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OZET

BIR TASITI OTOMATIK OLARAK YONLENDIRMEYE YONELIK BIR YONTEM

Malzeme igleme tasERInl bir arzu edilen aglyh otomatik olarak yénlendirilmesine yonelik bir
yontem olup, yontem sunlarCkapsamaktadir) tagEll bir sasisine faal olarak baglanan kazlcl
koruyucu tasha araglar(ile tasklil donatlhas(]tasfl bir sag tarafiB dogru bir birinci
sabitleyicinin saglanmas[Jbirinci sabitleyici, bir sasinin bir sag tarafnlnl kaldrlithasCicin zemin
ile secici olarak kavranabilirdir, tagEll sol tarafma dodru bir ikinci sabitleyicinin saglanmas(
ikinci sabitleyici, sasinin sol tarafilnl kaldfIhasCikin zemin ile secici olarak kavranabilirdir, bir
isletmen girdisine karglkl olarak birinci ve ikinci sabitleyicinin callsmashlnl kontrol edilmesi
icin bir kontrol biriminin saglanmas[dyontem ayrlch, sasi bir baslangldl yalpa aglnda olacak
sekilde zeminden badlantELkesilen birinci ve ikinci sabitleyiciler ile zemin Uzerine tasihl
konumlandFlthas[Jarzu edilen bir yalpa a¢EhR sadlanmasIkontrol birimi es zamanlCdlarak
birinci ve ikinci sabitleyicileri yerlestirecek sekilde sabitleyicilerin yerlestirmesini gerektiren
kontrol birimine bir isletmen girdisinin saglanmasih yonelik adnhlarCkapsamaktadlr] burada
sabitleyicilerden birinin zemin ile kavranmaslnl yol actiglarzu edilen yalpa acBndan uzak
yalpa aglsInda bir dedisikligin saptanmasiizerine, kontrol birimi, s6z konusu sabitleyicilerden
birinin yerlestirmesini otomatik olarak durdurmaktadlrlve arzu edilen yalpa aclslnh ulaslana

kadar sabitleyicilerden digerinin yerlestirmesine devam etmektedir.
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ISTEMLER

1. Bir malzeme isleme tagthinl (10) bir arzu edilen aglyh otomatik olarak yonlendirilmesine

yonelik bir yontem olup,

yontem; tasEhl (10) bir sasisine (12) faal olarak badlanan kazclkoruyucu tasma araglar(]
(14A, 14B) ile tasfl (10) donatlthas(]

taslil (10) bir sag taraflbb dogru bir birinci sabitleyicinin (60) sadlanmas[] birinci
sabitleyicinin (60), sasinin (12) bir sag taraflnlnl kaldcithasCigin zemin ile segici olarak
kavranabilir olmas]

tasfll (10) bir sol tarafd dodru bir ikinci sabitleyicinin (62) saglanmas[] ikinci
sabitleyicinin (62), sasinin (12) sol tarafibinl kaldiIthasClicin zemin ile segici olarak
kavranabilir olmas(]

bir isletmen girdisine karslkl olarak birinci ve ikinci sabitleyicilerin {60, 62) calGmashnl
kontrol edilmesi icin bir kontrol biriminin (52) sadlanmas@lkapsamaktadF) bu ydntem
asadldekiler ile karakterize edilmektedir

yontemin ayrich; sasi (12) bir baslanglglyalpa aglsInta olacak sekilde zeminden badlant(s]
kesilen birinci ve ikinci sabitleyiciler (60, 62) ile zemin (zerine tasER (10)
konumland Elthas[]

bir arzu edilen yalpa aglnn saglanmasl]arzu edilen yalpa agKInIn], bélgesel zemin
ylzeyine gbre veya bir kiiresel koordinat sistemine gore belirlenmesi,

kontrol birimi (52) es zamanlCblarak birinci ve ikinci sabitleyicileri (60, 62) yerlestirecek
sekilde sabitleyicilerin (60, 62) yerlestirmesini gerektiren kontrol birimine (52) bir
isletmen girdisinin sadlanmashi yonelik ad mlarkapsamas[]

burada sabitleyicilerden (60, 62) birinin zemin ile kavranmashil yol acti@arzu edilen
yalpa aclslndan uzada yalpa acSInda bir degisikligin saptanmasLilizerine, kontrol biriminin
{52), sbz konusu sabitleyicilerden (60, 62) birinin yerlestirmesini otomatik olarak
durdurmasClve arzu edilen valpa aglsinb ulasldna kadar sabitleyicilerden (60, 62)

digerinin yerlestirmesine devam etmesi.

Arzu edilen yalpa aclknh ulaglhasCturumunda kontrol biriminin (52) sabitleyicilerden
(60, 62) digerinin yerlestirmesini otomatik olarak durdurdugu, Istem 1'e gdre bir

yontem.

Arzu edilen vyalpa aglkbh ulaslthas[] durumunda, kontrol biriminin  {52), diger

sabitleyicinin (60, 62) yerlestirmesine devam ettigi ve arzu edilen yalpa agInda sasinin
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(12) kaldhasOamackda sdz konusu sabitleyicilerden (60, 62) birini yerlestirmeye
basladi@] tercihen zeminin Uzerinde sasinin (12) bir arzu edilen yiksekligine
ulaglhasindan sonra kontrol biriminin (52), sasinin (12) kalditIrhashl kesmesi igin
sabitleyicilerin (60, 62) yerlestirmesini otomatik olarak durdurdudu, istem 1'e gdre bir

yontem.

Bir malzeme isleme tasfhlnl (10) bir arzu edilen aglyh otomatik olarak yonlendirilmesine
yonelik bir yontem olup,

yontem; tasEhl (10) bir sasisine (12) faal olarak badlanan kazlclkoruyucu tasma araglar(]
(14A, 14B) ile tasfnl (10) donatlthas(]

tasflil (10) bir sag taraflbh dogru bir birinci sabitleyicinin (60) sadlanmas[] birinci
sabitleyicinin (60), sasinin (12) bir sag taraflnlnl kaldcthasCigin zemin ile segici olarak
kavranabilir olmas(d

tasflnl (10) bir sol tarafla dodru bir ikinci sabitleyicinin (62) sadlanmas[] ikinci
sabitleyicinin (62}, sasinin (12) sol tarafinlnl kaldirIhasllicin zemin ile segici olarak
kavranabilir olmas(]

bir isletmen girdisine karslkl olarak birinci ve ikinci sabitleyicilerin {60, 62) calGmashinl
kontrol edilmesi icin bir kontrol biriminin (52) sadlanmashl_kapsamaktadF) bu ydntem
asagldbkiler ile karakterize edilmektedir

yontemin ayrlch; sasi (12) bir baslanglclyalpa aclsIoHa olacak sekilde zeminden baglantE]
kesilen birinci ve ikinci sabitleyiciler (60, 62) ile zemin (zerinde tasfhl (10)
konumlandtlthas[]

bir arzu edilen yalpa ackEinl sadlanmas(Jarzu edilen valpa agkhln, bdlgesel zemin
ylzeyine gdre veya bir kiiresel koordinat sistemine gore belirlenmesi,

kontrol birimi (52) es zamanlCdlarak birinci ve ikinci sabitleyicileri (60, 62) yerlestirecek
sekilde sabitleyicilerin (60, 62) yerlestirmesini gerektiren kontrol birimine (52) bir
isletmen girdisinin sadlanmashi yonelik ad [mlar(kapsamas[]

burada yalpa aclsInda sabitleyicilerden (60, 62) birinin zemin ile kavranmas/nll yol act@]
arzu edilen yalpa ac¢Slnha dogru bir degisikligin saptanmasLilizerine, kontrol biriminin (52),
sabitleyicilerden (60, 62} digerinin yerlestirmesini otomatik olarak durdurmasCie arzu
edilen yalpa aclSInh ulasldna kadar sOz konusu sabitleyicilerden (60, 62) birinin

yerlestirilmesine devam etmesi.

Arzu edilen yalpa aglslnh ulaglthasCldurumunda kontrol biriminin (52) s6éz konusu

sabitleyicilerden (60, 62) birinin yerlestirmesini otomatik olarak durdurdudu, Istem 4'e
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10.

11.

12,

gdre bir yéntem.

Arzu edilen yalpa aglsnh ulaglthaslldurumunda, kontrol biriminin (52), s6z konusu
sabitleyicilerden (60, 62) birinin yerlestirmesine devam ettigi ve arzu edilen yalpa
aglslnda sasinin (12) kaldFImasCamachda dider sabitleyiciyi (60, 62) yerlestirmeye
baslad@lJtercihen zeminin (izerinde sasinin (12) arzu edilen yiksekligine ulaslthasndan
sonra kontrol biriminin {52), sasinin (12) kaldltIhashl kesmesi icin sabitleyicilerin (60,

62) yerlestirmesini otomatik olarak durdurdugu, istem 4'e gére bir yéntem.

Sabitleyicilerin (60, 62) yerlestirilecedi bir hznl belirlenmesini ve sonrashida énceden
belirlenmis hizdla sabitleyicilerin (60, 62) yerlestiriimesini kapsayan, dnceki istemlerden

herhangi birine gére bir ydntem.

Sabitleyicilerin (60, 62) otomatik yerlestirmesini kesmesi igin bir manuel devre dis]
blrakmanl saglanmasnlkapsayan, ¢nceki istemlerden herhangi birine gére bir yontem.

Isletmen girdisinin, bir tek anahtar, bir tek levye, bir tek buton veya benzeri gibi bir tek
isletmen girdi cihazllnl (50) etkin hale getiriimesi ile sadland@L] énceki istemlerden
herhangi birine gére bir yéntem.

Manuel devre dE[blrdkmannl sdz konusu tek isletmen girdi cihaznlnl (50) etkisiz hale

getirilmesi ile saglandJistem 8'e badl@ldugunda Istem 9'a gére bir yontem.

Onceki istemlerden herhangi birine gdre bir yéntem olup, bir arzu edilen adm acEhin
sadlanmasnl,]

kontrol birimi (52), arzu edilen adm agSlhh ulasldna kadar bir ek kazcTkoruyucu aracC]
otomatik olarak yerlestirecek sekilde adm a¢Sninl bir mevcut adim aglsinkdan arzu edilen
adm aglslng degistiriimesinin talep edilmesi icin bir isletmen girdisinin kontrol birimine
(52) saglanmas i kapsamaktadicl

Bir baslanglglyalpa aglslnlnl saptanmaslIbir énceden saptanmiglmaksimum yalpa aglsnlinl
saglanmaslkapsayan onceki istemlerden herhangi birine gére bir ydontem, ve baslanglcl
yalpa aclldnceden saptanmlsl maksimum vyalpa aclslnodan daha biiyiikse, o halde
yontem, malzeme isleme tasfhinl (10) arzu edilen aclyh otomatik yonlendirmesini
dnlemeye yonelik adin[Rapsamaktadir]

13



13. Istemler 1 ila 10’dan herhangi birine gére yontemi otomatik olarak tekrar etmeye yonelik

sonraki admRkapsayan, Istemler 1 ila 10’dan herhangi birine gére yontem.

5 14, Ayrlch, Istem 11’e gore ydntemi otomatik olarak tekrar etmeye yénelik adimkapsayan,

Istem 11'e gore bir ydntem.
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TARIFNAME

BIR TASITI OTOMATIK OLARAK YONLENDIRMEYE YONELIK BIR YONTEM

Mevcut bulug, bir tagElIozellikle bir is tagEhlnl calSimashb yonelik bir ydntem ile ilgilidir.

Bekoloderler gibi bilinen is tagflar[dmakinenin 6niine monte edilen bir yikleme kiregi gibi
malzemeleri isleyen bir araca ve ayrlch bir makinenin arkasibe monte edilen bir beko gibi

malzemeleri isleyen araca sahiptir.

Isletenin, yiikleme kiredini kullanmayOarzu etmesi durumunda, koltuk, ileriye bakan
dogrultuya yonlendirilmektedir ve igletmen, tasflzeminin (zerinde hareket ettirmesi igin
direksiyon, bir ayak freni, bir debriyaj, bir pedal, ileri ve geri viteslere sahip olan bir vites
kutusu gibi kontrol elemanlarilCkullanabilmektedir. El ile galigtfIdn kontrol elemanlarCayn
zamanda bir yiikleme kolunu ve kaldinasCe algaltmasCive yiikleme kiiregini sklstrinas]

veya indirmesi igin kullan3bilmektedir. Bu dogrultuda malzeme manevra yapabilmektedir.

Bekoloder tipik olarak umuma acK yol araclifiyla, bir yerden dider yere hareket ettiriimesi
gerekli oldugunda, yikleme kiregi, zemin seviyesinden yukar[kaldrIacaktirlve bekoloder,
ileri bakan ve direksiyonu, freni, debrivajCdve gaz pedalOkontrol elemanlarm™Tkullanan

isletmen ile bir araba (otomobil) seklinde tahrik edilebilmektedir.

Beko kullanllfken, koltuk arkaya dogru bakmaskin déndirilebilmektedir. Beko kullanltken,
taslsabit olacaktilve aslbda tekerleklerin bazlsVyeya timi, sabitleyici bacaklard ¢allsmas
ve/veya zemin ile badlantllblarak 6n kiiregin alcaltlthasCile zeminden kaldEl3bilmektedir.
Bilinen beko yiikleyiciler, makinenin arka sag taraflnda bir sabitleyiciye ve makinenin arka sol
tarafinida bir ek sabitleyiciye sahiptir. Her bir sabitleyici, bir ayrCisletmen girdisi ile ayrCayr[
kontrol edilmektedir, baska bir deyisle, yalnzta sag sabitleyiciyi kontrol eden bir isletmen
girdisi ve yalnlzta sol sabitleyiciyi kontrol eden bir isletmen vardlcl Bekonun kullanlthasbdan
once her bir sabitleyici zemin ile baglanmaktadlt]l Tipik olarak, arka sag ve arka sol
sabitleyicilerin, tasflR agd@nl kabitleyiciler Ustlenecek ve agdllkl tekerleklerden, &zellikle
tekerleklerin pndmatik lastiklerinden allnbcak sekilde tasknl sasisinin az oranda kaldltdihas[]
arzu edilmektedir. Taskhl ag iGN $abitleyicilerin istlenmesi ve bunun lastiklerden allmimas(]
gallsina slraslnba tasflh pnomatik lastikler (izerinde sallanmayacaglhnlambh gelmektedir.
Ayrlch, her bir sabitleyici ayrCayrkontrol edilebilir oldugu icin, o halde tasflnl arzu edilen bir
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yalpa a¢EInda ydnlendiriimesi mimkindiir. TasER arzu edilen bir yalpa ackInh ayarlanmas[J
genel olarak bekonun salland@Cdlikey mil etrafidida yonlendirildigi igin énemlidir. Tipik olarak
isletmen, her iki sabitleyici zemine baglayacaktltl ve sonrasioda arzu edilen yalpa aclsnh
ulasl@na ve tasfll yeterli agligsabitleyiciler tarafindan (stlenilene kadar her ikisini
ayarlayacaktl]

Sabitleyicileri kapsayan bilinen taslflarl drnekleri US2004/010359 ve US5580095 numaralll
patent dokiimanlarida agklanmaktadIt)

Ackta, ayr(sabitleyicilerin nihai ayarlamasCzaman allcidlc] ve bekonun kullanminlCd
geciktirmektedir.

Mevcut bulusun bir amacbir gelismis tasEsadlamaktd

Bu yilizden, mevcut bulusun bir birinci yénline gbre, bir arzu edilen aglyh bir malzeme igleme

tasEEInlnl otomatik olarak yénlendiriimesine yénelik bir yéntem saglanmaktadir)

yontem sunlarCkapsamaktad) tasfR bir sasisine faal olarak badlanan kazEl koruyucu
tagima araclarCe tasknl donatlas[ ]

tasll bir sag taraflbh dodru bir birinci sabitleyicinin saglanmas[dbirinci sabitleyici, bir
sasinin bir sag taraf il kald Fllfhas(iktin zemin ile segici olarak kavranabilirdir,

tasfhl sol taraflil dogru bir ikinci sabitleyicinin saglanmas[Jikinci sabitleyici, sasinin sol
tarafinlnl kaldfIimaslikin zemin ile secici olarak kavranabilirdir,

bir isletmen girdisine karslkl olarak birinci ve ikinci sabitleyicinin callsmasnlnl kontrol
edilmesi igin bir kontrol biriminin saglanmas[]

ydntem ayriCh, sasi bir baglangClyalpa agEnta olacak sekilde zeminden badlantEResilen
birinci ve ikinci sabitleyiciler ile zemin lzerine taskl konumlandtlithas[ ]

bir arzu edilen yalpa acENinl saglanmas(]arzu edilen yalpa agBEInin, bolgesel zemin
ylizeyine gdre veya kiiresel koordinat sistemine gére belirlenmesi,

kontrol birimi es zamanlOolarak birinci ve ikinci sabitleyicileri yerlestirecek sekilde
sabitleyicilerin  yerlestirmesini  gerektiren kontrol birimine bir isletmen girdisinin
saglanmasiih yonelik admlar kapsamaktadir)

burada sabitleyicilerden birinin zemin ile kavranmashln yol actidJarzu edilen yalpa
acklndan uzak yalpa aglSnda bir dedisikligin saptanmasCiizerine, kontrol birimi, sdz

konusu sabitleyicilerden birinin yerlestirmesini otomatik olarak durdurmaktadlrive arzu
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edilen valpa aclImh ulasldna kadar sabitleyicilerden digerinin yerlestirmesine devam
etmektedir ve sonrasida kontrol birimi, arzu edilen yalpa agSlob ulaslana kadar birinci

sabitleyiciyi veya ikinci sabitleyiciyi yerlestirmektedir.

AvantajlChir sekilde kontrol birimi, yalpa a¢lSlalChrzu edilen yalpa ac¢lSlna otomatik olarak
ayarlamaktad[) boylelikle zamandan tasarruf etmektedir dolayBhda verimi artlcmaktadlcl

Arzu edilen yalpa aglslyercekimi yoniine dik olabilmektedir. Arzu edilen valpa aglslyercekimi
yoniine dik olmaktan farklColabilmektedir. Malzeme igleme cihaz[Jzemini kazmak veya aksi
halde el ile islemek (izere faal olan bir zemin kavrama aracblkapsayabilmektedir.

Mevcut bulug simdi, yalnlzta ekli gekillerden hareketle érnek yoluyla ayrich agklanacaktlc]
burada:-

Sekil 1, mevcut bulusa gore bir tasfhl bir yan gdriinimadiir,
Sekil 2, arkaya dodru bakan isletmen koltujuna sahip sekil 1'deki tasfldl bir yan
gérindmddr, ve

Sekil 3, sekil 1 ve 2'deki tasfhl bir plan sematik gorlinimiini gdstermektedir.

Sekiller 1 ila 3'ten hareketle, 6n tekerlekler (14A) ve arka tekerlekler (14B) formunda kazlc[
koruyucu tahrik (veya taslma) arac[taraflddan desteklenen bir sasiye (12) sahip olan bir
bekoloder (10) formunda bir malzeme isleme tagfhl¢iosteriimektedir. Sasinin Uzerine monte
edilen, bu durumda bir yik kiredi (18) olmak (zere 6niinde bir araciil monte edildidi bir

ylkleme koludur (16). Yiikleme kolu ve yiikleme kiiregi, tasfl éniine monte edilmektedir.

TasBlaynFamanda, bir arka sag sabitleyici (60) ve arka sol sabitleyiciyi (62) kapsamaktadE]
{bak[nlzl sekil 3). Arka sol sabitleyici, genel olarak yatay eksen (Al) etraflbb tasklnl sasisine
eksensel olarak monte edilmektedir. Bir hidrolik dayama (gosterilmemektedir), tampon (63)
zemini kavrayacak sekilde sekil 2'de gosterilen sekilde geri cekilmis konumdan sekil 3'te
gosterildigi (zere bir yerlestiriimis konuma arka sol sabitleyicinin hareket ettiriimesi igin
calstrIdbilmektedir.

Benzer sekilde, arka sad sabitleyici, bir genel olarak yatay eksen (A2) etrafinida eksensel
olarak sasiye tutturulmaktad(rl Bir hidrolik dayama {gosteriimemektedir), tampon {(61) zemini

kavrayacak sekilde bir geri ¢ekilmis konumdan sekil 3'te gdsterilen sekilde bir yerlestirilmis
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konuma arka sag sabitleyicinin (60) dondiriilmesi icin ¢alSttIabilmektedir.

Taglthl arkasibh monte edilen, bir kaldlrina koluna (21}, bir dalar kepge koluna (22) ve bir
kepceye (23) sahip olan bir bekodur (20) (bakinlzl sekil 1). Taslt] tagkii zemin Gzerinden
tahrik edilmesi igin glic sadlayan bir motordur (25). Motor (25) aynCramanda, islenecek
malzemenin etkinlestiriimesi amaclida ylikleme kolunun, yiikleme kiregdinin, kaldfina
kolunun, dalar kepgenin, kepgenin, arka sag sabitleyicinin, arka sol sabitleyicinin, ve
benzerinin ¢allsmasligin tasltn cesitli dayamalarinh (27) bashkllhidrolik aklskan bl kegici
olarak saglayabilen bir hidrolik pompanil calstElthasClicin glic saglamaktadE] Task] bir
isletmen koltudunu (31) kapsayan bir isletmen kabinini (30) kapsamaktad Isletmen kabini,
bir direksiyon (32}, bir ayak freni (33), bir ayak gaz[{34), bir el gaz[{35) ve beko kontrol
levyesi (36) gibi isletmen kontrol elemanlarllEkapsamaktad(cl

Sekil 1'de gdsterildigi lzere isletmen koltugu (31) ileriye bakmaktadF] Isletmen koltugu
dondirllebilirdir ve tasfll arkasbe baktl@] sekil 2'de gésterilen konuma

dondurtlebilmektedir.

Bekoloder {(10) ayn[ramanda bir isletmen girdi cihazl{50) ve bir kontrol birimini (52)
kapsamaktadirl

Ozet olarak, sabitleyiciler, otomatik olarak yerlestirilebilmektedir ve arzu edilen bir yalpa
aclsinh makineyi hareket ettirebilmektedir. Sabitleyicilerin otomatik yerlestirmesi boylelikle
isletmenin, aksi halde sbz konusu olmadan bekoyu kullanmaya baslanmasikadlayarak

zamandan tasarruf etmektedir ve verimi artltnaktadlcl

Daha ayrnkMlolarak, isletmen girdi cihaz[dbir isletmene makine araylizii sadlamaktadlr]
Isletmen girdi cihaz[d50) kullan@Brak, arzu edilen bir yalpa acELgirilebilmektedir. Yalpa acE]
bélgesel zemin yiizeyine gdre belirlenebilmektedir. Ornedin, yalpa acELJ bélgesel zemin
ylizeyine paralel olarak belirlenebilmektedir. Alternatif olarak, yalpa ackL]zemine paralel

olmayan herhangi bir diger ag[olarak belirlenebilmektedir.

Alternatif olarak, yalpa acg[SL] yercekimi yonu gibi bir kiresel koordinat sistemine gore
belirlenebilmektedir. Yalpa ac¢lsldyercekimi yénine dik olarak belirlenebilmektedir. Alternatif
olarak vyalpa aglsl] yercekimi yonine dik olmayan herhangi bir diger ag olarak

belirlenebilmektedir.
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Arzu edilen yalpa acgllkaldlrina kolu pivot ekseninin (21A) aglEInlChyarlamaktadr]l Beko,
eksen (21A) etraflnda sasiye gore donecektir. Kaldltina kolunun bu eksen etraflnda dénme
konumu, kaldrina kolu, kepce kolu ve kepcenin hareket edebildi§i dizlem dizisini

belirlemektedir.

Bir drnekte, egimli zeminin gevresi boyunca bir gukurun kazlthas[@rzu edilebilmektedir, cukur
yergekimine gdre dikeydir. Bu sartlar altihda arzu edilen yalpa aglsL1bu nedenle bdlgesel

zemin ylizeyine paralel olmayacak ve yercekimine dik olarak ayarlanacaktl]

Alternatif olarak, bélgesel zemin ylizeyine dik bir ¢ukurun kazlhas[arzu edilebilmektedir, bu
durumda istenen yalpa acglsLbolgesel zemin ylzeyine paralel olarak ayarlanacaktlt] Bolgesel
zemin vylizeyi vatay olsayd(ddikey bir cukur kaz@Ed LJBununla birlikte, bdlgesel zemin ylizeyi
yanal egimli olsayd[Jo halde gukur esit egimli olurdu.

Beko ile kullanl@n araca ve gergeklestirilecek goreve baglCblarak, sonrasinda zemine paralel
olan veya yercekimine dik olan dslnda cesitli yalpa acl@r[Ckecilebilmektedir. Bu alternatif
yalpa aclidr[dhavalCgekig, badlanmalar, hidrolik gekic, vb. ile kullanIdbilmektedir.

Operator girdi cihazDayrlch, tasElN arkasol yerden istenen bir yiksekligini girmek igin
kullandbilmektedir. Taskll arka klsmlnl yerden yiiksekligi, aracidl ne kadar agrlgininl
sabitleyiciler tarafifdan tashd@n] ve arka lastiklerin ne kadarlinl tashbbilecedini
belirlemektedir. Sabitleyiciler tamamen kapalCkonumda iken, tasflnl arkashlfl tim agHIgC]
arka lastikler taraflndan tasbimaktad(t] Sabitleyiciler tamamen aclddinda, arka tekerlekler
yerden kaldflthaktadlFlve bu nedenle aracll arka ag[rligininl tamam$abitleyiciler tarafindan
taglmaktad[flve hicbiri arka lastikler taraflillan tasbimamaktadl] Tipik olarak, sasinin arka
klsm[Jarachl arka aglgninl ¢cogunlujunun sabitleyiciler tarafiidan tasbimasCveya araclol
arka agginin tamamsabitleyiciler taraflidan taglmasClicin kaldcIdbilmektedir. Arka
lastikler bu nedenle tipik olarak sadece zeminle temas halinde olabilmektedir veya yalnzta

zeminle temas halinde olmayabilmektedir.

Kontrol birimi (52), sasinin ani donis aglnl]belirleyebilen bir yuvarlanma sensoérl
icerebilmektedir. Yuvarlanma senséril, kiresel bir koordinat sistemine gdre sasinin ani yalpa
acslnlbelirleyebilmektedir.
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Kontrol birimindeki bellek, sabitleyicileri geri cekilmis durumdayken bir vyalpa ags]
belirleyebilmektedir. Bu tir bir yalpa ag[s[]sabitleyiciler geri gekilmis konumlaridayken,
sasinin yalpa agls[bdlgesel zemin yiizeyine paralel olacag[iin bdlgesel zemin yiizeyinin yanal
egimini belirlemektedir. Bolgesel zemin ylizeyi yanal bir edim lzerindeyse o halde sasi, yanal

edim ile aynCacldh yonlendirilecektir.

Kontrol birimi baska sensorlere bagdlanabilmektedir. Kontrol birimi, ek senstrlerden, lastikler
tarafdan tasibbn tasfll arka ylk miktarmCve/veya bir yerlestirilmis konumdayken
sabitleyiciler tarafiidan taghan tasEl arka yiik miktarC3aptayabilmektedir.

Bekoloderin (10) callsinas[@sagldiki sekildedir:-

Isletmen, calGman® gerceklestirildigi bir arzu edilen yere tasELbiirecektir. Bu drnekte, ver,
tasfA sad taraf[Alf tasER sol taraflfdan daha yiiksek oldudu bir egimdedir. Isletmen daha
sonra koltudu sekil 2'de gosterildigi gibi arkaya dodru bakacaktlrlve arzu edilen bir yalpa aglsl]
girecektir. Bu ornekte arzu edilen yalpa aglsllkiresel koordinat sistemine gdre, bu durumda
yercekimi yoniine gére belirlenen bir yalpa acEHIE Isletmen ayrlGh, zeminin yukarBEda
tasfll arkasminl arzu edilen bir ylksekligini girmektedir. Bu o&rnekte, ylikseklik, tasEhl
arkasinl tim agddninl sabitleyiciler tarafidan allbimashiCkadlayacak sekildedir ve arka

lastikler bu nedenle sadece yerden uzak durmaktadlrl

Isletmen sonras@da, sabitleyicilerin yerlestirilmesini gerektiren kontrol birimine bir igletmen
girdisi sadlamaktadlcl Bu &rnekte, isletmen, &rnegdin, “sabitleyicileri yerlestir” olarak
etiketlenen bir tek butona basmaktadlt] Sonrasinda sabitleyicileri otomatik olarak yerlestiren
kontrol birimidir. Kontrol birimi, otomatik olarak es zamanl[blarak arka sag ve arka sol
sabitleyicileri yerlestirmektedir. Her bir sabitleyici ekseni etraffida asagCdogru dondugi igin,
sabitleyicilerden biri ilk olarak zemine degecektir, bu 6rnekte arka sad sabitleyici arka sol
sabitleyiciden ©nce zemine degmektedir. Arka sabitleyici zemine degdidi icin sasi sola
devrilmektedir (veya yalpalanmaktadl), bagka bir deyisle arzu edilen yalpa aclslndan uzada
yuvarlanmaktadEl Kontrol birimi, bu aghllyalpa agBEhda algl@maktadl] ve arka sad
sabitleyicinin aglmashlCbtomatik olarak durdurmaktadlrlancak arka sol sabitleyiciyi agmaya
devam etmektedir. Arka sol sabitleyici sonrasloda zemin ile temas edecektir ve sasiyi arzu
edilen yalpa aclSlnb devirecektir (veya yalpalanacaktlt). Kontrol birimi, bu yuvarlanma
hareketini izleyebilmektedir ve anlkl yalpa agSInlnl arzu edilen valpa aglslhh ne zaman
uydudunu belirleyebilmektedir. AnlKlyalpa aglSLarzu edilen yalpa agELile eslestidinde tasfnl
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arka agldyalnzta arka sag ve sol sabitleyiciler ile tagimaktad] sonrasida kontrol birimi
otomatik olarak arka sol sabitleyicinin herhangi bir ek yerlestirmesini otomatik olarak
durdurmaktadlcl

Bununla birlikte, anllk] yalpa aglSllhrzu edilen yalpa aglSlnh eslestidinde, tagfhl baz[arka
agdgnin hala arka lastikler ile tagMmasCdhalinde, o zaman kontrol birimi, arka sol
sabitleyicinin yerlestirmesine devam etmektedir ve arka sag sabitleyicinin yerlestirmesini
baslatmaktad[r] Bu, sasinin arkashln arzu edilen yalpa aglslnda kaldlidashb yol acacakt(r)
Sasinin arkashlnl, tasEl arka adrlGninl hic biri arka lastikler ile tagMmayacak sekilde (baska
bir deyisle tasfl arka agEGIAN timi sabitleyiciler ile taghbcak sekilde) kaldirld§inda, o
zaman kontrol birimi es zamanl(Cblarak arka sag ve arka sol sabitleyicinin yerlestirmesini

kesmektedir.

Makine sonrasbba dodru vyalpa agBShta konumlandFlithaktadd ve isletmen sonrashda
ornegin bir gukurun kazlthaya baslanmasCIcin bekoyu kullanabilmektedir. Cukur uzun bir
cukur ise, o halde cukurun birinci klsm[kazId@nda, isletmen sonrasinda sabitleyicileri geri
cekecektir, koltugu sekil 1’de gésterilen gibi ileriye bakmasCicin déndiirecektir, makineyi ileri
dogru kish bir mesafeye, belki de tasfll uzunludu kadar sirecektir, koltugu sekil 2'de
gosterilen gibi arkaya dodru bakmasCicin déndirecektir. Bu noktada, sabitleyiciler hala geri
cekilmis konumda olacaktl] Isletmen zaten arzu edilen bir yalpa acE3adlad@lkin, bu arzu
edilen yalpa agslnlekrar girmek gerekli degildir. Buna gére, gerekli olan tek sey isletmenin
tek tusa basmasldIr]l Kontrol birimi sonrasiodda otomatik olarak sabitleyicileri yerlegtirecektir
ve makine, tasllnl arkasCarzu edilen yikseklige sahip olacak sekilde hZICbir sekilde istenen
acldh konumlandrIdcaktic) bdylece isletmen bir cukur kazmak icin beko kullanmaya hEZbir

sekilde devam edebilmektedir.

Isletmen, makineyi ileriye dodru hareket ettirerek ve sabitleyicileri hia yerlestirerek giin

boyunca gukur kazmaya devam edebilmektedir.

Ozellikle, isletmen arzu edilen yalpa acBRayarlad@iida ve tagfl arzu edilen arka
uzunlugunu zemin lizerine ayarlad(dinda, ¢ zaman gerekli olan tek sey, sabitleyicilerin dodru

konuma yerlestirilmesi icin butonun bir defa itilmesidir.

Baz[1bekoloder isletmenlerinin kepce kolunun ucundaki ek olarak sadece bir kepce

kullanabilecedini belirtiimelidir. Bu isletmenler, sadece hi¢ cukur kazmayabilmektedir ve bu

7



10

15

20

25

30

35

sekilde arzu edilen ilk yalpa agByirildidinde ve tasEh arka kSmDID yerden arzu edilen ilk
yiiksekligi girildidinde, bu iki girisi degistirmek icin bir daha asla gerekli olmayabilmektedir. Bu
sartlar altbda arka sabitleyicilerin yerlestirilmesi her zaman basitge bir diigmeye basl@rak

gerceklestirilebilmektedir.

Takdir edilecedi (zere, mevcut bulusu kullaniken, hem sag hem de sol sabitleyicilerin
yerlestiriimesini ayrJ ayrd kontrol etmek zorunda olan isletmen taraflodan zaman

harcanmamaktadi(cl

AvantajlClbir sekilde, sabitleyicilerin otomatik olarak yerlestirmesini kesen bir devre dlsl]
blrhkma sistemi temin etmek mimkinddr. Bu ornekte, sabitleyicilerin otomatik olarak
yerlestiriimesi amaclyla isletmen girdi cihaz[Jsabitleyicileri nihai konuma yerlestirilecedi igin
kesintisiz olarak baslhasCgereken bir tek buton formundad Isletmenin sabitleyicilerin
otomatik yerlestirmesini kesmeye karar vermesi halinde, 0 zaman igletmen basitge butona
basmaylLkesmektedir. Kontrol birimi, butonun yerlestirmesinde kesilmeyi algl@yabilmektedir
ve bu vyiizden sabitleyicilerin yerlestirmesini durdurmaktad]l Isletmenin sabitleyicilerin
yerlestiriimesine devam edilmesine karar vermesi halinde, o zaman isletmen tekrar tek
butona basmaktadIbunun (izerine sabitleyicilerin otomatik yerlestirmesi, tasfl arzu edilen
arka yalpa acSLve yilkseklidine ulasId@Cicin bu tir bir siire boyunca devam etmektedir

bunun Uzerine kontrol birimi sabitleyicilerin yerlestirmesini otomatik olarak durdurmaktadlrl

Yukardaki ¢rnekte, arka sad sabitleyici ilk olarak zemine deddidi igin, sasi arzu edilen yalpa
aclsInklan uzada yuvarlanmStir] Alternatif bir senaryoda, arka sol sabitleyici ilk olarak zemine
dedmis olabilmektedir, bu durumda sasi arzu edilen yalpa aclsnh dodru yuvarlanmaktad(] Bu
sartlar altida, kontrol birimi bu agid Yalpa ag¢lslnda algl@amaktadive arzu edilen yalpa acEl]
elde edilene kadar otomatik olarak arka sol sabitleyiciyi yerlestirmeye devam etmektedir.
AnlKl yalpa agls[arzu edilen yalpa agLle eglestidginde tasfhl arka ad @ Valnzta arka sag
ve sol sabitleyiciler ile tasimaktadl) sonrasinda kontrol birimi otomatik olarak arka sol

sabitleyicinin herhangi bir ek yerlestirmesini otomatik olarak durdurmaktad(tl

Bununla birlikte, anlkl yalpa agslnlnl arzu edilen yalpa aglsLile eslesmesi durumunda, tasEhl
baz(arka ag@lhali arka lastikler ile tashimaktaysa, o zaman kontrol birimi, arka sol
sabitleyicinin yerlestirmesine devam etmektedir ve arka sag sabitleyicinin yerlestirmesine
devam etmektedir. Bu, sasinin arkashlnl arzu edilen yalpa agklnlda kaldirIthasihh yol
acacaktlrl Sasinin arkashln], tasfl arka agFIgnn hic biri arka lastikler ile taghimayacak
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sekilde (baska bir deyisle taslfhl arka adMGInin timi sabitleyiciler ile tasMbcak sekilde)
kaldrIdidinda, o zaman kontrol birimi es zamanlCblarak arka sag ve arka sol sabitleyicinin

yerlestirmesini kesmektedir.

Yukaride agkland@lTLizere, kontrol birimi, arzu edilen yalpa aglS&lde edilinceye ve tasihl
arka taraflidan zeminin yukarslnda arzu edilen yiikseklie kadar ulasana kadar sabitleyicileri
otomatik olarak yerlestirmektedir. Diger yaplandlinalarda, kontrol birimi, arzu edilen yalpa
aclslng ulasId@likin bu tir bir stireye kadar calShbilmektedir.

Baska bir yapl@ndlfinada, gasinin arzu edilen adbh agll] isletmen girdi cihazlbh
girilebilmektedir. Kontrol sistemi, &zellikle, bir ek kazlcLkoruyucu arag vyerlestirilerek, bir
drnekte yiikleme kiiredi (18), arzu edilen adim a¢lElna ulaslhasCicin zemini kavrayacak ve
sasinin onlnl kaldthcak sekilde hareketli kolu (16) yerlestirerek tasfhl admh@btomatik
olarak ayarlayabilmektedir. AdimBl otomatik ayar[lyalpa agsnlnl otomatik ayarltan sonra
ortaya ¢lkhbilmektedir. Alternatif olarak, adlhll otomatik ayar(]vyalpa aclslnlnl otomatik
ayarnlnl ortaya ¢kmaslile ayn[dnda ortaya ¢khbilmektedir.

Yukarlda agKland&llizere, adm, hareketli kolun (16), yiikleme kepgesi (18) yere dedecek ve
sasinin onunl kaldlhcak sekilde verlestiriimesiyle kontrol edilebilmektedir. Alternatif bir
yaplBndinada, makine ikiden fazla sabitleyici ayada sahip clabilmektedir, dzellikle makine
dort sabitleyiciye sahip olabilmektedir. Sabitleyicileri zemini kavrayabilmektedir ve/veya

zeminle kavramaya doniigsmesi igin dikey olarak yerlestirilebilmektedir.

Yukarda acKkland@Jiizere, sabitleyiciler zemine gore donmektedir. Bulus, diger tipte
sabitleyiciler, 6zellikle, dikey olarak yerlestirilen sabitleyicilere esit olarak uygulanmaktadlt)
baska bir deyisle, sabitleyici yerlestiriimis konumuna dikey bir sekilde asagCddogru
cevrilmektedir (genel olarak yatay eksen etraflnda donmesi yerine).

Diger yaplanditialarda, sistem sabitleyicileri yerlestirmeden once tasil baslanglctaki bir
yalpa ac¢Ehlbelirleyebilmektedir. Bir baslang(d yalpa acEIdl énceden saptanmig yalpa
agklndan ylksek olmasOhalinde, o zaman sistem makinenin octomatik dazlemesini
onleyebilmektedir. Makine hala dizlenebilmektedir, ancak bu diizleme daha sonra manuel

olarak isletmen taraflodan gergeklestirilmektedir.

Yukarida acKland@] (zere, isletmen girdisi tek bir digme veya benzeridir. Diger
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yaplandltinalarda, isletmen girdisi, iki girdi cihazll  calstitmhasd ile
gerceklestirilebilmektedir, ornedin, sag sabitleyicinin manuel kontroll, bir sag sabitleyici
kontrol levyesi aracll@lyla olabilmektedir ve sol sabitleyicinin manuel kontrolii bir sol
sabitleyici kontrol levyesi aracllijlyla olabilmektedir. Bu levyeler bir merkez konuma
aslabilmektedir. Bir levyenin bir ydnde hareket etmesi, iliskili sabitleyicinin kaldEllhashl yol
acabilmektedir ve levyenin baska bir ydonde hareket etmesi baglZabitleyicinin algalmasii yol
acabilmektedir. Bu gibi durumlarda, otomatik dizlemenin kullanlthasC2machda, her iki levye,
otomatik dizlemenin gerekli oldugunun belirtiimesi icin bir hareketle bir kilit konumuna veya

benzerine hareket ettirilebilmektedir.

Yukarldk agklandi@izere, arzu edilen valpa acSlnk ulasldktan sonra, otomatik yuvarlanma
kontrolli kesilmektedir. Bununla birlikte, baska yaplandlrinalarda, arzu edilen yalpa aclsL&lde
edildikten sonra ctomatik yuvarlanma kentrolll devam edebilmektedir. Bdylece, arzu edilen
yalpa aclsTkelde edildiginde, zemine batmaya baslayabilen sabitleyici tamponlarCiizerinde
onemli bir agdklolacakt(r] Bir sabitleyici tampon zemine digerinden daha fazla batarsa, yalpa
acsl1degisecektir. Sistem, vyalpa acgllnl izlenmesi ve yalpa agEninl dizeltiimesi igin
yapBndEIBbilmektedir. Yalpa ackEl]ulasldn yalpa acElnl dnceden belirlenmis siiresinde
diizeltilebilmektedir, 6rnedin, diizeltme, arzu edilen yalpa agBIninl ulaglhashdan sonra bir 10
saniyelik sire veya 1 dakikallkl siire veya 2 dakikalK siire icinde olusabilmektedir. Alternatif
olarak, makine calBIIdEicin bu, sabitleyicinin zemine daha da batmasha vyol
acabilmektedir. Bu dogrultuda, diizeltme makinenin callSmas[3lrhasda olusabilmektedir.
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