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OZET
BULASIK MAKINESINE YONELIK YIKAMA KOLU DUZENEGI

Bir bulagik makinesine ydnelik bir yikama kolu diizenegdi (100) agiklanir. Yikama kolu
duzenedi, bulasik makinesinin ¢alismasi sirasinda basingl likidi saglamaya yonelik bir
birinci likit besleme mili (123) ile déndlrulebilir sekilde baglanacak sekilde uyarlanan bir
merkezi kolu (121) igerir. Merkezi kol, ¢galisma sirasinda bir likit jetin ¢ikis yapmasina
yonelik olarak dlizenlenen bir birinci nozile {130) sahiptir, bu sekilde bir birinci ydnde
rotasyon ekseni etrafinda merkezi kolu déndirmeye yénelik bir birinci reaksiyon kuvveti
(Fc) sadlanir. Yikama kolu dizenedi ayrica, merkezi kolun bir dis ucu UGzerinde
dizenlenen bir ikinci likit besleme mili (124) Gzerinde déndurilebilir sekilde dizenlenen
bir uydu kolunu (122} icerir, uydu kolu, ¢alisma sirasinda bir likit jetin ¢ikis yapmasina
yonelik olarak dizenlenen bir ikinci nozile (131) sahiptir, bu sekilde birinci yone kargit
olan bir ikinci yonde rotasyonu setrafinda uydu kolunu déndiirmeye yonelik bir ikinci
reaksiyon kuvveti (Fs) saglanir. Birinci ve ikinci noziiller, merkezi kolun, merkezi kolu
etkileyen birinci ve ikinci reaksiyon kuvvetlerinden dolay periyodik olarak degisen bir
hiz ile hareket etmek Uzere kontrol edilecedi sekilde dizenlenir, burada ekseni
etrafinda merkezi kola yénelik ortaya ¢ikan bir ivmenin (M) anlik dederi, birinci
reaksiyon kuvvetinin (Fc) yatay bir reaksiyon kuvvet kismindan {F.,) kaynaklanan
merkezi kolun bir birinci ivmesini (M) ve uydu kolunun hareketinden kaynaklanan
merkezi kolun bir ikinci ivmesini {Ms) igererek ve ikinci reaksiyon kuvvetinin (Fs) yatay
bir reaksiyon kuvvet kismi (Fs,) tarafindan olusturulan bir ivmeyi icererek galisma

sirasinda periyodik olarak degisiklik gosterir.
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iISTEMLER

Bir bulagik makinesine yonelik yikama kolu dizenedi (100) olup, asagidaki
unsurlar igerir;

s6z konusu bulagik makinesinin galismasi sirasinda basingh likidi saglamaya
yonelik olarak bir birinci likit besleme mili (123) ile donddrilebilir sekilde
baglanmak (izere uyarlanan bir merkezi kol {121), burada merkezi kol, galisma
sirasinda bir likit jetinin ¢ikis yapmasina yonelik olarak dizenlenen bir birinci
nozdle (130) sahiptir, bu sekilde bir birinci ydnde rotasyon ekseni etrafinda séz
konusu merkezi kolu déndirmeye ydnelik bir birinci reaksiyon kuvveti (F.)
saglanir; ve

sdz konusu merkezi kolun bir dis ucu Uzerinde dizenlenen bir ikinci likit
besleme mili {124) Uzerinde dondurdlebilir sekilde dizenlenen bir uydu kolu
(122), sz konusu uydu kolu, galisma sirasinda bir likit jetin ¢ikis yapmasina
yonelik olarak dlizenlenen bir ikinci nozlile {131) sahiptir, bu sekilde s6z konusu
birinci yone karsit olan bir ikinci yoénde rotasyon ekseni etrafinda séz konusu
uydu kolunu déndirmeye ydnelik bir ikinci reaksiyon kuvveti (Fs) saglanir;
ozelligi s6z konusu birinci ve ikinci nozillerin, séz konusu merkezi kolun, séz
konusu merkezi kolu etkileyen sz konusu birinci ve ikinci reaksiyon
kuvvetlerinden dolay) periyodik olarak degisiklik gbsteren bir hiz ile hareket
etmek uzere kontrol edilecek sekilde dizenlenmesi ile karakterize edilmesidir,
burada rotasyon ekseni etrafinda sdz konusu merkezi kola yonelik ortaya gikan
bir ivmenin (M) anlik degeri, galisma sirasinda periyodik olarak degisiklik
gbsterir, 86z konusu ortaya ¢ilkan ivme (M), s6z konusu birinci reaksiyon
kuvvetinin (Fc) yatay bhir reaksiyon kuvvet kismindan (F.,) kaynaklanan soz
konusu merkezi kolun bir birinci ivmesini (M) ve sz konusu uydu kolunun
hareketinden kaynaklanan s6z konusu merkezi kolun bir ikinci ivmesini (Ms)
icerir ve sdz konusu ikinci reaksiyon kuvvetinin (Fs) yatay bir reaksiyon kuvveti
kismindan (Fsy) kaynaklanan bir ivmeyi igerir,

burada yikama kolu ayrica, stz konusu merkezi kolun, sdz konusu merkezi
kolun sz konusu birinci ivmesinin (M), s6z konusu birinci yonde daima
dénecek gibi tutulacagi sekilde sdz konusu merkezi kolun sbz konusu ikinci

ivmesinden (Ms) daha biyuk olacagi sekilde dizenlenir,
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burada s6z konusu ortaya ¢ikan ivmenin (M) minimum ortaya ¢ikan bir ivmesi
(Miot_min), maksimum ortaya ¢ikan ivmenin (Mo maks) %5 - 20'si olacak sekilde

segilir.

. Onceki istemlerden herhangi birine gore yikama kolu dizenedi (300) olup,

Ozelligi ayrica s6z konusu ikinci noziiliin pozisyonuna referans ile s6z konusu
uydu kolunun (122) karsit bir ucu (zerinde ve/veya s0z konusu merkezi kol
(121) lizerindeki s6z konusu birinci noziilde diizenlenen bir dengeleme kismini
(310, 320) igermesidir.

. Istem 2'ye goére yikama kolu dizenegi olup, 6zelligi sdz konusu dengeleme

kisminin (310, 320), s6z konusu merkezi kolun veya uydu kolunun bir dis kismi

Uzerinde duzenlenmesidir.

. Istem 2 veya 3’'e gbre yikama kolu dizenegi olup, 6zelligi sd6z konusu

dengeleme kisminin (310, 320), merkezi kolun (121) veya uydu kolunun (122)
materyalinden daha ylUksek bir yogunluga sahip bir materyalden yapilmis

bagimsiz bir gdvde olmasidir.

. Istem 2 veya 3'e gdre yilkama kolu diizenegi (500) olup, dzelligi séz konusu

dengeleme kisminin, galisma sirasinda likit ile dolu olan bir kavite (510, 520)

olmasidir.

. Istem 2 veya 3'e gdre ykama kolu dizenedi olup, 6zellifi séz konusu

dengeleme kisminin bir nozal olmasidir.

. Onceki istemlerden herhangi birine gére yikama kolu diizenegi olup,

Ozelligi s6z konusu birinci nozllin {130) ve s6z konusu ikinci nozdlin (131)
herhangi birinin, sdz konusu reaksiyon kuvvetini (sirasiyla F; ve Fs) saglamak

Uzere edri clmasidir.

. Istem 7'ye gbre yikama kolu diizenegi olup, dzelligi séz konusu birinci veya

ikinci nozdlun {130, 131), uydu kolunun (122) dikey dizleme goére 2 - 20°

arasinda egri olmasidir.
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9. Onceki istemlerden herhangi birine gére yikama kolu diizenegi olup,

ozelligi s6z konusu ikinci milin (124), s6z konusu merkezi kolun (121) bir dig
ucunda duzenlenmesidir.

10. Bir bulagik makinesi olup, 6zelligi dnceki istemlerden herhangi birine gdre en az
bir yikama kolu diizenegini icermesidir.



10

15

20

25

30

35

TARIFNAME
BULASIK MAKINESINE YONELIK YIKAMA KOLU DUZENEGI

Teknik saha
Mevcut bulusg, bir bulasik makinesine ydnelik bir yikama kolu dizenegi ile ve daha
Ozellikle bir merkezi kol (izerinde dizenlenen bir uygu kolunu igceren bir yilkama kolu

duzenedi ile ilgilidir.

Bulusun altyapisi

Uzerine ilave bir ikinci kolun, bundan sonra bir uydu kolu olarak refere edilmigtir,
merkez kolun bir dis kism Ozerinde dizenlendigi bir merkezi kolu iceren yikama kolu
duzenekleri hilinir. Tipik olarak merkezi kol, bulagik makinesinin ¢alismasi sirasinda
basingli temizleme likidi ile yikama kolu dizenegini beslemeye yonelik olarak
diizenlenen bir temizleme likidi ve durulama likidi besleme kanali olarak gorev yapan
bir merkezi mile badlanir. Merkezi kol, bulasik makinesi muamele haznesinin tabani,
ortas| veya tavaninda pozisyonlandirilabilir. Uydu kolu, bulagik makinesinin ¢alismasi
sirasinda temizleme likidi ile uydu kolunu beslemeye yanelik bir ikinci mile merkezi ile
monte edilir, burada ikinci mil, merkezi kolun bir dis ucu Uzerinde dizenlenir.
Temizleme likidi ile muamele haznesinin bir yilkama bdlgesini kaplamaya yonelik
ve/veya sprey kolunu tahrik etmeye yonelik farklh sprey agilarina sahip noziiller tipik
olarak, uydu kolu Uzerinde ve merkezi kol Uzerinde dizenlenir. Temizleme likidi
¢alisma sirasinda serbest birakildiginda bir itme gulci, rotasyonu ayri eksenleri

etrafinda daireler halinde iki kola hareket edecek sekilde olusturulur.

Bu tlrden bilinen yikama kolu dizeneklerine gore bir yikama kolu dizenegdi, U.S.
Patent No. 5,477,874'te aciklanir, burada yikama kolu dizenegi, merkezi kol olan bir
birinci kolun bir birinci ug kismi Uzerinde diizenlenen bir dizi birinci jetleme acgikliklari,
diger bir deyisle noziiller, es zamanh olarak bulasiklara dogru temizleme likidini
jetlerken saat yéninde merkezi kolu tahrik ederek egik sekilde yaklagik olarak rotasyon
yerinin tanjanti boyunca temizleme likidini jetlemeye ydnelik olarak diizenlenir. Ayrica
uydu kolu olan bir ikinci kol Gzerinde dizenlenen jetleme agikliklarninin hir ikinci dizisi,
es zamanl olarak bulagiklara dogru temizleme likidini jetlerken saat ydninun tersine bir

yénde ikinci kolu tahrik ederek edis sekilde yaklasik olarak rotasyon yerinin tanjant
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boyunca temizleme likidini jetlemeye yénelik olarak diizenlenir. Ikinci kol, birinci kolun
bir ikinci u¢ kismi Gzerinde dizenlenir. Birinci kol Gzerinde diuzenlenen bir dizi jetleme
acikhigr ve ikinci kol uzerinde dizenlenen bir dizi jetleme acikhdr ayrica, bulasiklara
dogru nozillerin birinci ve ikinci dizisinden jetlenmeden kaynaklanan birinci kol
uzerinde ilgili ivmelerin dengelenecedi sekilde yatay yénde ve birinci kolun rotasyon
merkezinden ilgili uzakliklara gére dengelenen, birinci kol (izerinde ivmeye neden olan
birinci kolun ilgili yan taraflan (zerinde ilgili reaksiyon kuvvetlerini saglamak (zere
diizenlenir. Bu sekilde, birinci kol zerinde olusturulan, bulasiklara karsit bir yonde

yonlendirilmig ivmeler dengelenir, burada birinci ve ikinci kol dizgln sekilde doner.

US 5542443 A, US 1 314 622 A, US 3 496 949 A, JP 7 163505 A ve JP 7 250799 A,

bulasik makinelerine ydnelik yikama kolu dizeneklerini agiklar.

Kisa Aciklama

Yukaridakiler agisindan bulusun bir amaci, gelismis bir ylkama kolu dizenegini
saglamaktir. Ozellikle bir amag, bir ylkama seansi sirasinda rotasyonun gelismis
stabilitesini saglayan bir yikama kolu dizenedini saglamaktir. Bir dier amag, zamanla
yikama kolu dlizeneginin rotasyon stabilitesinin bozulmasina neden olabilen deterjan
ve kir kalintilar gibi dis etki faktorlerine karsi artan bir dayanikliik saglamaktir. Bulus
niteligindeki kavram, dnceden belirlenmis bir sekilde bir uydu kolunun bir nozllinin ve
bir merkezi kolun bir nozilinin dizenlenmesi yoluyla ilgili reaksiyon kuvvetlerinin,
merkezi kolun, yukanda agiklandigi Uzere amaglari saglamaya yonelik avantajli olan
periyodik olarak dedisen bir hiz ile hareket etmek UGzere kontrol edilecedi sekilde
merkezi kolu etkiledigine dair bir anlayisa baghdir. Reaksiyon kuvvetleri, merkezi ve
uydu kollan Gzerindeki nozullerin pozisyonu, nozul agikhklannin boyutu ve agisi ve
sirasiyla iki kolun boyutu, uzunlugu ve genisligi gibi yikama kolu dizenedi ilgili birgok
bilesene baghdir. Ek olarak bulasik makinesinde yikama likidinin basincini ve akigini
saglayan hidrolik sistemin ayrica, merkezi kolun periyodik olarak degisen hizini
saglamaya yonelik ortaya gikan reaksiyon kuvvetleri hesaplanirken dikkate alinmasi
gerekir. Periyodik olarak dedgisen bir hiz ile merkezi kolun hareketi, merkezi kolun
vavasladigl ancak tamamen durmadigi bir birinci fazi ve ikinci kolun, tekrar
yavasglamadan 6nce tekrar hizi arttirmak Gzere hizlandigi bir ikinci fazi icerir. Bu gekilde
yikama kolu tagima eleman icinde mevcut herhangi bir kalinti, merkezi kol, olasi

tasima elemaninin tikanmasi riski ile sprey kolu iginde muhtemelen kalmasi yerine
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hizlandiginda tasima elemaninin bdlgesinden uzada ve yikama kolundan digar

zorlanabilir.

Mevcut bulugun bir birinci agisina gdre, bulasik makinesinin ¢alismasi sirasinda
basing¢l likidi saglayama yoénelik bir birinci likit besleme mili ile ddndurilebilir sekilde
badlanmak (zere uyarlanan bir merkezi kolu iceren bir yikama makinesine yénelik bir
yikama kolu dizenedi saglanir. Merkezi kol, ¢alisma sirasinda bir likit jetinin gikis
yapmasina yonelik diizenlenen bir birinci noziile sahiptir, bu sekilde bir birinci yonde
rotasyon ekseni etrafinda merkezi kolu déndirmeye yénelik bir birinci reaksiyon kuvveti
(Fc) sadlanir. Yikama kolu dizenedi ayrica, merkezi kolun bir dis ucu UGzerinde
duzenlenen bir ikinci likit besleme mili Gzerinde dénduarulebilir sekilde duzenlenen bir
uydu kolunu igerir, uydu kolu, ¢alisma sirasinda bir likit jetinin ¢ikis yapmasina ydnelik
dizenlenen bir ikinci nozlle sahiptir, bu sekilde birinci ydne karsit olan bir ikinci yonde
rotasyon ekseni etrafinda uydu kolunu dondirmeye yonelik bir ikinci reaksiyon kuvveti
(Fs) saglanir. Birinci ve ikinci noziller, merkezi kolun, merkezi kola etki eden birinci ve
ikinci reaksiyon kuvvetlerinden dolayi periyodik olarak dedisen bir hiz ile hareket etmek
Uzere kontrol edilecedi sekilde dizenlenir, burada rotasyon ekseni etrafinda merkezi
kola yonelik ortaya ¢ikan bir ivmenin (M) anlik degeri, calisma sirasinda alternatif
olarak degisir. Ortaya g¢ilkan ivme (M), birinci reaksiyon kuvvetinin (Fc) bir yatay
reaksiyon kuvvet kismindan {F.,) kaynaklanan merkezi kolun bir birinci ivmesini (M;) ve
uydu kolunun hareketinden kaynaklanan merkezi kolun bir ikinci ivmesini (Ms) igerir ve
ikinci reaksiyon kuvvetinin (Fs) yatay reaksiyon kuvvet kismindan (Fs,) kaynaklanan bir

ivmeyi icerir.

Dolayisiyla, icinde merkezi kolunun hizinin, rotasyon hizinin bulagik makinesinin
¢alismasi sirasindan periyedik olarak degisecegi sekilde kontrol edildidi bir yikama kolu
diuzenedi saglanir. Merkezi kolun ve uydu kolunun rotasyonunun karsit yénleri ile
kombine edilen hizdaki degisim, dis etkenlerden zamanla dedisen uydu kolu
rotasyonunun ve merkezi kolun performans riskinin azalmasi bakimindan yikama kolu

diizeneginin stabil bir rotasyonunu saglamaya yonelik olarak avantajhdir.

Yikama kolu dizenedinin bir dizenlemesine gbre bu ayrica, merkezi kolun daima
birinci yénde dodnecek gibi tutulacad sekilde merkezi kolun birinci ivmesinin (M),

merkezi kolun ikinci ivmesinden {M;) bir miktar daha blyik olacagi sekilde dizenlenir.
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Dolayisiyla ilgili noziller, birinci nozillden kaynaklanan merkezi kola ydnelik rotasyon
ekseni etrafinda ivmenin (M:) ve uydu kolunun hareketinden kaynaklanan merkezi kola
yonelik rotasyon ekseni etrafinda ivmenin (Ms) genliklerinin, bunlar karsit olarak
yénlendirildiginde kolun disik bir rotasyon hizina yavaslayacagl ancak birinci yonde
dénecegdi sekilde neredeyse esit olarak biylk olacagd sekilde dizenlenir. Yiksek bir
hizlanma ile merkezi kol akabinde, yikama kolu dizenegini merkezi kolun birinci milde
tasima dizenedi icinde temizleme kalintilar veya kir birikmeleri gibi bozulmalara karsi
daha az duyarli yapmasi nedeniyle avantajli olan maksimum ortaya ¢ikan ivmeye
(Miot_maks = [Mc| + |Ms]) karsilik gelen maksimum bir degere kadar rotasyon hizini arttirir.
Yikama kolu dizeneginin bir dizenlemesine gére artaya c¢ikan ivmenin (M) minimum
ortaya ¢ikan bir ivmesi (Mo min), maksimum ortaya ¢ikan bir ivmenin (Mt maks) % 5 —

20’si olarak sekilde secilir.

Yikama kolu dlzenedinin bir duzenlemesine gdre bu ayrica, ikinci nozilin
pozisyonuna referans ile uydu kolunun karsit bir ucu lzerinde vefveya merkezi kol
tzerindeki birinci nozllde bir dengeleme kismini igerir. Dengeleme kismi sadlanarak,
sirasiyla uydu kolu ve merkezi kol Uzerindeki birinci ve ikinci nozilden ¢ikis yapan likit
jetten kaynaklanan kuvvet dengelenebilir. Bu ayrica, tim yikama kol diizeninin daha

stabil bir hareketine katki saglar.

Yikama kolu dlzeneginin bir dizenlemesine gdre dengeleme kismi, kol (zerinde
yilksek bir kaldirag glicli saglamasi nedeniyle avantajli olan merkezi kolun veya uydu
kolunun bir dig kismi Gzerinde dlzenlenir. Agirhk, ilk olarak kolun rotasyonunun
baslatiimasinin yavaslatiimasina neden olabilen kolun bir eylemsizlik hareketini saglar.
Ancak yikama kolu duzenegi dondugande dengeleme kisminin agirligi, sistemi érmegin
tipik olarak birinci mil Gzerinde duzenlenen hir tagima elemaninin surtinmesindeki hir

degisiklik gibi midahaleye kargi daha az duyarl yapmaya katki saglar.

Yikama kolu dizenegdinin bir dizenlemesine gore dengeleme kismi, dengeleme
kisminin, daha disik bir yojunluga sahip bir dengeleme kismina kiyasla en makul bir
boyutta tutulabilmesi nedeniyle avantajli olan merkezi kolun veya uydu kolunun
materyalinden daha ylksek bir yo§unluga sahip bir materyalden yapilmig bagimsiz bir
govdedir. Daha buyuk bir agirlik ile koldaki daha yuksek kuvvetler dengelenebilir ve
agirhgin daha yuksek yogunluguna ek olarak merkezi kolun veya uydu kolunun

boyutlari ince tutulabilir.
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Yikama kolu dizeneginin bir diizenlemesine gore dengeleme kismi, ¢alisma sirasinda
likit ile doldurulan bir kavitedir. Bu durum, iglevin akabinde, plastik yikama kollarina
yénelik yaygin bir imalat teknidi olan kaliplama yoluyla imalat sirasinda kola kolayca
entegre edilmesi nedeniyle avantajlidir. Ayrica daha az materyal, bu sekilde yikama
kolu dizeneginin agirhgi azaltlarak yikama kolunda kullanilabilir. Bu durum, tasima

sirasinda avantajhidir.

Yikama kolu dizeneginin bir dizenlemesine gore dengeleme kismi bir nozildar.
Dolayisiyla su ile doldurulacak sekilde bir agirlidi veya bir kaviteyi dizenlemek yerine
bir ilave nozil, uydu kolu, merkezinde bir ikinci mil ile déndurilebilir sekilde
badlandiginda uydu kolunun hir karsit tarafi (zerinde simetrik olarak sadlanabilir.
Calisma sirasinda ilave nozilden likit jet tarafindan olusturulan kuvvet, uydu kolunu
dengelemeye ydnelik olarak kullanilabilir. Alternatif clarak ilave noziil, birincifikinci mile
gbére birincifikinci nozllden farkh bir radyal mesafede dizenlenebilir. ikincisi, ayni
zamanda uydu kolunun ve merkezi kolun merkezinde kuvvetlerin dengesinin muhafaza

edilecedi sekilde nozil agikhgi ayarlanirken yapilir.

Yikama kolu dizenedinin bir dizenlemesine gdre birinci nozQlin ve ikinci nozdlln

herhangi biri, reaksiyon kuvvetini (sirasiyla F; ve Fs) sadlayacak sekilde egiktir.

Yikama kolu diizeneginin bir dlizenlemesine gore birinci veya ikinci nozil, uydu

kolunun dikey dizlemine gore 2 - 20° arasinda egiktir.

Yikama kolu duzeneginin hir dizenlemesine gore ikinci mil, merkezi kolun bir dig

ucunda dizenlenir, bu durum avantajhdir.

Bulus niteligindeki kavramin bir ikinci agisina gére, mevcut bulus niteligindeki kavrama

gore en az bir yikama kol diizenegini iceren bir bulasik makinesi saglanir.

Genel olarak istemlerde kullanilan tim terimlerin, burada aksi agik sekilde
tanimlanmadi§i strece teknik sahada genel anlamina gbre yorumlanmasi gerekir.
“Bir/bu, [eleman, cihaz, bilesen, arag¢, adim, vb.]” icin tum referanslarn, aksi acik
sekilde belirtiimedikce eleman, cihaz, bilesen, arag, adim, vb.’nin en az bir érmedine

refere edildigi gibi acik sekilde yorumlanmasi gerekir.
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Mevcut bulusun dider amacglan, oézellikleri ve avantajlan, asagidaki detayh

aciklamadan, ekli bagh istemlerin yani sira gekillerden anlagilacaktir.

Sekillerin kisa aciklamasi

Mevcut bulusun yukaridaki ayni zamanda ilave amaclar, 6zellikleri ve avantajlari, ekl
sekillere referans ile mevcut bulusun tercih edilen diizenlemelerinin asagidaki
tanimlayici ve sinirlayici olmayan detayll agiklamasi araciligiyla anlasilacaktir, burada

ayni referans numaralari, benzer elemanlara yénelik olarak kullanilacaktir, burada:

Sekil 1, buluga gére bir yikama kolu diizeneginin hir diizenlemesinin perspektif
bir gérundsuduar;

Sekil 2, buluga gore bir yikama kolu dizeneginin bir diizenlemesinin (stten
sOkilmis bir gérinusidur;

Sekil 3, bulusa gbre bir yikama kolu diizeneginin hir diizenlemesinin perspektif
bir gérintsidur,

Sekil 4, zamana karg! rotasyon ekseni etrafinda merkezi kol tUzerinde ortaya
cikan ivmeyi gosteren bir grafiktir ve

Sekil 5, bulusa gbre bir yikama kolu diizenedinin hir diizenlemesinin perspektif

bir gérintsiiddr.

Tercih edilen diizenlemelerin detayh aciklamasi

Mevcut bulusa gdére bir yikama kolu dizeneginin (100) bir duzenlemesi bu noktada,
Sekil 1'e referans ile aciklanir. Yikama kolu diuzenedi (100), st ve alt bir taraf ile igi
bos ve uzun bir merkezi kolu (121) igerir. Merkezi kolun (121) alt tarafinda, bir likit girigi
olarak iglev géren bir birinci mil yolu (123) diizenlenir. Birinci mil yolu (123), iginde
yikama kolu diizeneginin, calisma sirasinda monte edildigi bir bulagik makinesinin bir
muamele haznesi icinde dizenlenmis dikey olarak diizenlenen bir temizleme likidi
besleme borusu ile dondUrulebilir baglantiya yonelik olarak uyarlanir {gosterilmemistir).
Temizleme likidi besleme borusu tipik olarak, bir su besleme, bir sirkilasyon
pompasina ve alternatif olarak bir temizleme ajani beslemesine baglanir ve ayrnca
bulagik makinesinin bir kontrol sistemi yoluyla kontrol edilir. Merkezi kolun (121)

rotasyon ekseni, likit giriginin (123) merkezinde konumlandirilir. Bu dliizenlemede birinci
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mil (123), bulasik makinesinin calismasi sirasinda dengeyi saglamak Uzere dnemili
olcude yikama kolu diazeneginin kitle merkezinde secilen merkezi kolun (121) bir
kisminda diizenlenir. ikinci durum, istenmeyen akustik rezonansi ve mil yolundaki
mekanik stresi dnlemek bakimindan avantajlidir, bu sekilde mekanik pargalarin yasam

suresi arttinhr.

Devam etmek Uzere merkezi kol (121), bir ikinci mil yolunda (124) dlizenlenen bir likit
clkisi ile saglanir. Likit cikisi, merkezi kolun {121) (st tarafi (izerinden ¢ikar. Ikinci mil
yolu (124), merkezi kolun (121) bir dis ucunda diizenlenir. ikinci mil yolunun (124)
burada, merkezi kolun (121) (st tarafi Gzerinden ¢ikmasina ragmen bu alternatif olarak,

birinci mil yolu (123) olarak ayni taraf Gzerinde dizenlenebilir.

ikinci mil yolunun (124) dizenlendigi ug kisma karsit olan merkezi kolun (121) bir ug
kisminda (125), bulasik makinesinin ¢alismasi sirasinda temizleme likidini jetlemeye
yonelik hir birinci nozul (130) dizenlenir. Birinci nozil (130), merkezi kolun (121) alt
tarafl (izerinden cikis yapacad sekilde diizenlenir ve ayrica, saat yoniinde merkezi
kolu {121) tahrik etmeye ydnelik bir itme kuvvetini saglamak Uzere dizenlenir. Bu
ornekleyici diizenlemede birinci nozdl (130) asimetrik olarak, merkezi kolun yan tarafi

boyunca uzanan bir kdsede ug kisimda (125) dizenlenir.

Bir Ust ve alt ylizeye sahip bir uzun uydu kolu (122) dénddrilebilir sekilde, ikinci mil
yolu (124) ile alt yizeyi iginde dizenlenen bir likit girisinde baglanir. Uydu kolu (122) en
azindan kismen igi bostur ve ¢alisma sirasinda ikinci mil (124) vasitasiyla temizleme
likidini alr. Uydu kolu (122), etrafinda uydu kolunun (122} dbénecek sekilde
duzenlendigi ikinci mil yolundan {124) iki yénde simetrik olarak uzanir. Uydu kolunun
(122) rotasyon ekseni, ikinci milin (124) merkezinde konumlandirilir. Uydu kolunun
(122) bir dis ucunda bir ikinci nozll {131) duzenlenir, ikinci nozul (131), ikinci mil yolu

(124) ile sivi iletisim halindedir.

Calisma sirasinda basing altinda temizleme likidi, birinci mil yolu {123) vasitasiyla
bulasik makinesi besleme borusundan yikama kolu diizenedine (100) ve bir miktar
temizleme likidinin, birinci nozllden (130) bir jet olarak ¢ikis yaptigi merkezi kol (121)
icine dagitilir. Temizleme likidi ayrica, temizle likidinin akabinde, ikinci nozidlden (131)
¢ikarak bir jet olarak ¢ikis yaptidr uydu kolu (122) icine ikinci mil yolu (124) boyunca

dagitilir. Ikinci noziil (131), uydu kolunun {122) saat ydnlnin tersi bir ydnde dénecek
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sekilde ydnlendirilen bir itme kuvvetini sadlamak Gzere dizenlenir. Diger bir deyisle
calisma sirasinda merkezi kol (121), dolayisiyla rotasyon ekseni etrafinda (uydu
kolunun merkezinde) saat yoninin tersine bir yonde dénen uydu kolunun (122)

merkezinin yaptigi gibi saat ydniinde déner.

Yikama kolu diizeneginin (100) sékiilmls bir goriinisti olan Sekil 2'de sematik olarak
gosterildigi Uzere, merkezi kolun (121) alt tarafi Uzerinde birinci nozil (130), yatay
dizleme gdre egimli olan, ¢calisma sirasinda bir likit jetinin ¢ikis yapmasina yonelik
olarak dUzenlenir. Birinci nozilden {130) jet bu sekilde, yatay bir reaksiyon kuvvet
kismini {Fcy), merkezi kolun (121), saat ydninde rotasyon ekseni etrafinda dénmesine
neden olan bir birinci ivmeyi (M) olusturuldugu bir birinci reaksiyon kuvvetini (F.)
sadlar. Uydu kolunun (122) ust tarafi Uzerinde ikinci nozil (131) aynica, g¢alisma
sirasinda bir likit jetin ¢ikis yapmasina yonelik olarak dizenlenir. Ikinci nozilden (131)
jet, saat yonlunin tersine bir yonde rotasyon ekseni etrafinda uydu kolunu (122)
dondirmeye yonelik bir ivmeyi (M) olusturan bir ikinci reaksiyon kuvvetini (Fs) saglar.
Bunun ile birlikte uydu kolunun (122) rotasyonu ayrica, merkezi kolun (121)
rotasyonunu etkileyecektir. Uydu kolunun (121) rotasyonu, merkezi kolun (121)
rotasyonunu etkileyen ikinci mil (124) etrafinda bir sirtinme ivmesi olusturur. Ayrica
kuvvet (Fs), merkezi kol (121} ile paralel olan bilesenleri (Fsx) ve merkezi kola (121)
dikey olan (Fsy) tarafindan ikinci mil yolu {124) boyunca merkezi kola (121) aktarilr.
Bilesen (Fsy), diger bir deyisle (Fs) olan yatay reaksiyon kuvvet kismi, ikinci mil yolunda
(124) surtlinme ivmesine ek olarak birinci mil yolu (123) etrafinda bir ivme olusturur ve
ikinci ivme (Ms) olarak uydu kolundan kaynaklanna bir ivmeye katki saglar. Birinci
ivmeyi {Mc) ve ikinci ivmeyi {Ms) iceren rotasyon ekseni etrafinda merkezi kola (121)
yonelik ortaya ¢ikan ivmenin (M) anlik degeri, (Fs) olan yatay reaksiyon kuvvet
kismindan katkidan dolay) ¢alisma sirasinda periyodik olarak degigir, burada bilegen,
uydu kolunun (122) rotasyonundan dolay boyut ve isaret bakimindan degisir. ikinci
nozilin yatay reaksiyon kuvvet kisminin (Fs,), uydu Kolunun rotasyonu ile dedisiklik
gostermesi nedeniyle merkezi kola yonelik ivmeye karsilik gelen katki periyodik olarak

merkezi kol rotasyon hizini diistirecek ve arttiracaktir.

Periyodik olarak degisiklik gbsteren ortaya ¢ikan ivme (M) Sekil 4'te gosterilir. Ortaya
¢lkan ivme (M), ikinci ivmenin {Ms) periyodik olarak degisen kismininkine esit bir
genlik ile birinci ivmeye (M;) kargihk gelen bir deder etrafinda periyodik olarak degigir.

Maksimum bir ortaya ¢ikan ivme (Mot maks = [Mc| + |[Ms]), (Me) ve (Ms) ayni ydnde
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ybnlendirildiginde meydana gelir ve minimum bir ortaya c¢ikan ivme (Mot min = |[Mc| -
IMs]), (Mc) ve (Ms) karsit yénlerde yanlendirildiginde, diger bir deyisle, ddnenuydu kolu,
(Fs)Ynin, merkez kolu ile paralel olmasi durumunda iki pozisyendan birinde oldugunda
meydana gelir. Dénen uydu kolu, merkezi kola dikey bir pozisyondayken, (Fs,) olan

yatay reaksiyon kuvvet kismindan ortaya ¢ikan ivmeye (Miot) katki sifirdir,

Yikama kolu duzeneginin bir diizenlemesine gore sdz konusu ortaya ¢ikan ivmenin
(Miot) minimum ortaya ¢ikan ivmesi (Mot min), sifira yakin bir hizda birinci yonde merkezi
kolu tahrik eden 6nceden belirlenmis pozitif bir deder olacak sekilde secilir. Diger bir
deyisle yikama kolu dizenedi, ikinci nozul boyutunun, ediminin ve birinci mil yolundan
mesafesinin, birinci nozidl boyutunun, egiminin ve birinci mil yolundan mesafesine sahip
diuzenede karsiik gelen birinci ivmenin mutlak dederinden daha klg¢lik ancak buna
yakin bir genlige sahip birinci mil yolu etrafinda merkezi kol Uzerinde periyodik olarak

degisen bir ivmeyi sadlar.

Diger bir deyisle merkezi kolun birinci ivmesi (M:), merkezi kolun, birinci yonde érnegin
saat yonuinde daima ddnecek gibi daima tutulacagi sekilde ikinci ivmeden (Ms) bir
miktar daha biylktir. My min tercihen, maksimum ortaya cikan bir ivmenin (Mot maks)

%5 - 207si olacak sekilde segilir.

Sekil 3'e bu noktada refere edilerek, Sekiller 1 ve 2'ye referans ile yukarida agiklandigi
Uzere hir temel yapiya sahip yikama kolu dlzenedginin {(300) bir diizenlemesi ayrica,
sirasiyla merkezi kolda (121) ve uydu kolunda (122) dizenlenen bir birinci ve ikinci
agirhk (310, 320) ile sadlanir. Birinci ve ikinci agirhk {310, 320), birinin uydu kolunun
(122) karsit bir ucu Uzerinde duzenlendigi, kargit ug¢ ikinci nozilin (131) pozisyonuna
referans ile tanimlanir ve diderinin, birinci nozilun (130) duzenlendigi gibi ayni ug
kisimdaki merkezi kolda dizenlendidi dengeleme kisimlaridir. Dengeleme kisimlan
(310, 320), ilgili kollarinin, diger hir deyisle uydu kolunun (122) ve merkezi kolun (121)
bir dis kisminda diizenlenir.

Birinci agirlik {310), uydu kolu (122) Gzerinde dizenlenir ve ikinci nozilden (131) jet

tarafindan olusturulan kuvveti dengelemek Gzere uyarlanir.
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ikinci agirik {320), merkezi kolun (121) dis ucu Uzerinde ve merkezi kol (121)
zerindeki uyku koluna (122) karsit olarak dizenlenir. Ikinci agirhk (320), uydu

kolundan (122) agirigi ve kuvveti dengelemek Uzere uyarlanir.

Yikama kolu dizeneginin bir diizenlemesine gore dengeleme kisimlarn, merkezi kolun
veya uydu kolunun materyalinden daha yiiksek bir yogunluga sahiptir, yikama kolu
diizeneginin materyali tipik olarak bir plastik veya paslanmaz geliktir. Kollarin daha
fazla veya daha az i¢i bos olmasi nedeniyle Ornegin piringten yapilmis yiiksek
yogunluklu oldukc¢a kiglik bir gdvdeye sahip bir dengeleme kisminin uygulanmasi,

sistemin dengesi Uzerinde dikkate deger bir etkiye sahip olacaktir.

Yikama kolu ddzeneginin (500) bir dizenlemesine gore ve Sekil 5'e referans ile
merkezi kol {121) ve uydu kolu (122) Gzerindeki dengeleme kisimlari, kollar igindeki
kaviteler olarak diizenlenir. Bir birinci kavite {510), ikinci noziile (131) karsit clan uydu
kolunun bir dig kisminda uydu kolu (122) iginde dlizenlenir. ikinci mil yolundan (124)
birinci kaviteye (510) dogru uzanan bir likit besleme kanali (511), birinci kavitenin (510)
galisma sirasinda likit ile doldurulmasini saglar. Ayni sekilde, uydu kolunun (122)
kuvvetini ve agirhdin dengelemek tzere merkezi kol {(121) icinde diizenlenen bir ikinci
kavite (520), birinci mil yolundan (123) ikinci kaviteye (520) dogru uzanan bir likit

besleme kanali (521) vasitasiyla galisma sirasinda likit ile doldurulur.

Yikama kolu dizeneginin bir dizenlemesine gore uydu kolunun dengeleme kismi,
ikinci noziile (gosterilmemigtir) gore uydu kolunun karsit tarafi Gzerinde dizenlenen bir

ilave nozulddr.

Yikama kolu dizenegdinin bir dizenlemesine gdre ikinci nozul (131), uydu kolunun
(122) dikey duzlemine gére ve gikis yapan likit jetin, uydu kolunun (22) galisma
sirasinda donecedi sekilde itme kuvvetini saglayarak edimli olacadl sekilde uydu
kolunun (122) uzantisina dik bir ydonde 10° egridir. Birinci nozilden bir itme kuvveti
saglamak Ulzere nozilin edilmesine yonelik 2 - 20° olan aralik uygulanabilirdir.
Uygulamaya bagl olarak birinci nozil {130), merkezi kolun (122) dikey dizlemine gore
ve ¢lkis yapan likit jetin edri olacagdi ve merkezi kolun (121) calisma sirasinda dénecedi
sekilde itme kuvvetinin sadlanmasina ek olarak jetin, merkezi kolun birinci mil yolundan
yarim mesafedeki bir bélgeye ulasacadi sekilde merkezi kolun (121) uzantisina dik bir

yénde edrilebilir. Bu durum, érnedin yikama kolu dizenegi, bulagik makinesinin yikama
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bdlmesinin tabaninda dizenlendiginde ve filtre, tabanin orta bdlgesi icinde
yerlestirildiginde toprak tasimasini ve filtre temizlemesini kolaylastirmaya yanelik olarak
avantajhidir. Birinci nozilden bir itme kuvvetini sadlamak tzere nozilin egilimesine

yoénelik 2 - 20° olan aralik uydulanabilirdir.

Yukanda, ekli istemlerde tanimlandigi Uzere mevcut bulusa gore yikama kolu
dizeneginin dizenlemeleri agiklanir. Bunlarin sadece sinirlayici olmayan ornekler
olarak gorllmesi gerekir. Uzman bir kisi tarafindan anlasilacagi Uzere birgok

modifikasyon ve altermnatif dizenleme, mevcut bulugun kapsami dahilinde mumkuanddr.

Bu uygulamanin amaclarina yonelik ve ozellikle ekli istemlere iliskin olarak “iceren”
kelimesinin, diger elemanlari veya adimlar hari¢ tutmadidi “bir” kelimesinin, tek basina
teknikte uzman bir kisi tarafindan anlagilacak bir gogullugu haric tutmadid

belirtilmelidir.
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