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OZET
BiR TASIMA VE KONUMLANDIRMA MEKANIZMASI

Bu bulus, kavrama mekanizmasindaki (2) kavrama kollarinin (2.1) yatay eksen
(X) boyunca birbirlerine yaklasarak kavradigi jantin veya birbirlerinden
uzaklasarak kavradig: lastigin konumlandirma mekanizmasi (3) aracilifiyla dikey
eksen (Y) ve ugiincii eksendeki (Z) hareket ettirilerek konumlandirilmasini,
hareket mekanizmasi ile 6n tanimli konuma birakilmasini saglayan bir tagima ve

konumlandirma mekanizmasi (1) ile ilgilidir.
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ISTEMLER

1. Farkh captaki lastigin veya jantin tek bir tasiyict kullanarak bir konumdan

alinip tasinmasini operatore ihtiya¢ duyulmadan otomatik bir sekilde saglamak

amaci ile gelistirilmis, en temel halinde,

- lastigin veya jantin On tanimli konumdan kavranarak kaldirilmasini ve

tercih edilen bagka bir konuma birakilmasini saglayan,

ortak bir eksende sabitlenerek yatay eksen (X) lizerinde karsisinda bir
esi olacak sekilde konumlandirilan ve yatay eksen (X) iizerindeki
hareketi sirasinda karsisinda bulunan diger esi ile birbirinden
uzaklastiklart durumda jant1 dis yiizeyinden, birbirine yaklastiklart ve
ilk konuma gore daha az acildiklart durumda ise lastigi i¢ boslugundan
tutabilen kavrama ekseni ve eksende bulunan en az iki kavrama kolu
(2.1,

kavrama kollarimin (2.1) yatay eksende (X) hareket etmesini saglayan
en az bir kavrama rayina (2.3) sahip en az bir kavrama mekanizmasi

2),

- kavrama mekanizmasi (2) tarafindan kavranan lastik veya jantin 6n tanimli

konumdan alinip birakilacagi konuma gore konumlandirmasini saglayan

ve bir eksen etrafinda donme hareketi yapabilen,

kavranan lastik veya jantin dikey eksende (Y) yukari asagi hareketini
tetikleyen, hareket sonrasinda tercih edilen konumda sabitlenmesini
saglayan ve ayni zamanda kavrama raym (2.3) tutan en az bir

yiikseklik ayarlayiciya (3.3) sahip konumlandirma mekanizmasi (3),

- lastik veya jantin tercih edilen baska bir konuma transferini saglayan

hareket mekanizmasi (4) ile karakterize edilen tasima ve konumlandirma

mekanizmasi (1).

2. Lastik ve jantin taginmasi sirasinda deformasyona ugramasini engellemek ic¢in

elastik bir malzemeden imal edilen silindir seklinde olan, ucunda lastik ve

jantin kavranmasina destekleyici nitelikte kavrama uzantis1 (2.1.1) bulunan
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kavrama koluna (2.1) sahip kavrama mekanizmasi (2) ile karakterize edilen

[stem 1°deki gibi tastma ve konumlandirma mekanizmas (1).

. Kavrama kolunun (2.1) sabitlendigi, kavrama rayt (2.3) {izerine gegirilen

tutucu ug¢ (2.2.1) iceren ve kavrama rayi (2.3) lizerinde yatay eksen (X)
boyunca ileri geri hareket edebilen tutucuya (2.2) sahip kavrama mekanizmasi
(2) ile karakterize edilen Istem 1’deki gibi tasima ve konumlandirma

mekanizmasi (1).

. Tutucunun (2.2) yatay eksen (X) boyunca hareketinin saglandig, tercih edilen

konumda sabit kalabildigi hareket kanallari (2.3.1) ve konumlandirma
mekanizmasina (3) baglanmasini saglayan tutucu uzantisi (2.3.2) bulunduran
kavrama rayimna (2.3) sahip kavrama mekanizmasi (2) ile karakterize edilen

Istem 1°deki gibi tasima ve konumlandirma mekanizmasi (1).

. Kavrama rayr (2.3) iizerinde yatay eksen (X) boyunca birbirlerinden

uzaklastiklart durumda lastigi i¢ boslugundan tutarak ve yatay eksen (X)
boyunca birbirlerine yaklastiklar1 durumda ise janti dis yiizeyinden tutarak
kavrayan, tutucuya (2.2) bagh olan kavrama koluna (2.1) sahip kavrama
mekanizmas1 (2) ile karakterize edilen Istem 1°deki gibi tasima ve

konumlandirma mekanizmasi (1).

. Kavrama mekanizmas1 (2) tarafindan kavranan lastik veya jantin 6n tanimh

konumdan alinip birakilacagi yere gore konumlandirilmasini yapabilen, bir
tasiyict kolu (3.1), bir eksenel hareket ettirici (3.2) ve bir yiikseklik
ayarlayiciya (3.3) sahip konumlandirma mekanizmasi (3) ile karakterize

edilen Istem 1°deki gibi tasima ve konumlandirma mekanizmast (1).

. Kavrama mekanizmasim (2) tasiyan, bir ucu hareket mekanizmasina (4)

baglanan ve dortgensel govdesinin birbirine paralel iki kenarinda hareket

boslugu (3.1.1) bulunduran tasiyict kola (3.1) sahip konumlandirma

17



10

15

20

25

30

8343.950

10.

11.

mekanizmas:1 (3) ile karakterize edilen Istem 1°deki gibi tasima ve

konumlandirma mekanizmasi (1).

Hareket bosluguna (3.1.1) gecirilebilen bir uzantiya sahip govdeden (3.2.1) ve
yiikseklik ayarlayiciyr (3.3) sabitlemeye yarayan bir baglanti parcasindan
(3.2.2) olusan, kavrama mekanizmasinin (2) ii¢iincii eksen (Z) boyunca tercih
edilen aralikta ileri geri hareket etmesini saglayan eksenel hareket ettiriciye
(3.2) sahip konumlandirma mekanizmasi (3) ile karakterize edilen Istem

1’deki gibi tasima ve konumlandirma mekanizmasi (1).

Kavrama mekanizmas: (2) tarafindan kavranan lastik veya jantin dikey
eksende (Y) yukar1 asagi hareketini saglayan, bir itici (3.3.1), bir hareketli uc
(3.3.2) bir kavrama ray: tutucu (3.3.3) ve bir sabitleme elemanindan (3.3.4)
olusan yiikseklik ayarlayiciya (3.3) sahip konumlandirma mekanizmas (3) ile

karakterize edilen Istem 1°deki gibi tasima ve konumlandirma mekanizmas1

(1).

Kavranan lastik veya jantin dikey eksende (Y) yukart asagi hareketinin
tetiklenmesini ve hareketi sonrasi tercih edilen konumda sabit sekilde
kalmasin1 saglayan ve bir ucu eksenel hareket ettiriciye (3.2) diger ucu ise
kavrama rayma (2.3) sabitlenerek konumlandirilan iticiye (3.3.1) sahip
konumlandirma mekanizmasi (3) ile karakterize edilen Istem 1’deki gibi

tastima ve konumlandirma mekanizmasi (1).

[tme kuvvetini eksenel hareket ettiriciye (3.2) bagli ucundan alip, diger
ucunun bagli oldugu kavrama rayina (2.3) ileten ve eksenel hareket ettiriciden
(3.2) aldig1 itme kuvvetinin etkisi ile hareketli ucun (3.3.2) dikey eksende (Y)
asagl ya da yukar1 yonlii hareket yapabilmesini saglayan iticiye (3.3.1) sahip
konumlandirma mekanizmasi (3) ile karakterize edilen Istem 1’deki gibi

tasima ve konumlandirma mekanizmasi (1).
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12.

13.

14.

Kavranan lastik veya jantin tercih edilen bagka bir konuma transferini
yapabilen bir ana tasiyici (4.1), bir hareket ettirici (4.2) ve bir tasima ray1 (4.3)
bulunduran hareket mekanizmasi (4) ile karakterize edilen istem 1°deki gibi

tastma ve konumlandirma mekanizmasi (1).

Konumlandirma mekanizmasi (3) ile kavrama mekanizmasini (2) tasiyan, bir
ucu konumlandirma mekanizmasindaki (3) tasiyici koluna (3.1) diger ucu ise
hareket ettiriciye (4.2) bagh olarak lineer hareket eden hareket mekanizmasi
(4) ile Kkarakterize edilen Istem 1’deki gibi tasima ve konumlandirma

mekanizmasi (1).

Tasima rayinin (4.3) iizerinde yatay eksen (X) boyunca hareket edebilen, ana
tasiyiciya (4.1) bagh olan konumlandirma mekanizmas: (3) ve kavrama
mekanizmasi (2) araciligiyla kavranan lastik veya jantin da hareket etmesini
saglayan hareket ettiriciye (4.2) sahip hareket mekanizmasi (4) ile

karakterize edilen Istem 1°deki gibi tasgima ve konumlandirma mekanizmasi

(D).

19



10

15

20

25

30

8343.950

TARIFNAME

BiR TASIMA VE KONUMLANDIRMA MEKANIZMASI

Teknik Alan

Bu bulus, farkli captaki lastigin veya jantin tek bir tasiyict kullanarak bir
konumdan alinip tasinmasini, tercih edilen konuma birakilmasini operatore ihtiyag
duyulmadan otomatik bir sekilde saglamak amaci ile gelistirilmis bir tagima ve

konumlandirma mekanizmasi ile ilgilidir.

Onceki Teknik

Genellikle otomotiv sanayinde, lastiklerin ve jantlarin montaji icin bir yerden
baska bir yere tasinmasi farkli yontemlerle is kazasi gecirmesine sebebiyet
verebilmektedir. Diger taraftan aym ydntem sebebiyle imalat sirasinda manuel

tasimanin etkisi ile zaman kayb1 da meydana gelmektedir.

Standardizasyon yakalanamadigi icin de kalite olarak da problemler meydana
gelmektedir. Bunun gibi problemlerin iistesinden gelmek igin cesitli yontemler
gelistirilmektedir. Bunlardan birisi giiniimiizde sik¢a kullanilan el lifti seklindeki
lastik ve jant tasima arabalandir. S6z konusu lastik ve jant tasima arabalarn bir
operator tarafindan kullanilabilmektedir. Fakat bunlar da toplu olarak tasima
yapmakta ve birer birer sistemi besleyememektedir. Lastik ve jant tagimanin
imalat esnasinda yapildigi durumlar, kullaniciya bagli olarak is kazalaria

sebebiyet verebilmektedir.

Mevcut kosullarda kullanilan sistemler ele alindiginda, bu sistemlerin operatoriine
baglh olarak is kazalarina sebebiyet vermesi, zaman kaybina neden olmasi ve

maliyeti artirmasi1 gibi problemlerle karsilasildigr goriilmektedir. Bu durum ise
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operatoriin kullanmilmadigi, lastigin ve jantin hizli taginabildigi bir tasima ve

konumlandirma mekanizmasi ihtiyact dogurmaktadir.

Teknigin bilinen durumunda yer alan JP2009149284A numarali ve 02.10.2007
riichan tarihli Japon patent dokiimaninda, bir lastik tasima ve montaj sistemi yer
almaktadir. S6z konusu bulusta, bir robot kolu tasarimi anlatilmaktadir. Konveyor
tizerinden gelen lastige kenar hattan gelen jantin montaji yapilmaktadir. Jant
montaj hattina tutucu kollar1 olan bir robot ile tasinmakta ve lastik jant
birlestirmesi i¢cin otomatik bir sistem kullanilmaktadir. Sistemin calismast icin
hidrolik, pnomatik ya da elektrikli motor kullanilabilecegi belirtilmektedir. Bir
baska ifade ile bu bulusta lastik ve jantin tasindig: sistem birbirinden farklidir. S6z
konusu bulus, lastik ve jantin montaj hattina otomatik sekilde tasinmasi, operator
kullanilmadan lastik ile jantlarin tasinmasinin saglanmasi ve acgik durumdaki
tutucu pargalarin, janti dis kismindan kavrayarak montaj noktasina getirmesi gibi
teknik 6zelliklere sahip olmasi bakimindan basvuru konusu bulus ile benzerdir ve
benzer teknik alanda yer almaktadir. Ancak basvuru konusu bulus, tek bir
kavrama mekanizmas1 ile hem lastiZin hem de jantin tasinmasinin
gerceklestirilmesi  bakimindan s6z konusu patentten farklidir ve teknik

farkliliklara sahiptir.

Teknigin bilinen durumunda yer alan US20080128093A1 numarali ve 01.12.2006
richan tarihli Birlesik Devletler patent dokiimaninda, bir lastik jant birlestirme
robot tasarimi yer almaktadir. Bu tasarimda montaj hattina otomatik olarak gelen
jant, montaj robotu oniine diismektedir. Montaj robotu, hattin kenarina gelen
lastigi tizerinde yer alan tutucular ile kavrayarak jantin iizerine tercih edildigi
sekliyle getirmektedir. S6z konusu montaj robotunun kolunun merkezinde dénme
hareketi yapabilen bir tutucu bulunmaktadir. Lastikler bu tutucu araciligiyla
tasinmaktadirlar. Bu patentte tutucular i¢in elektrik motoru kullanilmaktadir. S6z
konusu bulus, lastigin montaj hattina tasinmasi, operatér kullanimina ihtiyac
duyulmadan ¢alismasi ve acik durumdaki tutucu parcalarin lastigi dis yiizeyinden

tutarak kavramasi bakimindan basvuru konusu bulus ile benzer teknik alanda yer
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almakta ve benzer probleme coziim aramaktadir. Ancak basvuru konusu bulus
jant ile lastigi tek ve aym sistemi kullanarak tasirken s6z konusu dokiimanda ise
montaj hattinda duran jant iizerine lastigi gecirmek i¢in kullanilan bir mekanizma
bulunmaktadir. Bu durumda basvuru konusu bulus, ¢alisma sistemi ve sahip
oldugu jant: distan, lastigi ise icten kavrayabilen bileseni ile s6z konusu bulustan

farklidir.

Teknigin bilinen durumunda yer alan US8991465B2 numarali ve 29.12.2011
riichan tarihli Birlesik Devletler patent dokiimaninda, bir lastik jant birlestirme
sistemi yer almaktadir. Bu dokiimanda lastik montaj hattina otomatik iticiler
aracilifiyla itilmekte ve montaj i¢in uygun agiya konumlandirilmaktadir. S6z
konusu bulusta yer alan robot kolu montaji yapilacak janti alip hareketi
sinirlandirilan  lastige  getirerek  lastik  ve jantin  birlestirme islemini
gerceklestirmektedir. S6z konusu bulus, sahip oldugu robotik kol ile janti
kavrayarak tasimasi ve tagima islemini operatore ihtiyac duymadan yapabilmesi
bakimindan basvuru konusu olan bulus ile benzer teknik alanda yer almaktadir.
Ancak basvuru konusu bulus, lastik ve jantlar1 montaj hattina tek bir mekanizma
ile tastyabilmesi, ayn1 kavrama mekanizmasi ile lastigi i¢c yiizeyinden jant1 ise dis
ylizeyinden kavrayarak tasimasi bakimindan sdz konusu bulus ile birbirinden
ayrilmaktadir. S6z konusu bulusta bahsedilen mekanizma ise sadece bir jantin

lastige montaji i¢in kullanilmaktadir.

Mevcut tekniklerde, basvuru konusu bulusta yer alan lastifin ve jantin ayni
mekanizma ile tasinmas:t ve bagvuru konusu bulusun sagladigi teknik etkilere

iliskin bir aciklama yer almamaktadir.

Bulusun Amaclan

Bu bulusun amaci, lastigin ve jantin bir konumdan alimip baska bir konuma

tasinmasini saglayan otomatik sekilde calisan bir tasima ve konumlandirma

mekanizmasi gergeklestirmektir.
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Bu bulusun bir diger amaci, lastigin ve jantin kavranip bulundugu konumdan
kaldinlmasim1 ve taginmasimi aym bilesenle yaparak pratik tasima c¢oziimi

saglayan bir tasima ve konumlandirma mekanizmasi gergeklestirmektir.

Bulusun bir diger amaci, bilesenleri araciligiyla lastik ve jantlarin tasima islemini
yaparken kavrama, tutma kaldirma ve birakma islemlerini birlikte yapabilen bir

tasima ve konumlandirma mekanizmasi gerceklestirmektir.

Bulusun bir diger amaci, lastik ya da jantin tasinmasini pratik ve hizli sekilde bir
operatore ihtiya¢ duymadan yapabilen ve is giivenligi risklerini minimuma indiren

bir tasima ve konumlandirma mekanizmasi gerceklestirmektir.

Bulusun bir diger amaci, lastik veya jantin tasinmasini otomatik sekilde
gerceklestirmesinden dolay: is giiciinden tasarruf edilmesini saglayan bir tasima

ve konumlandirma mekanizmasi gerceklestirmektir.

Bulusun Kisa Aciklamasi

Bu bulusun amacina ulagsmak icin gerceklestirilen, ilk istem ve bu isteme bagl
diger istemlerde tanimlanan bir tasima ve konumlandirma mekanizmasi, kavrama
mekanizmasi, konumlandirma mekanizmasi ve hareket mekanizmasindan
olugsmaktadir. Konvey0r Ustiinde bulunan jant ve lastifin kavranmasi kavrama
mekanizmasi aracilifiyla saglanmaktadir. Kavrama mekanizmasinda kavrama ray1
tizerinde tutucuya bagl iki kavrama kolu bulunmaktadir. Kavrama rayi iizerinde
bulunan tutucunun karsisinda ise bir tutucu daha yer almaktadir. Tasinacak jant
veya lastigin kavranabilmesi icin kavrama kollan kavrama ray1 iizerinde
birbirlerine yaklasip kapanmakta veya birbirlerinden uzaklasip acilmaktadir. Eger
tasinan bir jant ise jantin distan kavranabilmesi icin kavrama kollar1 Once
birbirlerinden uzaklasmakta, sonrasinda ise birbirlerine yaklasarak kavrama

islemini tamamlamaktadir. Eger tasinan bir lastik ise lastigin i¢ boslugundan
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kavranabilmesi i¢in kavrama kollar1 6nce birbirlerine yaklastirilip sonra kavrama
kollarmin lastigin i¢c bosluguna oturmasi i¢in birbirlerinden uzaklagmasi
gerceklesmektedir.  Bulunduklart  konumdan kavranan lastik veya jant
konumlandirma mekanizmasi ile dikey eksende ve iigiincii eksende hareket
edebilmektedir. Oncelikle bulundugu konuma kavrama kollarinin hizalanmast icin
eksenel hareket ettirici ile kavrama kollart liclincii eksende hareket ettirilmektedir.
Daha sonrasinda kavranan jant veya lastigin kaldirilmas1 veya dikey eksende asagi
indirilmesi islemi i¢in itici calismaktadir. Konumlandirma mekanizmas: ile
konumu ayarlanan lastik veya jantin 6n tanmimli konuma birakilmasi icin ise
hareket mekanizmasi kullanilmaktadir. Hareket mekanizmasi ise hareket ettirici
ile yatay eksen boyunca ileri geri hareket ederek On tamimli konuma
ilerlemektedir. On tanimli konuma getirilen lastik veya jant ise tekrar itici yardimi

ile birlestirme makinasi tizerine birakilmaktadir.

Bulusun Ayrintih Aciklamasi

Bu bulusun amacina ulasmak icin gerceklestirilen bir tasima ve konumlandirma

mekanizmasi, ekli sekillerde gosterilmis olup bu sekiller;

Sekil 1. Tasima ve konumlandirma mekanizmasinin perspektif goriiniistidiir.
Sekil 2. Kavrama mekanizmasinin yakinlastirilmig goriiniisiidiir.

Sekil 3. Kavrama mekanizmasinin yandan goriiniisiidiir.

Sekil 4. Konumlandirma mekanizmasinin yakinlastirilmis goriiniistidiir.

Sekil 5. Konumlandirma mekanizmasinin bagka bir agidan goriiniisiidiir.

Sekil 6. Tasima ve konumlandirma mekanizmasinin bagka bir agidan perspektif

goriiniisuidiir.

Sekillerdeki parcalar tek tek numaralandirilmis olup, bu numaralarin karsilig

asagida verilmistir.

1. Tasima ve konumlandirma mekanizmasi
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<

Farkli captaki lastigin veya jantin tek bir tasiyici kullanarak bir konumdan alimip
tasinmasini operatore ihtiya¢ duyulmadan otomatik bir sekilde saglamak amaci ile

gelistirilmis bir tasima ve konumlandirma mekanizmasi (1) en temel halinde,

Kavrama mekanizmast
2.1. Kavrama kolu
2.1.1. Kavrama uzantisi
2.2, Tutucu
2.2.1. Tutucu ug
2.3. Kavrama ray1
2.3.1. Hareket kanal
2.3.2. Tutucu uzantisi
Konumlandirma mekanizmasi
3.1. Tasiyic1 kolu
3.1.1. Hareket boslugu
3.2. Eksenel hareket ettirici
3.2.1. Govde
3.2.2. Baglanti pargasi
3.3. Yiikseklik ayarlayici
3.3.1. Itici
3.3.2. Hareketli uc
3.3.3. Kavrama ray1 tutucu
3.3.4. Sabitleme eleman:
Hareket mekanizmasi
4.1. Ana tasiyict
4.2. Hareket ettirici
4.3. Tasima ray1
Yatay eksen
Dikey eksen

Ugiincii Eksen
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- lastigin veya jantin 6n tanimli konumdan kavranarak kaldirilmasini ve tercih

edilen baska bir konuma birakilmasin saglayan,

ortak bir eksende sabitlenerek yatay eksen (X) iizerinde karsisinda bir
esi olacak sekilde konumlandirilan ve yatay eksen (X) iizerindeki
hareketi sirasinda karsisinda bulunan diger esi ile birbirinden
uzaklastiklar1 durumda janti dis yiizeyinden, birbirine yaklastiklar1 ve
ilk konuma gore daha az acildiklari durumda ise lastigi  i¢
boslugundan tutabilen kavrama ekseni ve eksende bulunan en az iki
kavrama kolu (2.1),

kavrama kollarinin (2.1) yatay eksende (X) hareket etmesini saglayan
en az bir kavrama rayina (2.3) sahip en az bir kavrama mekanizmasi

(2),

- kavrama mekanizmas1 (2) tarafindan kavranan lastik veya jantin 6n tanimh

konumdan alinip birakilacagi konuma gore konumlandirmasini saglayan ve bir

eksen etrafinda ddnme hareketi yapabilen,

kavranan lastik veya jantin dikey eksende (Y) yukar asag hareketini
tetikleyen, hareket sonrasinda tercih edilen konumda sabitlenmesini
saglayan ve ayni zamanda kavrama rayimnt (2.3) tutan en az bir

yiikseklik ayarlayiciya (3.3) sahip konumlandirma mekanizmasi (3),

- lastik veya jantin tercih edilen bagka bir konuma transferini saglayan hareket

mekanizmasi (4) icermektedir.

Janta lastik takilmasi islemi sirasinda lastik ve jantin tasinmasi islemi tek bir

tastyici tarafindan tasima ve konumlandirma mekanizmasi (1) ile saglanmaktadir.

Tasima ve konumlandirma mekanizmasi (1) yatay eksen (X), dikey eksen (Y) ve

s0z konusu eksenlere dik konumda bulunan iiciincii (Z) eksende hareket

edebilmektedir.

Bulusun bir uygulamasinda yer alan tasima ve konumlandirma mekanizmasi (1),

bir kavrama mekanizmasi (2), bir konumlandirma mekanizmasi (3) ve bir hareket

mekanizmasindan (4) olusmaktadir. Kavrama mekanizmasi (2), lastigin veya
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jantin 6n tanimli konumdan kavranarak kaldirilmasinmi ve tercih edilen bagka bir
konuma birakilmasini saglamaktadir. Kavrama mekanizmasinda (2) kavrama kolu
(2.1), tutucu (2.2) ve kavrama ray1 (2.3) bulunmaktadir (Sekil 2). Kavrama kolu
(2.1) tercihen silindir seklinde olup bir ucunda kavrama uzantist (2.1.1) yer
almaktadir. Kavrama kolunun (2.1) uzunlugu tasinacak jant ve lastigin geometrik
Olciilerine gore belirlenebilmektedir. Bulusun bu uygulamasinda kavrama kolu
(2.1) lastik ve jantin tasinmasi sirasinda deformasyona ugramasini engellemek
icin tercihen elastik bir malzemeden imal edilmektedir. Kavrama uzantis1 (2.1.1)
tercihen kavrama kolundan (2.1) daha az uzunluga sahip bir silindirik geometriye
sahiptir. Kavrama uzantist (2.1.1) lastik ve jantin kavranmasma destekleyici
niteliktedir. Kavrama uzantis1 (2.1.1) lastigi i¢ bosluguna oturarak, jant1 ise dis
ylizeyini saracak sekilde kavrayabilmektedir. Kavrama uzantis1 (2.1.1) da
kavrama kolu (2.1) gibi lastik ve jantin deformasyona ugramasini engellemek icin
esnek malzemeden imal edilmektedir. Kavrama kolu (2.1) tutucuya (2.2)

sabitlenmektedir.

Bulusun bu uygulamasinda bir tutucuya (2.2) tercihen iki kavrama kolu (2.1)
sabitlenmektedir, bodylece dort kavrama kolu (2.1) bulunmaktadir. Kavrama
kollar1 (2.1) tutucu (2.2) ilizerine ve aralarinda tercih edilen bir uzaklik olacak
sekilde konumlandirilmaktadir. Tutucu (2.2) tercihen U geometrik formdadir.
Tutucunun (2.2) U geometrisini saglayan karsilikli paralel konumdaki iki
kenarinin ucunda birbirlerine bakacak sekilde bulunan uzanti seklinde tutucu ug
(2.2.1) yer almaktadir. Tutucu (2.2), tutucu uglarindan (2.2.1) kavrama rayina
(2.3) gecirilerek monte edilmektedir. Tutucunun (2.2) birbirine paralel konumda
bulunan iki kenarina dik konumda olan ve iki kenarim birlestiren alt yiizeyine
kavrama kollar1 (2.1) sabitlenmektedir. Tutucu (2.2), kavrama rayi (2.3) iizerinde
yatay eksen (X) boyunca ileri geri hareket edebilmektedir (Sekil 2). Kavrama ray1
(2.3) tercihen dortgensel bir geometride olup kanalli bir yapida bulunmaktadir.
Kavrama raymin (2.3) uzunlugu kavrama kollarmin (2.1) tercih edilen hareket
alanina gore belirlenebilmektedir. Kavrama rayr (2.3) iizerinde tutucunun (2.2)

hareketinin saglandig1 hareket kanallari (2.3.1) bulunmaktadir. Tutucu (2.2)
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hareket kanallarinda (2.3.1) yatay eksen (X) boyunca hareket edebilmekte veya
tercih edilen konumda sabit durabilmektedir. Hareket kanallar1 (2.3.1), kavrama
raymnin (2.3) birbirine paralel olan iki kenarina ve kavrama raymin (2.3) uzunlugu
boyunca agilmaktadir. Hareket kanallart (2.3.1) tercihen kavrama rayimnin (2.3)
bulundugu kenarlarin orta noktasina konumlandirilmaktadir (Sekil 3). Hareket
kanalinin ~ (2.3.1) derinligi  tutucu ucun (2.2.1) uzunluguna gore
ayarlanabilmektedir. Kavrama rayinda (2.3) tutucunun (2.2) bulundugu yiizeyin
karsisinda bulunan yiizeyinde bir tutucu uzantist (2.3.2) bulunmaktadir. Tutucu
uzantisi (2.3.2) kavrama mekanizmasinin (2) konumlandirma mekanizmasina (3)
baglanmasin1 saglamaktadir. Tutucu uzantist (2.3.2) tercihen dortgensel
geometride olup kavrama raymin (2.3) uzunlugu boyunca ilerleyebilmektedir.

Boylece kavrama mekanizmasinin (2) konumu degistirilebilmektedir.

Bulusun bu uygulamasinda kavrama rayi (2.3) tizerine karsilikli sekilde duran iki
tutucu (2.2) yerlestirilmektedir. Lastik veya jantin kavranmasi, kavrama raymdaki
(2.3) iki tutucunun (2.2) birbirlerinden uzaklastirllmas1 veya birbirlerine
yakinlastirilmasi ile gergeklestirilmektedir. Kavrama rayinda (2.3) yatay eksen
(X) boyunca hareket edebilen veya tercih edilen konumda sabit sekilde durabilen
tutuculardaki (2.2) kavrama kollarimin (2.1) yatay eksen (X) {lzerinde
birbirlerinden uzaklastiklari durumda lastik i¢  boslugundan tutularak
kavranabilmektedir. Tutuculardaki (2.2) kavrama kollarinin (2.1) yatay eksen (X)
tizerinde birbirlerine yaklastiklarn durumda ise jant dis yiizeyinden tutularak

kavranabilmektedir.

Bulusun bu uygulamasinda konumlandirma mekanizmas:t (3), kavrama
mekanizmasi (2) tarafindan kavranan lastik veya jantin 6n tanimli konumdan
alimp birakilacagt  konuma gére konumlandirilmasini  yapabilmektedir.
Konumlandirma mekanizmas1 (3) bir tasiyict kolu (3.1), bir eksenel hareket
ettirici (3.2) ve bir yiikseklik ayarlayici (3.3) icermektedir (Sekil 4). Tasiyict kolu
(3.1) kavrama mekanizmasin1 (2) tasimaktadir. Tasiyict kol (3.1) tercihen

dortgensel bir geometrik formda olup iist kisminda bir uzant: bulunmaktadir.
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Tasiyict kolun (3.1) bir ucu hareket mekanizmasina (4) baglanmaktadir. Tasiyici
kolun (3.1) hareket mekanizmasina (4) bagh olmayan diger ucu ise kavrama
mekanizmasina (2) baglanmaktadir. Tasiyict kolun (3.1) dortgensel gévdesinin
birbirine paralel iki kenarinda hareket boslugu (3.1.1) bulunmaktadir. Hareket
boslugu (3.1.1) tastyict kolun (3.1) kavrama mekanizmasina (2) baglanan ucuna
yakin konumda bulunmaktadir. Bulusun bu uygulamasinda tasiyici kolun (3.1)
yan yiizeylerinde iki hareket boslugu (3.1.1) yer almaktadir. Eksenel hareket
ettirici (3.2), hareket boslugunda (3.1.1) hareket edebilmektedir. Eksenel hareket
ettirici (3.2) kavrama mekanizmasinin (2) iiciincii eksen (Z) boyunca tercih edilen
aralikta ileri geri hareket etmesini saglamaktadir (Sekil 4). Eksenel hareket ettirici
(3.2), hareket bosluguna (3.1.1) gegirilebilen bir uzantiya sahip gdvdeden (3.2.1)
ve yiikseklik ayarlayiciyr (3.3) sabitlemeye yarayan bir baglanti parcasindan
(3.2.2) olusmaktadir (Sekil 4-5). Govde (3.2.1) tercihen bir plaka seklinde olup
karsilikli bir kenari radyuslu diger kenar1 ise diiz sekilde bulunmaktadir.
Govdenin (3.2.1) diiz olan kenarinda iki uzantis1 bulunmaktadir. Gévdenin (3.2.1)
s0z konusu uzantilarnn hareket bosluguna (3.1.1) gecirilerek eksenel hareket
ettiricinin (3.2) hareket etmesi saglanmaktadir. Govdenin (3.2.1) tercihen
merkezinde bir bosluk bulunmaktadir. Baglant1 parcasi (3.2.2), s6z konusu gévde
(3.2.1) boslugundan gecirilerek yiikseklik ayarlayici (3.3) sabitlenebilmektedir.
Govdenin (3.2.1) merkezinde bulunan bosluk tercihen yivli bir yapidadir. Baglanti
parcasinin (3.2.2) bosluga yerlestirilen ucu da yivli bir yapidadir. Bu nedenle
baglanti parcas1 (3.2.2) govdedeki (3.2.1) boslukta merkez ekseni etrafinda
donerek ilerleyebilmekte ve yiikseklik ayarlayiciyr (3.3) sikistirabilmektedir
(Sekil 5).

Bulusun bu uygulamasinda kavrama mekanizmasi (2) tarafindan kavranan lastik
veya jantin dikey eksende (Y) yukar1 asag hareketini yiikseklik ayarlayici (3.3)
saglamaktadir. Yikseklik ayarlayict (3.3) bir itici (3.3.1), bir hareketli u¢ (3.3.2)
bir kavrama ray1 tutucu (3.3.3) ve bir sabitleme elemanindan (3.3.4) olusmaktadir
(Sekil 4). Ttici (3.3.1), kavranan lastik veya jantin dikey eksende (Y) yukar1 asag

hareketinin tetiklenmesini ve hareketi sonrasi tercih edilen konumda sabit sekilde

10



10

15

20

25

30

8343.950

kalmasini saglamaktadir (Sekil 5). Bulusun bu uygulamasinda itici (3.3.1) tercihen
bir pistondur. itici (3.3.1), bir ucu eksenel hareket ettiriciye (3.2) diger ucu ise
kavrama rayma (2.3) sabitlenerek konumlandirilmaktadir. Iticinin (3.3.1) eksenel
hareket ettiriciye (3.2) bagh olan ucunda bir plaka bulunmaktadir. Iticinin (3.3.1)
eksenel hareket ettiriciye (3.2) bagli olan ucundaki plakanin merkezinde bir
bosluk bulunmaktadir. Yiikseklik ayarlayict (3.3) iticideki (3.3.1) plakaya,
govdenin (3.2.1) yanina yerlestirilip merkezlerindeki bosluga gecirilen baglanti
parcasinin (3.2.2) sikistirilmast ile sabitlenmektedir. itici (3.3.1), itme kuvvetini
eksenel hareket ettiriciye (3.2) bagh ucundan alip, diger ucunun bagli oldugu
kavrama rayina (2.3) iletmektedir. iticinin (3.3.1) eksenel hareket ettiriciden (3.2)
aldig1 itme kuvvetinin etkisi ile hareketli u¢ (3.3.2) dikey eksende (Y) asag ya da
yukart yonlii hareket yapabilmektedir (Sekil 5). Hareketli u¢ (3.3.2) tercihen
birbirinin icinde boyuna hareket edebilen i¢ ice gecmis iki silindirden
olugmaktadir. Yiikseklik ayarlayicida (3.3) iki hareketli u¢ (3.3.2) bulunmaktadir.
Bir hareketli u¢ (3.3.2) iticiye (3.3.1) diger hareketli u¢ (3.3.2) tasiyic1 kola (3.1)
sabit sekilde konumlandirilmaktadir. iki hareketli u¢ (3.3.2) es zamanl hareket
edebilmektedir. itme kuvvetinin etkisi ile hareket eden hareketli uc (3.3.2)
aracihifgiyla yiikseklik ayarlayici (3.3) dikey eksen (Y) boyunca yukari asagi
hareket edebilmektedir. iticinin (3.3.1) kavrama rayina (2.3) bagh olan hareketli
ucunda (3.3.2) kavrama ray1 tutucu (3.3.3) bulunmaktadir. itici (3.3.1), kavrama
ray1 tutucu (3.3.3) araciliiyla kavrama rayina (2.3) baglanmaktadir. Kavrama ray1
tutucu (3.3.3) kavrama rayinin (2.3) tutucu uzantisina (2.3.2) oturtulmaktadir.
Tutucu uzantisina (2.3.2) oturtulan kavrama rayi, tutucu (3.3.3) sabitleme elemam

(3.3.4) ile kavrama raymna (2.3) sabitlenmektedir.

Bulusun bu uygulamasinda lastik veya jantin tercih edilen baska bir konuma
transferi hareket mekanizmas1 (4) ile saglanmaktadir (Sekil 6). Hareket
mekanizmasinda (4) bir ana tasiyic1 (4.1), bir hareket ettirici (4.2) ve bir tasima
rayt (4.3) bulunmaktadir. Ana tasiyici (4.1), konumlandirma mekanizmasi (3) ile
kavrama mekanizmasini (2) tasimaktadir. Ana tasiyict (4.1) tercihen dortgensel

bir geometride olup ayrit uzunluklar tasinacak lastik veya jantin olciileri ile
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montaj hattinin uzunluguna gore degisebilmektedir. Ana tasiyicinin (4.1) bir ucu
konumlandirma mekanizmasindaki (3) tasiyici koluna (3.1) diger ucu ise hareket
ettiriciye (4.2) bagh bulunmaktadir. . Ana tasiyici (4.1), hareket ettiriciye (4.2)
tercthen bir baglanti elemani veya kaynak yontemi ile sabitlenebilmektedir.
Hareket ettirici (4.2) yatay eksen (X) boyunca ileri geri hareket edebilmekte ve 6n
tammmli konumda sabit sekilde durabilmektedir (Sekil 6). Hareket ettirici (4.2)
tercihen plaka geometrik formundadir. Hareket ettirici (4.2), tasima rayinin (4.3)
tizerinde yatay eksen (X) boyunca hareket edebilmektedir. Hareket ettirici (4.2)
ana tasiyiciya (4.1) bagli olan konumlandirma mekanizmas: (3) ve kavrama
mekanizmas1 (2) aracilifiyla kavranan lastik veya jantin da yatay eksen (X)
boyunca hareket etmesini saglamaktadir. Tasima rayr (4.3) tercihen hareket
ettiricinin (4.2) iki bosluk arasinda kayma hareketi yaparak hareket etmesini
saglayacak bir geometridedir. Tasima raymnin (4.3) uzunlugu lastik/jant montaj
hattinin dl¢iilerine gore belirlenebilmektedir. Bu durumda kavrama mekanizmasi
(2) ile kavranan lastik veya jant, konumlandirma mekanizmas (3) ile birakilacag
noktaya gore konumlandirildiktan sonra hareket mekanizmasi (4) aracilifiyla 6n

taniml1 konuma birakilmaktadir.

Bulusun bu uygulamasinda yer alan tasima ve konumlandirma mekanizmasinin
(1) calismast su sekilde gerceklestirilmektedir. Tasima ve konumlandirma
mekanizmasi1 (1) bir konveyor lstiinde altta lastik distte jant olacak sekilde
siralanmis lastik ve janti birlestirme makinasina gotiirmesi i¢in ¢alistirilmaktadir.
Tasima ve konumlandirma mekanizmasi (1) sahip oldugu bilgisayar yazilimina
gore montaj hattina getirilen lastik ve janti tespit edebilmektedir. Tasima ve
konumlandirma mekanizmas: (1) montaj hattina getirilen lastik veya janti

algiladig1 zaman ¢alismaya baglamaktadir.

Bulusun bu uygulamasinda yer alan tasima ve konumlandirma mekanizmasinin
(1) jant1 tasimasi sirasinda calismasi su sekilde gerceklesmektedir. Montaj hattina
getirilip konveyOr iistiine birakilan lastik ve janti algilayan tasima ve

konumlandirma mekanizmas1 (1) aktif konuma ge¢mektedir. Tasima ve
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konumlandirma mekanizmast (1) aktif konuma gectigi durumda konumlandirma
mekanizmasindaki (3) yiikseklik ayarlayici (3.3) da aktif hale gelmektedir.
Yiikseklik ayarlayicinin (3.3) aktif hale gelmesi ile birlikte itici (3.3.1) dikey
eksen (Y) boyunca asagi hareket etmeye baslamaktadir. Iticinin (3.3.1) dikey
eksen (Y) boyunca asag: hareketi sirasinda kavrama mekanizmasi (2) da devreye
girmektedir. Jantin distan kavranabilmesi i¢in kavrama kollarimin (2.1) kavrama
rayt (2.3) tizerinde birbirlerinden uzaklastirilmasi saglanmaktadir. Kavrama
kollarinin (2.1) acilmasi isleminde tutucular (2.2) kavrama rayr (2.3) iizerinde
yatay eksen (X) boyunca ileri ve geri hareket etmektedir. itici (3.3.1) araciliiyla
jantin bulundugu konuma inen kavrama kollar1 (2.1), jantin alt veya iist yilizeyine
yaklastiginda yatay eksende (X) birbirlerine yaklasip kapanarak jant1 distan
kavramaktadir. Kavrama kollar1 (2.1) ile kavranan jant, iticinin (3.3.1) dikey
eksen (Y) boyunca yukar: hareketi ile yukar1 kaldirilmaktadir. Itici (3.3.1) 6n
tanimh yiikseklige ciktiktan sonra sabit durmaktadir. Sonrasinda hareket
mekanizmas1 (4), janti birlestirme makinasina goétiirmek {izere harekete
gecmektedir. Hareket ettiricinin (4.2) tasima rayr (4.3) uizerindeki hareketi ile
kavranan jant yatay eksen (X) boyunca ilerleyerek birakilacagi konuma
getirilmektedir. Kavranan jant ©n tamimli konuma ulastifinda hareket
mekanizmasinin (4) durmasi ile hareket ettirici (4.2) sabit konumda kalmaktadir.
Hareket ettirici (4.2) durduktan sonra konumlandirma mekanizmasi (3) tekrar
aktif hale gecerek itici (3.3.1) janti on tanimhi konuma birakmak i¢in dikey
eksende (Y) asagr hareket etmektedir. Jant birakilacagi 6n tamimli konumun
yiiksekligine geldiginde eksenel hareket ettirici (3.2) aktif hale gelip kavrama
kollar1 (2.1) iiciincii eksen (Z) boyunca ileri geri hareket yapmaktadir. Eksenel
hareket ettiricinin (3.2) liciincli eksen (Z) boyunca ileri geri hareket etmesi ile
kavranan  jantin  birakilacag: on tanimli konuma  hizalanmasi
gerceklestirilmektedir. Birakilacagi konuma gore hizalanan kavrama kollar1 (2.1),
kavrama ray1 (2.3) iizerinde yatay eksende (X) hareket ederek birbirlerinden

uzaklasip jant1 birlestirme makinasi izerine serbest birakmaktadir.
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Bulusun bu uygulamasinda yer alan tasima ve konumlandirma mekanizmasinin
(1) lastik tasimasi su sekilde gerceklesmektedir. Jantin birlestirme makinasi
izerinde serbest birakilmasi sonrasinda konumlandirma mekanizmasi (3) aktif
hale gelmekte ve itici (3.3.1) dikey eksen (Y) boyunca yukar1 hareket etmektedir.
Iticinin (3.3.1) yukar1 hareketi sirasinda kavrama mekanizmasi (2) da devreye
girmektedir. Lastigin i¢ boslugundan kavranabilmesi icin kavrama kollarinin
(2.1) kavrama ray1r (2.3) iizerinde birbirlerine yaklagsmasi saglanmaktadir.
Kavrama kollarimin (2.1) kapanmasi isleminde tutucular (2.2) kavrama ray1 (2.3)
lizerinde yatay eksen (X) boyunca ileri ve geri hareket etmektedir. Itici (3.3.1) 6n
tamiml1 yiikseklige ciktiktan sonra hareket mekanizmasi (4) devreye girerek
hareket ettirici (4.2) tasima ray1 (4.3) lizerinde hareket etmeye baslamaktadir.
Hareket ettirici (4.2) lastigin alinacagi konuma gelmesi ile durmakta ve itici
(3.3.1) dikey eksen (Y) boyunca asag1 hareket yapmaktadir. Lastigin kavranacagi
konuma gelen kavrama kollar1 (2.1) eksenel hareket ettirici (3.2) ile ii¢iincii eksen
(Z) boyunca ileri geri hareket ederek hizalanmaktadir. Itici (3.3.1) araciligiyla
lastigin bulundugu konuma inen kavrama kollann (2.1) lastigin i¢ boslugunun
merkezine inmektedir. Kavrama kollan (2.1) lastigin alt ylizeyine varmadan yatay
eksende (X) birbirlerinden uzaklasip acilarak lastigi ic¢ten kavramaktadir.
Kavrama kollart (2.1) ile kavranan lastik, iticinin (3.3.1) dikey eksen (Y) boyunca
yukart hareketi ile yukar kaldirilmaktadir. Itici (3.3.1) cikabilecegi son
yiikseklige ciktiktan sonra sabit durmaktadir. Sonrasinda lastigi birlestirme
makinasina gotiirmek iizere hareket mekanizmasi (4) harekete gecmektedir.
Hareket ettiricinin (4.2) tasima ray1 (4.3) lizerindeki hareketi ile kavranan lastik,
yatay eksen (X) boyunca ilerleyerek birakilacagi konuma getirilmektedir.
Kavranan lastik 6n tanimli konuma ulastiginda hareket mekanizmasinin (4)
durmasi ile hareket ettirici (4.2) sabit konumda kalmaktadir. Hareket ettirici (4.2)
durduktan sonra konumlandirma mekanizmasi (3) tekrar aktif hale gecerek itici
(3.3.1) lastigi 6n tamimlh konuma birakmak icin dikey eksende (Y) asagi hareket
etmektedir. Lastik birakilacagi 6n tamimli konumun yiiksekligine geldiginde
eksenel hareket ettirici (3.2) aktif hale gelip kavrama kollar (2.1) ii¢iincii eksen

(Z) boyunca ileri geri hareket yapmaktadir. Eksenel hareket ettiricinin (3.2)
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ticiincii eksen (Z) boyunca ileri geri hareket etmesi ile kavranan lastigin
birakilacaglr on tamimli konuma hizalanmas1 gerceklestirilmektedir. Birakilacagi
konuma goére hizalanan kavrama kollan (2.1) kavrama ray1r (2.3) iizerinde yatay
eksende (X) hareket ederek birbirlerine yaklasip kapanarak lastigi birlestirme
makinast iizerinde jantin iistiine yaklasik 35° a¢1 ile serbest birakmaktadir.
Lastigin birakilmast sonrasinda tasima ve konumlandirma mekanizmasi (1) ilk

pozisyonuna gecerek bir sonraki jant tasima islemine baglamaktadir.

S6z konusu bulus olan tasima ve konumlandirma mekanizmasi (1) araciligiyla tek

bir tasiyict ile hem lastik hem de jant transfer islemi yapilabilmektedir.
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