OZET

KAMUSAL/TOPLU YASAM ALANLARI IiCIN AYRIMSIZ ERISIM SISTEMI

Bulus, binis kismyer seviyesinden yiiksek ya da alcak olan kamusal/toplu yasam
alanlarlmda, engellilerin  d§] yardimh almaksZzlnl erisim sorunlarb] kolaylastlcdn  bir

“kamusal/toplu yasam alanlar(kin ayrimszlerisim sistemi” ile ilgilidir.
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1. AyrimsZlengelli erisim sistemi olup 6zelligi,

¢ Belli bir klsm[ikseklik fark[blan zeminlerden st zemine bir belli bir kism[lise alt

zemine sabitlenen taslylcL gdvdeye (ana gévde/ana konstriiksiyon) (1),
e Engelli aracinl binecedi yatay platforma (3),

e Yatay platformun (3) her iki yaninda yer alan ve sistemin callShmas[&snasinida engelli
araclnlil saga ya da sola hareket etmesini engelleyen platform yan konsollarg (2),

e Bir ucu taslyIcI govdeye (ana govde/ana konstriiksiyon) (1) diger ucu ise platform yan

konsollaribh monte edilmis paralel kollara (4)

e Bir ucu paralel kollardan (4) birine, orta klsmnldan ise paralel kollardan (4) ikincisine,
diger ucunun ise 5-B unsur numaralCgilig ve hareket aktarimh elemanng badland@lCgiig
ve hareket aktarim eleman(k (5-A),

e Bir ucu glic 5-A unsur numaral(Cgiic ve hareket aktarim elemana bagland@lHiger
ucunun ise taslylcllgovdeye (1) (ana gdvde/ana konstriiksiyon) bagland@lglc ve
hareket aktarm elemanink (5-B),

e Gl kaynadlnh (6),

e Platform (3) asagCkonumdan yukarClkonuma dodru hareket ederken platformun

gerektigi konumdan daha fazla ilerlemesini engelleyen giivenlik paneline (13)
e Guvenlik panelinin hareket etmesini sadlayan glivenlik paneli hareket elemanbh (14)

sahip olmas(dir]

. Istem 1‘e gére bir engelli erisim sistemi olup dzelligi, engelli erisim sisteminin calShmashl]

kolaylastcdn ve emniyet 6zellikleri kazandEan,

¢ Gerek mekanizmannl gdziikmesini engelleyen, gerekse sistem callsltlkonumda iken
platformun altlbb yabancLdisimlerin girmesini engelleyen arka perdeye (7) ve 6n perdeye
(8),

» Sistem gallsltlkonumda iken platformun yanldan platformun altlnb yabanclCtisimlerin

girmesini engelleyen bir koruyucu panele (17)
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o Platform (3) alt konumdayken engellinin araclyla beraber platforma rahatca
binebilmesini saglayan, platform hareket halindeyken ise engelli aracilnl geriye dogru

gitmesini engelleyen rampa/stopere (9)

e Platform (3) alt konumdan hareket ettikten sonra rampa/stoperin (9) hareket

etmesini saglayan rampa hareket tekerine (10)
¢ Rampa hareket tekerinin (10) hareketini saglayan ¢cekme yaynh (11)
* Engellinin tutunabilecegi ve engellinin diismesini engelleyen korkuluklara (12)

sahip olmas(ditl

. Istem 1’e gére bir engelli erisim sistemi olup dzelligi, giic kaynag Al (6) sabit ucunun

badlantChoktasnb (15), hareketli ucunun ise glig ve hareket aktarith elemannd (5-B)
sabitlenmig olmasl(dir]

. Istem 1'e veya istem 2’ye gore bir engelli erisim sistemi olup ozelligi, platform yan

konsollar[{2) Gzerinde inis yénl butonunun ve ¢KIslyénd butonunun yer almas(ditl

. Istem 1'e veya istem 2'ye gore bir engelli erisim sistemi olup 6zelligi, tasyIcLgovde (ana

govde/ana konstriksiyon) (1) Uzerinde sistemi yukar[dcadlmina butonunun yer
almasl(dirl

. Yukarfdaki istemlerden herhangi birine gére bir engelli erisim sistemi olup 6zelligi; glic

kaynagmlnl (6) piston, linear sistemler, eksantrik kollar, kam sistemleri, vidalC$istemler,
hidrolik veya pnématik silindirler digli gark sistemleri, zincirli veya disli celik halatlardan

en az biri olmas(dir]

. Yukarldeki istemlerden herhangi birine gore bir engelli erigim sistemi olup ozelligi,

sistemin yukarOgkbrken veya asagUlinerken sistemin ulasmasClgereken pozisyona

¢kmasl3aglayan mesafe kontrol switchlerine sahip olmas(dir]

. Istem 1'e gore bir engelli erisim sistemi olup 6zelligi, bir kolu giic ve hareket aktar(m

elemanlarn (5-A ve 5-B) kesisim noktasib sabitlenmis, diger kolu ise zemine
sabitlenmig olan makas kollarink (16) sahip olmas(dic]

. Istem 8’e gére bir engelli erisim sistemi olup 6zellidi, giic kaynagmAl (6) sabit ucunun

taslvicl 1gévdeye (ana govde/ana konstriiksiyon) (1), hareketli ucunun ise makas
kollarlmdan (16) gic¢ ve hareket aktarlm elemanlaril (5-A ve 5-B) kesisim noktashha
sabitlenmig olan kola sabitlenmis olmas(dirl

10. Istem 8'e gére bir engelli erisim sistemi olup 6zelligi, glic kaynad (6) sabit ucunun

makas kollarlbdan (16) zemine sabitlenmis olan kola, hareketli ucunun ise makas

10
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kollarndan (16) glc ve hareket aktarim elemanlaril (5-A ve 5-B) kesisim noktashb
sabitlenmis olan kola sabitlenmis olmas(dir]

11. Istem 1’e gore bir engelli erisim sistemi olup zelligi, bir kolu platform yan konsollarma
(2) sabitlenmis, dider kolu ise zemine sabitlenmis olan makas kollarinb (16) sahip
olmasdIr]

12. Istem 11’e gore bir engelli erisim sistemi olup 6zelligi, gii¢ kaynag@inl (6) sabit ucunun
platform yan konsollarinb (2), hareketli ucunun ise makas kollaribdan (16) yan platforma
(2) sabitlenmis olan kola sabitlenmis olmas(dirl

13.Istem 11'e gére bir engelli erisim sistemi olup 6zelligi, giic kaynagmml (6) sabit ucunun
makas kollarldan (16) zemine sabitlenmis olan kola, hareketli ucunun ise makas
kollardan (16) yan platforma (2) sabitlenmis olan kola sabitlenmis olmasIdIr]

14.Yukarldeki istemlerden herhangi birindeki gibi bir engelli erisim sistemi olup &zelligi,

sistemin asad[yukar[hareketinin uzaktan kumanda ile yaplItas(dir]

11
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TARIFNAME
KAMUSAL/TOPLU YASAM ALANLARI ICiN AYRIMSIZ ERiSIM SiSTEMI

Bulusun Ilgili Oldugu Teknik Alan

Bulus, binis kEmOer seviyesinden yilksek ya da alcak olan kamusal/toplu yasam
alanlarlmda, engellilerin  di§] yardmh almaksZlnl erisim sorunlar] kolaylasticdn  bir
“kamusal/toplu yasam alanlarCiin ayrimsZlerisim sistemi” ile ilgilidir.

Bulusla Ilgili Teknigin Bilinen Durumu

Ozellikle tekerlekli sandalye veya koltuk degnegi kullanan, yiiriime zorlugu bulunan ve
gorme engelliler icin kod fark[bulunan zeminlerde alt zeminden st zemine ¢lkIslve inisler
son derece zordur. Engelli olmayan insanlar igin alt zeminden Ust zemine gegisler igin
merdiven gibi ¢dzimler Uretilmis ise de bu ¢dzimler engelli insanlar icin gecerli olmaylp
kullanId@inda ciddi sorunlar yasanmaktadlrl

Buglin bilinen teknikte engelli olmayan insanlarld alt zeminden Ust zemine

gegcislerinde;

e rampalar

e asansorler

¢ sabit ve hareketli merdivenler
kullan IfhaktadlIrl

Mevcut sistemler, genellik engelli merdiven seviyesine ¢kimak istedigi zaman sistem
baskalariidan yardim alarak kullanId@Cicin zaman kayb[ye hem engelli hem de engelliye
yardlm eden igin cesitli zorluklar yaratmaktadIcl

Bunun yanhida diger tim mevcut sistemler fazla parca ile Uretilmis, mekana montesi
¢ok zor olan karmagklve sabit sistemlerdir. Ayn[2zamanda bu fazla parcalar nedeniyle zaman

icerisinde istenmeyen sorunlar olugsmaktad[cl
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Bulusun Amac[Ve Kisa A¢Klamas[]

Ayrims(zl erisim sisteminin gelistiriimesinde, mekana kolay monte edilebilen ve
sokiilebilen son kullanlclya yonelik kolaylklar saglayan, kot fark[dbulunan her noktada
kullani@bilecek basit yaplyh sahip, kolay kullanldbilen, skl bakm gerektirmeyen,
beklenmeyen yuklere karsCtHayanKkl[e ilk kurulum ve sonraki isletme maliyeti dislk sahip

bir erisim sistemi elde etmek amaclanmIst(c]

Bu bulusla gelistirilen sistem, erisim sorunlarllolan her yere monte edilebilen ve
sokiilebilen son kullaniclyh yoénelik, kolaylKlar sadlayan bir sistemdir. Uretilebilecek en az
parca ile mekanizman(nl hareket kabiliyet arttitith(stlc] Sistemin en 6nemli yeniliklerinden bir
tanesi de engellinin ¢klslkotuna ¢karken hicbir sekilde bagkasidan yardimh almasibk gerek
kalmamas(dlctl Ayrich bu sistem kapasitesi igerisinde olan tim ylklerin taghimashha elverigli
sistemi, hasta sedyesinin girebilecedi genislikte tasarlanmistE]l Bu sistem ayn[dzamanda
endustride bir Gretim hattlida kot farkida bulunan yerlerde mamul ya da yarComamul
drdinlerin Uretim hattlhb kesintisiz bir sekilde tasf@imasCicin kullan3bilir. Bu sistem diger tim
ozelliklerinin yanida deniz tasimaclifinda, tiim tasflversiyonlarih ya da limana entegre

edilerek engelli veya engelsiz yolcu ve yiik transferini kolaylastcabilecek bir sistemdir.

Bu sistemin diger ¢éziimlerinden en biiylik farkC&évrensel bir tasarlm olusu, sadece tek
bir engellinin degil birden fazla engellinin ve onlara yardimcCdlacak insanlar[faskybbilecek bir
sistemdir. Ozetle, engelli, hasta, doktor ve diger yardmcCpersonelin ve buna ek olarak diger

tim yUklerin transferinde de kullanlthaya uygun bir sistemdir.

Bulusu AcgKlayan Sekillerin Tanmlar(]

Bu bulus ile gelistirilen ayrimszl erisim sisteminin daha iyi ac¢klanabilmesi igin

kullan@n sekiller ve ilgili agklamalar asagldadrl

Sekil 1-  Ayrlms(zlErigsim Sisteminin 1. Uygulamashlnl Yandan goriindma (Platform
altpozisyonda)

Sekil 2-  Ayrlms[zlErisim Sisteminin 1. Uygulamashlnl Yandan goriinumu (Platform orta

pozisyonda)

Sekil 3-  Ayrlms(zlErisim Sisteminin 1. Uygulamas[lnl Yandan gérintimu (Platform dst
pozisyonda)

Sekil 4-  Ayr[sZErisim Sisteminin 1. Uygulamasil Ustten goriinimi (Platform st
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Sekil 5-

Sekil 6-

Sekil 7-

Sekil 8-

Sekil 9-

Sekil 10-

Sekil 11-

Sekil 12-

Sekil 13-

Sekil 14-

Sekil 15-

Sekil 16-

pozisyonda)

Ayrlms[zlErigsim Sisteminin 2.
pozisyonda)

AyrimszlErisim Sisteminin 2.
pozisyonda)

AyrmszlErisim Sisteminin 2.
pozisyonda)

Ayrms[zlErigim Sisteminin 3.
pozisyonda)

AyrmszlErisim Sisteminin 3.
pozisyonda)

AyrimszlErisim Sisteminin 3.
pozisyonda)

AyrmszlErisim Sisteminin 4.
konumda pozisyonda)
AyrimszlErisim Sisteminin 4.
pozisyonda)

Ayrms(zlErigsim Sisteminin 4.
pozisyonda)

AyrimszlErisim Sisteminin 5.
pozisyonda)

Ayrlms(zlErisim Sisteminin 5.
pozisyonda)

AyrimszlErisim Sisteminin 5.

pozisyonda)

Uygulamasnlnl Yandan gortinimu (Platform alt

Uygulamasnlnl Yandan goriniimi (Platform orta

Uygulamasnlnl Yandan gortntmu (Platform Ust

Uygulamas[nlnl Yandan gérinimu (Platform alt

Uygulamasnlnl Yandan gortntmu (Platform orta

Uygulamas[nlnl Yandan goriinimi (Platform st

Uygulamas[nlnl Yandan gérinimu (Platform alt

Uygulamas[nlnl Yandan goérinimu (Platform orta

Uygulamas[nlnl Yandan gorinimu (Platform st

Uygulamasnlnl Yandan goriiniimi (Platform alt

Uygulamas[nlnl Yandan gorinimu (Platform orta

Uygulamasnlnl Yandan goriniimi (Platform Ust



Bulusu Olusturan Unsurlar(d Tan[mlar(]

Bu bulus ile gelistirilen ayrims[zl erisim sisteminin daha iyi aglklanabilmesi igin

sekillerde yer alan parcalar ve kiSImhlar numaralandtithis] olup, her bir numaraninl karsIgi_]

wn
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asaglda verilmistir.

1- TaslIcl gévde (ana gévde/ana konstriiksiyon)
2-  Platform yan konsollar(

3- Platform

4-  Paralel kollar

5-A Gug ve hareket aktarihh eleman(]
5-B Giig ve hareket aktarm eleman(]
6- Giic¢ kaynag[l

7-  Arka perde

8- On perde

9- Rampa/stoper

10- Rampa hareket tekeri

11- Cekme yayll

12- Korkuluklar

13- Guvenlik paneli

14- Gulvenlik paneli hareket eleman(]
15- Baglant[toktas[]

16- Makas Kollar

17- Koruyucu Panel
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Bulusun Ayr(ntITA¢Klamas[]

Bu bulusta temel prensip, engelli bireylerin tim kamu alanlarinida, kot fark[Colan

alanlarda erisim sorunlarlkolaylastlran bir sistem gelistirmektir.

Bu bulusla gelistirilen ayrims[zl engelli erisim sisteminin en dnemli (callsasLlicin

zorunlu olan) unsurlarC3unlard(d

Belli bir kismylkseklik farkCblan zeminlerden lst zemine belirli bir kismOse alt zemine
sabitlenen taslyIcl §6évde (ana gévde/ana konstriiksiyon) (1),

Engelli araclnl binecegi yatay platform (3),

Yatay platformun (3) her iki yanibda yer alan ve sistemin gallslhas[kesnaslndda engelli

araclolnl sada ya da sola hareket etmesini engelleyen platform yan konsollar({2),

Bir ucu tasiyIcl govdeye (ana gdvde/ana konstriiksiyon) (1) diger ucu ise platform yan

konsollarma monte edilmis paralel kollar (4)

Bir ucu paralel kollardan (4) birine, orta klsimidan ise paralel kollardan (4) ikincisine,
diger ucunun ise 5-B unsur numaral[giic ve hareket aktarim elemanbi bagland@lglic ve
hareket aktarm eleman({5-A),

Bir ucu glic 5-A unsur numarallCJglic ve hareket aktarim elemanibk badland@ldiger
ucunun ise taslyIcT govdeye (1) (ana govde/ana konstriiksiyon) bagland@lglic ve hareket
aktarimh eleman[{5-B),

Gii¢ kaynagnb (6),

Platform (3) asagkonumdan yukar[konuma dogru hareket ederken platformun gerektigi
konumdan daha fazla ilerlemesini engelleyen giivenlik paneline (13)

Glvenlik panelinin hareket etmesini saglayan glivenlik paneli hareket elemannhk (14)
Pistonun sabit ucunun bagland@lpiston sabit u¢ baglant[moktashk (15)

Bu bulusla gelistirilen ayrims(zl engelli erisim sisteminin gallmashlkolaylastlran ve

emniyet Ozellikleri kazandlran diger unsurlarCdia sunlardlc}

Gerek mekanizmanl goézikmesini engelleyen, gerekse sistem callSlrl konumda iken

platformun altlh yabanc[gisimlerin girmesini engelleyen arka perdeye (7) ve 6n perdeye
(8),

Sistem callsIr] konumda iken platformun yanldan platformun altlbb yabanc[kisimlerin

girmesini engelleyen bir koruyucu panele (17)
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Platform (3) alt konumdayken engellinin aracia beraber platforma rahatca binebilmesini
saglayan, platform hareket halindeyken ise engelli araclln geriye dogru gitmesini

engelleyen rampa/stoper(9)

e Platform (3) alt konumdan hareket ettikten sonra rampa/stoperin (9) hareket etmesini

saglayan rampa hareket tekerine (10)
e Rampa hareket tekerinin (10) hareketini saglayan gekme yaya (11)
e Engellinin tutunabilecedi ve engellinin diismesini engelleyen korkuluklar (12)
Engelsiz erisim sisteminin ¢allsina prensibi su sekildedir;
Engelsiz erigim sistemi alt konumda iken;

KullanlcLJ rampa/stoper (9) yardmllile platforma (3) geger. Kullan[cl] Platform yan
konsolu (2) lizerinde yerinde yer ¢lklsl yonii butonuna basarak gii¢ kaynagl{6) aktif hale
getirir. Bulusun bir uygulamasda giic kaynag[d(6) olarak hidrolik/pnématik piston
kullanIth St Sekil 1,2 veya 3'te goriilecedi (izere pistonun sabit ucu baglantChoktasibh (6)
hareketli kism[ise glc ve hareket aktarimh elemaninb (5-B) sabitlenmistir. Hidrolik/Pnomatik
pistonun dogrusal hareketi ile giic ve hareket aktarim elemanlar{5-A ve 5-B) yukar(yonde
paralel kollar({4) itmeye baslar. Paralel kollar@l (4) birer uglar[Platform yan konsollarina (2)
sabitlendiginden dolay[paralel kollarl yukarCdlogru hareketiyle platformda (3) yerden ayr(F]
Platform (3) hareketiyle beraber ¢ekme yaylnl (11) ¢ekme kuvveti etkisi ile rampa/stoper
(9) stoper pozisyonuna geger. Sistem ulaslhasgereken (st pozisyona ¢kti@inda giivenlik
paneli hareket eleman[{14) giivenlik panelini (13) hareket ettirerek mesafe kontrol switchleri
devreye girerek sistemi durdurmaktadEl Boylece kullanicIninl ¢kimak istedigi noktaya erisilmis
olacaktlrl

Platform (3) Ust konumdayken engelli erisim sisteminin kullanm@ma iliskin yeni bir
kullanimh talebi olmad(ginda belli bir siire (ayarlanabilen) (st konumda bekledikten sonra

kademeli olarak alt konuma herhangi bir miidahale gerekmeden inebilmektedir.

Engelli Ust konumda ve sistem asagCkonumda iken, engelli asagCinmek istediginde
taslylcl §ovde (ana govde/ana konstriiksiyon) (1) ilizerinde yer alan butona basarak sistemi
yukar[dag [l

Engelsiz erisim sistemi st konumda iken;

KullanlcJplatforma (2) geldiginde inis yon( butonuna basarak gli¢ kaynagml{6) aktif
hale getirir.  Hidrolik/Pnomatik pistonun dogrusal hareketi ile glic ve hareket aktar(m

elemanlar(15-A ve 5-B) parcalarChsagllyonde paralel kollarC{4) cekmeye baslar. Paralel
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kollarl (4) birer uclar[Platform yan konsollarifi (2) sabitlendidi icin paralel kollarinl (4) asag]
dogru hareketiyle zemine paralel olarak platformu (3) asagCldogru hareket ettirir. Ayn[]
zamanda glvenlik paneli hareket eleman({14), glivenlik panelini (13) asaglyh dogru hareket
ettirir. Engelli erisim sistemi zemine yaklastidinda rampa hareket tekeri (10) ¢ekme yaynl]
(11) gekerek rampa/stoperini (9) inis konumuna yani rampa konumuna gelmesini saglar. Bu
asamada giivenlik paneli de bariyer konumuna ge¢mis olur. Inis noktasida mesafe kontrol

switchleri devreye girerek sistemin otomatik olarak durmas[3aglanl(c]

Engelli erisim sisteminin gallsima alanUligerisinde herhangi bir olumsuz durumun
yasanmamas[licin yanlardan panolar, dnden hareketli 6n perde (8) varlsl noktashdaki

guvenlik paneli yardmQOle sistemin glivenli ¢allshma alananmlanmst(cl

Sekil-5te Engelsiz erisim sistemin 2. uygulamasyer almaktadtl Bu uygulamada giig
kaynag[{6) olarak piston kullanthaktad[t] Pistonun bir ucu tasyIcL§ovdeye (ana govde/ana
konstriiksiyon) (1) diger ucu ise makas kollarink (16) sabitlenmistir. Makas kollarnlnl (16) bir
kolu gti¢ ve hareket aktarm elemanlarilnl (5-A ve 5-B) kesisim noktasina sabitlenmis olup,
diger kolu ise zemine sabitlenmistir. Sistem alt konumdan (st konuma gectiginde piston
makas kollarll{16) itekleyerek glc ve hareket aktarm elemanlarlnl (5-A ve 5-B) yukarlh
dodgru hareket etmelerini sadlar. Glc ve hareket aktarim elemanlarinl (5-A ve 5-B) yukar(d
dogru hareketi paralel kollarl (4) yukarCHogru hareketini, paralel kollarinl (4) yukarCdogru
hareketi ise platformun (3) zemine paralel olarak yukarCdogru hareket etmesini sadlar.

Sekil-8'de Engelsiz erisim sistemin 3. uygulamasyer almaktadlrl Bu uygulamada giic
kaynag[{6) olarak piston kullanlthaktad[t] Pistonun sabit ucu makas kollarindan (16) zemine
sabitlenmig olan kola sabitlenmis olup, pistonun hareketli ucu ise makas kollarlndan (16) gtic
ve hareket aktarmh koluna (5-A) sabitlenmis olan kol sabitlenmistir. Sistem alt konumdan (st
konuma gegctiginde piston makas kollarml{16) itekleyerek giic ve hareket aktarh elemanmnl]
(5-A) yukarlyh dogru hareket etmesini sadlar. Giig ve hareket aktarlm eleman({5-A) yukar[]
dogru hareketi paralel kollaril (4) yukarCdogru hareketini, paralel kollarinl (4) yukarCtogru
hareketi ise platformun (3) zemine paralel olarak yukarCdlogru hareket etmesini saglar.

Sekil-11'de Engelsiz erigim sistemin 4. uygulamaslyer almaktadlcl Bu uygulamada
giic kaynag[1(6) olarak piston kullanlthaktadl] Makas kollarlddan (16) birisi zemine
sabitlenmis olup, dider ucu ise Platform yan konsollaria (2) sabitlenmistir. Pistonun sabit
ucu platform yan konsollarbh (2), dider ucu ise makas kollarlbdan (16) piston yan
konsollariba (2) sabitlenmis olan kola sabitlenmistir. Sistem alt konumdan st konuma
gectiginde piston makas kollarl](16) itekleyerek platformun (3) yukarCldogru hareket
etmesini saglar. Platformun (3) yukarCldogru hareketi paralel kollar@ (4) yukarCdogru
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hareket etmesini, paralel kollarld (4) yukarCldodru hareketi ise glic ve hareket aktarim

kollarinl yukarCdlogru hareket etmesini saglar.

Sekil-15'te Engelsiz erigim sistemin 5. uygulamasyer almaktadlr]l Bu uygulamada giic
kaynag[{6) olarak piston kullanlhaktadlrl Makas kollarlndan (16) birisi zemine sabitlenmis
olup, dider kol ise Platform yan konsollarbb (2) sabitlenmistir. Pistonun sabit ucu, makas
kollarlndan zemine sabitlenmis olan kola sabitlenmis olup, pistonun hareketli ucu ise makas
kollaribdan platform yan konsollarlb (2) sabitlenmis olan kola sabitlenmistir. Sistem alt
konumdan st konuma gectiinde piston makas kollarl@l(16) itekleyerek platformun (3)
yukarCHogru hareket etmesini saglar. Platformun (3) yukarCHodru hareketi paralel kollar(nl
(4) yukarCdogru hareket etmesini, paralel kollarl (4) yukar[dodgru hareketi ise glic ve
hareket aktarm kollarilnl yukarCdogru hareket etmesini saglar.

Gl kaynag[blarak piston yerine, linear sistemler, eksantrik kollar, kam sistemleri,
vidalGSistemler, hidrolik veya pndmatik silindirler, disli cark sistemleri, zincirli veya disli gelik

halatlardan herhangi biri kullan3@bilir.

Bulusun bir uygulamas(la sistemin asag[YukarChareketini saglayan butonlar yerine

uzaktan kumandanl kullanmasdirl
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