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OZET

BAGIMSIZ SUSPANSIYONLU KONTEYNER TASIYICI ARAC

Bulus, konteynerlerin (K) ving, forklift gibi araglar olmadan kaldiriimasini, gekici ile
tasinmasini ve yine benzeri araclar olmadan indiriimesini saglayan bir arag (A) ile
ilgilidir. Arag (A) sasesi {30) Uzerindeki pistonlann (60) kontrol elemanlari (40) ile
eszamanl kontrolu neticesinde kaldirma ve indirme islemleri yonetilebilmektedir.
Ozellikle engebeli arazilerde aracin (A} bagimsiz suspansiyona sahip tekerlekleri (20)
sayesinde konteyner yukleme, indirme ve tasima islemlerinin yapilmasi mumkin hale

gelmektedir.
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ISTEMLER

Cekici aracin baglandid ¢ekici kolu {10),

en az iki tekerlek (20),

cekici kolunun (10) diger ucunun baglandid, gévdeyi olusturan sase (30),
sasenin (30) konteyner (K) ile temas eden uzantisi olan bagdlanti iskeleti
(80),

baglant iskeletinin (80} ust kisminda yer alan yatay ust profil (81) ile sase
(30) arasinda konumlandirilan, konteyneri (K) indiren/kaldiran en az bir
piston (60),

pistonun (60) calismasi icin gug Ureten Unite,

unite ve pistonlarin bir kullanici tarafindan kontrol edildigi kontrol elemanlari
(40)

iceren, engebeli arazilerde konteyner (K) kaldirma, tasima ve indirme/yukleme

yapabilen bir arac (A) olup ozellidi;

baglant! iskeletinin (80) alt kismina sabitlenen, iki kolu arasindaki braket
pistonu {92} vasitasiyla yere gore yuksekligi ayarlanabilen braket (90),

tekerlekler (20} arasinda yer alan aks Uzerine sabitlenen, baglanti iskeletinin
(80) acisinin konteynerin {K) durus acisina gbore ayarlanmasini saglayan

birbirinden badimsiz tekerlek pistonlan (21)

icermesidir.

Istem 1°¢ uygun bir arag olup ozelligi; sase (30) Uzerinde tekerlekler (20) ile

irtibatlandirilan ve kontrol elemanlar (40) araciidiyla aracin hareketini saglayan

motor (50) icermesidir.

istem 2'ye uygun bir arac olup dzelligi; bahsedilen motorun (50) hidrolik tahrikli

olmasidir.

istem 1'e uygun bir arag olup dzelligi; bahsedilen pistonlar, unite ve suspansiyonun

hidrolik olmasidir.



5. Yukandaki istemlerden herhangi birine uygun bir sistem olup ozelligi; kaldirma,
tagima ve indirme/yukleme islemlerini gergeklestirmek uzere karsilikh olarak
konteynerin (K) her iki tarafinda konumlandirlan ve es zamanl olarak kullanici

tarafindan kontrol edilen iki arag (A) igermesidir.
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TARIFNAME

BAGIMSIZ SUSPANSIYONLU KONTEYNER TASIYICI ARAC

Teknik Alan

Bulug, konteynerlerin ving, forklift gibi araglar olmadan kaldirimasini, gekici ile
tasinmasint ve vyine benzeri araglar olmadan indiriimesini sadlayan bagdimsiz

sUspansiyonlu arag ile ilgilidir.

Teknigin Bilinen Durumu

Silah ve muhimmat teknolojisindeki gelismeler, birliklerin lojistik yeteneklerinin daha
suratli ve emniyetli olmasini zorunlu kilmaktadir. Bu nedenle cadir ve sabit tesislerin
yerini artik moduler tesisler almaktadir. Bunlar da cogunlukla kenteyner standartlarinda
uretilen tesislerdir ve ¢odunlukla sehir disindaki arazilerde yer almaktadir. Sivil sektor
alaninda ise sartlar ve ihtiyaglar ayni dogrultuda ortaya gikmaktadir. Bu alanlarda da

artik sabit santiye binalan yerine konteynerler kullaniimaktadir.

Mevcut teknikte herhangi bir konteynerin yuklenmesine, aktariimasina veya bosaltma
noktalarinda tasinmasina yoénelik bir islem yapilacaginda, ving, forklift, fantuzzi vb.
araclar kullanilarak kaldirma iglemi yapilmaktadir. Konteynerde muhimmat, akaryakit,
kiymetli lojistik UrUnler de tasinacagindan konteynerin sadlikh olarak alinip tasinmasi
onem arz etmektedir. Bu amaca yonelik olarak gelistirilen araglar sadece duz
zeminlerde konteyneri kaldirabilmekte ve tasiyabilmektedir. Bu nedenle engebeli bir
arazide bu tur araglarin kullanilmasi mumkiun degildir. Ayni zamanda bahsedilen
araglarda denge unsuru olarak makas, yanagma icinse kilavuz teker kullaniimaktadir.
Kilavuz teker ile yanasma kabiliyeti sinirli olmakta beraber bu tur arag yapilanmalari

devrilme riski tagimaktadir.

US6071062A numarah patent, konteynerlerin kaldinimasini ve tasinmasini saglayan
arag ustl bir aparat ile ilgilidir. Hidrolik tabrikli tasiyici konteyneri sararak kaldirmakta
ve arac Ustune birakmaktadir. Mevcut teknikteki problemlerden bahsedilirken engebeli
arazi kosullarinda bu tur sistemlerin iglev gormeyecegi belirtiimigti. S0z konusu

patentteki aparat da benzer sekilde fonksiyonelligini vitirecektir. Ayni zamanda sadece
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arag ustu tasinmaya uygun olup herhangi bir tasiyici arag yardimiyla gekilerek

tasinmasi veya yardim almadan bir tagiyici gorevi gormesi $0z konusu degildir.

Sonug olarak yukarida anlatilan olumsuzluklardan dolay! ve mevcut ¢cdézumlerin konu
hakkindaki yetersizligi nedeniyle ilgili teknik alanda bir gelistirme yapimasi gerekli

gorulmustur.

Bulugun Amaci

Bulusa konu olan arag, uluslararasi standardi olan 1SO 10 ve 20 FEET konteynerlerin
yerinden ving, forklift vb. bir kaldirma aracina ihtivag duymaksizin yerinden kaldirilarak
bir gekici vasitasiyla tagsinmasini ve akabinde ulastigi yerde yine hichir kaldirma
aracina ihtiyag duymaksizin indirilmesini saglamak maksadiyla kullanilimaktadir. Hem
araglar bir cekiciye badlanarak konteyner tasinabilmekte hem de istenirse konteyner

baska bir tagiyici araca yuklenebilmektedir.

Aracin birbirinden bagimsiz suUspansiyonlu tekerlekleri sayesinde her fturlu arazi
kosulunda konteyner kaldirma ve indirme igslemi gvenli bir sekilde yapilabilmektedir.
Bu sekilde konteynerin devriime ihtimali ortadan kaldirlarak can ve mal kayiplarinin

onune gecgilmigtir.

Bulus konusu badimsiz suspansiyonlu arag, konteyner engebeli arazide dahi olsa
yanasma yuksekligi ayar braketi ve pistonlar sayesinde konteynerin birlesim yuzeyine
paralel olacak hale getirilip (sag-sol, yukari-asagi hareket ile) kilitteme mekanizmasinin
konteynere kilitlenmesini saglamaktadir. Bu sirada yanagsma agisi ayar mekanizmasi,
konteynerin sabitleme noktalarinin birbirinden farkh agilarda olmasi halinde hidrolik

silindirleri kontrol elemanindan ayarlamaktadr.

Ayni zamanda aracta, tek parga olarak yanastinlirken tek kilavuz teker yerine portatif
ve hidrolik olarak ¢aligsan sistem bulunmaktadir. Bu yanasma safhasinda hiz,

yanasmada kolaylik ve emniyet yonunden avantaj saglanmaktadir.

Bulusun yapisal ve karakteristik ozellikleri ve tim avantajlan asagida verilen sekiller ve

bu sekillere atiflar yapilmak suretiyle yazilan detayh aciklama sayesinde daha net
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olarak anlasilacaktir. Bu nedenle degerlendirmenin de bu sekiller ve detayli agiklama
goz onune alinarak yapilmasi gerekmektedir.

Sekillerin Agiklamasi

Sekil 1, bulus konusu konteyner tasiyici aracin perspektif gorunumidur.
Sekil 2, konteyner tagiyicilarin birbirlerine irtibatlanmis halini gdstermektedir.

Sekil 3, konteyner tasiyicinin alt aksaminin detay gorunumudur.

Cizimlerin mutlaka dlgeklendiriimesi gerekmemektedir ve mevcut bulugu anlamak igin
gerekli olmayan detaylar ihmal edilmis olabilmektedir. Bundan baska, en azindan
bilyuk olgiide 0zdes olan veya en azindan bilyuk olglide 0zdes iglevleri olan elemanilar,

ayni numara ile gosterilmektedir.

Parga Referanslarinin Agiklamasi

10. Cekici kolu

20. Tekerlek

21. Tekerlek pistonu
30. Sase

40. Kontrol elemani
50. Motor

60. Piston (Silindir)
70. Sinyal lambasi
80. Baglanti iskeleti
81. Ust profil

82. Kilitleme profili
83. Alt profil

84. Sabhitleme noktasi
90. Braket

91. Braket tekerlegdi
92. Braket pistonu
A. Arag

K. Konteyner
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Bulugun Detayl Agiklamasi

Bu detayl ag¢iklamada, bulusun tercih edilen yapilanmalari, sadece konunun daha iyi
anlagiimasina yonelik olarak ve highir sinirlayici etki olusturmayacak sekilde

aciklanmaktadir.

Bulus konusu arag (A), Sekil 1*de gosteriimekte olup engebeli arazilerde konteyner (K)
kaldirma, tasima ve indirme/yukleme islemleri igin kullaniimaktadir. Arag (A)
bunyesinde ¢ekici bir arac ile baglantinin yapildi§i bir cekici kolu (10) yer alir. Aracin
(A) sasesi (30), cekici kolunun (10) diger ucunun baglandi§i ana govdeyi olusturur,
Manuel clarak iterek veya gase (30) uzerindeki tercihen hidrolik clan bir motor (50)
yardimiyla arac (A) konteynere (K) yaklastirilabilir. Uzerinde valf dizini yer alan ve
kullanici tarafindan kontrol edilen kontrol elemanlari {(40), Unite, pistonlar (60) ve
motorun (50) calismasina aracilik eder. Bahsedilen pistonlar (60), baglant! iskeletinin
(80) Ust kisminda yer alan yatay st profil (81) ile sase (30) arasinda uzanmaktadirlar
ve konteyneri (K) indirip kaldirmaya yararlar. Unite ise pistonlar (60) icin gerekli gucu

saglar. Bulusun tercih edilen bir yapilanmasinda, bu unite ve pistonlar (60} hidroliktirler.

Sekil 1'de verilen perspektif gorunumde, bahsedilen badlanti iskeleti (80) ve parcalarn
gorulebilmektedir. Bagdlanti iskeletinin (80) her iki tarafinda yer alan dikey Kkilitleme
profilleri {82), sabitleme noktalarindan (84) tercihen bir badlanti elemani vasitasiyla
konteynerin (K) koge kisimlarina irtibatlanmaktadir. Bu iki kilitteme profili (82) arasinda
yatay olarak alt ve uUst profil (81, 83) yer almaktadir. Sekil 3'te detayh olarak
gorulebilecegi gibi st profile (81) pistonlar (60) sabitlenirken alt profilin (83) alt kismina
ise braket (90) sabitlenmistir. Braket (90) tabaninda braket tekerlekleri (91) mevcuttur.
Braketin (90) asagida uzanan iki kolu arasinda yer alan braket pistonunun (92) hareketi
sayesinde braketin (90} zemine gore yuksekligi ayarlanabilmektedir. Tekerlekler {20)
arasindaki aks uzerindeki birbirinden badimsiz hareketi edebilen tekerlek pistonlari (21)
sayesinde ise baglanti iskeletinin (80) konteynerin (K) pozisyonuna uygun olarak agisi
ayarlanabilmektedir. Bu pistonlarin (21, 92) hareketleri de kontrol elemani (40)

vasitasiyla yapilmaktadir.

Bulugsa konu olan aracin (A) engebeli arazilerde fonksiyonelligi, braket (30) ile birlikte
tekerleklerin (20) adir hizmet tipi, bagimsiz suspansiyona sahip olmasindan ileri

gelmektedir. Birbirinden badimsiz olarak yukseklik ayarlama kabhiliyetine sahip bu
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tekerlekler (20) sayesinde her turll arazi kosulunda konteyner (K) yukleme/indirme ve
tagima operasyonlan gergeklestirilebilmektedir.

Bulusun tercih edilen yapilanmalarinda, sase (30) Uzerinde sinyal (uyari} lambalari (70)
yer almaktadir. Boylece hem aracin (A) hareketinin motor (50} vasitasiyla saglandig
zamanlarda badimsiz bir arac gibi sinyaller gosterilebilmekte hem de bir cekici
vasitasiyla aracglar {A) gekilirken arkada kalan aracin (A) sinyal lambalari (70} cekici
sinyalleri yerine kullanilabilmektedir. Bahsedilen ikinci durum icin ¢ekici ile araglar (A)
arasinda sinyallesme igin aynica bir elektrik badlantisi yapilmaktadir. Benzer sekilde
frenleme icin de cekici aracg ile fren baglantisi kurulmaktadir. Boylece araglarin (A)

frenleme mekanizmalar aktif olarak kullanilabilmektedir.

Anlasilabilecedi uzere konteyner (K) uzerinde bahsedilen iglemleri yapabilmek icin iki
aracin (A) karsilikh olarak konteynerin (K) her iki tarafinda konumlandiriimasi ve es
zamanh olarak kullanici tarafindan kontrol edilmesi gerekmektedir. Sekil 2'de gasterilen
arag (A) sistemi, kullanici tarafindan manuel olarak veya kontrol elemanlan (40)
kontrolunde motor (50) sayesinde konumlandiriimasi yapilmaktadir. Konteyner (K)
zeminden dolay! bir agiyla bile pozisyonlanmis olsa dahi hidrolik suspansiyonlu
tekerlekler (20) sayesinde araglar (A) ile konteynerin (K} irtibatlanmasi sorunsuz olarak
gerpeklestirilebilmektedir. Kilitleme profillerinin (82) sabitlenmesinden sonra araglarin
(A) pistonlan (60) eszamanl olarak kontrol edilerek konteyner (K) istenilen ylukseklige
getirimektedir. istede badh olarak sabitleme noktalarindan (84) araglarin (A) kilitleme
profillerine  (82) karsilikh  zincir c¢ekilerek siki ve daha guvenli bir haglanti
saglanabilmektedir. Daha sonrasinda gekici kolu {(10) ile gekici araca baglanan araglar
(A) sayesinde konteyner (K) tasinabilmekte ve tam tersi bir prosedur isletilerek
konteyner (K) araclardan (A) ayrilabilmektedir.
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