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OZET
YON SINIRLAMASINA YONELIK YONTEM VE YON SINIRLAMASINA YONELIK
SISTEM

Bulus, bir atesleme sisteminin yén sinirlamasina yénelik yedek bir yéntem ile ilgilidir,
burada birinci hesaplama birimi, ategleme sistemini kontrol eder ve burada yén
sinirlama konumlari, birinci hesaplama birimi tarafindan bilinir, séz konusu yontem
asa@idaki adimlar icerir: (a) atesleme sisteminin bir dikey hareketin bir dikey hareket
senséri araciligiyla élgulmesi, (b) atesleme sisteminin yatay hareketinin yatay hareket
sensérl aracih@iyla dlciimesi, (c) atesleme sisteminin birinci hesaplama birimindeki bir
konumunun, 6lcilen dikey hareket ve vatay hareketi temelinde hesaplanmasi, (d)
atesleme sisteminin ikinci hesaplama birimindeki konumunun, birinci hesaplama
birimine paralel olarak, &lgilen dikey hareket ve yatay hareketi temelinde
hesaplanmasi, (e} birinci hesaplama biriminde hesaplanan atesleme sisteminin
konumunun, yoén sinirlama konumlarinin birinci seti ile karsilagtirilmasi, (f) ikinci
hesaplama biriminde hesaplanan atesleme sisteminin konumunun, ydn sinirlama
konumlarinin ikinci seti ile kargilastirilmasi. Bulug, ayni zamanda, atesleme sisteminin
dikey hareketini 8lcmeye ydnelik en az bir sensér, atesleme sisteminin yatay hareketini
dlcmeye yoénelik en az bir sensér ve ategleme sistemini kontrol eden bir birinci
hesaplama birimini iceren bir atesleme sistemine yénelik bir ydn sinirlama sistemi ile
ilgilidir, burada birinci hesaplama birimi, atesleme sisteminin konumunu, &lgiilen yatay
hareketi ve dikey hareket temelinde hesaplar ve burada yén sinirlama konumlarinin bir
birinci seti, birinci hesaplama birimi tarafindan bilinmektedir, burada atesleme sistemi,
atesleme sisteminin konumunu yén sinifama konumlarinin birinci seti ile karsilastiran
birinci hesaplama birimi ve ikinci bir hesaplama birimi ile yénsel agidan simirlandirtlir,
burada ikinci hesaplama birimi, ategleme sisteminin konumunu, y&n sinirlama

konumlarinin ikinci bir seti ile karsilastirarak, yatay hareketi ve dikey hareketi dicer.
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ISTEMLER

Bir ategleme sisteminin y&n sinirlamasina yénelik yéntem (10) olup, burada bir
birinci hesaplama birimi (13, 104) ategleme sistemini kontrol eder, yon sinirlama
konumlari, birinci hesaplama birimi (13, 104) tarafindan bilinir ve yén sinirlama
konumlari, birinci hesaplama birimine (13, 104} yénelik yén sinirlama
konumlarinin bir birinci setinden (18) ve ikinci bir hesaplama birimine (14, 105)
yonelik yon sinirlama konumlarnnin ikinci bir setinden (19) clusur, ozelligi
yontemin agagidaki adimlari igermesidir:

(a) atesleme sisteminin bir dikey hareketin bir dikey hareket sensért (2, 101)
aracih@iyla élgtlimesi,

(b) atesleme sisteminin yatay hareketinin yatay hareket sensdri (3, 102)
aracihgiyla dlgilmesi,

(c) atesleme sisteminin birinci hesaplama birimindeki (13, 104) bir konumunun,
Olclilen dikey hareket ve yatay hareketi temelinde hesaplanmasi,

(d) atesleme sisteminin ikinci hesaplama birimindeki (14, 105} konumunun,
birinci hesaplama birimine {13, 104) paralel olarak, élculen dikey hareket ve
yatay hareketi temelinde hesaplanmasi,

(e) birinci hesaplama biriminde (13, 104) hesaplanan atesleme sisteminin
konumunun, yén sinirlama konumlarinin birinci seti (18) ile karsilastiriimasi,

() ikinci hesaplama biriminde (14, 105) hesaplanan ategleme sisteminin
konumunun, yon sinirflama konumlarinin ikinci seti (19) ile karsilastinimasi,

(g) atesleme sisteminin yon sinirlama konumlarinin diginda konumlandirilip
konumlandiriimadigina karar verilmesi,

(h) atesleme sisteminin daha fazla hareket ettirilemeyecegdine karar verilmesi.

Istem 1'e gére bir atesleme sisteminin yén sinirlandirmasina yénelik yéntem
olup, o6zelligi yén sinirlama konumlarninin birin¢i setinin, birinci hesaplama

biriminde dizenlenmesi ile karakterize edilmesidir.

Istem 1'e goére bir ategleme sisteminin yén sinirlandirmasina yénelik yéntem
olup, ézelli§i yén sinirlama konumlarinin ikinci setinin, ikinci hesaplama

biriminde dizenlenmesi ile Karakterize edilmesidir.
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istemler 1-3ten herhangi birine gére bir atesleme sisteminin  yén
sinirlandirmasina ydnelik yéntem olup, 6zellidi birinci hesaplama biriminin,
birinci hesaplama biriminde hesaplanan atesleme sisteminin konumunu, yén
sinirlama konumlarinin  birinci seti ile karsilastirmas) ve ikinci hesaplama
biriminin, ikinci hesaplama biriminde hesaplanan atesleme sisteminin
konumunu, yén sinirlama konumlannin ikinci seti ile karsilagtirmasi ile

karakterize edilmesidir.

Onceki istemlerden herhangi birine gére bir atesleme sisteminin yén
sinirlandirmasina yodnelik yéntem olup, &zellidi birinci hesaplama biriminin,

topcu atis kontrol bilgisayari olmasi ile karakterize edilmesidir.

Onceki istemlerden herhangi birine gére bir atesleme sisteminin  y&n
sinirlandirmasina yénelik yéntem olup, dzellidi ikinci hesaplama biriminin, servo
kontrol birimi ile karakterize edilmesidir.

. Onceki istemlerden herhangi birine gére bir atesleme sisteminin  yén

sinirlandirmasina yénelik yéntem olup, ézelligi birinci hesaplama biriminde yén
sinirlamasi konumlarinin Ggincd bir setinin dizenlenmesi ve degistirilebilmesi

ile karakterize edilmesidir.

Bir atesleme sistemine yénelik yon sinirflama sistemi (100) olup, atesleme
sistemini kontrol eden bir birinci hesaplama birimi (13, 104), atesleme
sisteminin yatay hareketini dlgmeye yoénelik en az bir sensér (3, 102) ve
atesleme sisteminin bir dikey hareketi élgmeye yonelik en az bir sensér (2, 101)
icerir, dzelligi birinci hesaplama biriminin (13, 104), élcllen yatay hareketi ve
dikey hareket temelinde atesleme sisteminin bir konumunun hesaplanmasi, yén
sinirlama  konumunun birinci  setinin  (18), birinci hesaplama birimi  (13)
tarafindan bilinmesi ve ategleme sisteminin, birinci hesaplama biriminde {13)
hesaplanan atesleme sisteminin konumunu, yén sinirlama konumlarinin birinci
seti ile karsilastiran birinci hesaplama birimi (13, 104) ile sinirlandiniimasidir,
yon sinirlama sistemi, ayrica, ikinci bir hesaplama birimi (14, 105) icerir, burada
ikinci hesaplama birimi (14, 105) yatay hareketi ve dikey hareketi dl¢er, birinci
atesleme birimine paralel olarak atesleme sisteminin konumunu hesaplar (13,

104), ikinci hesaplama birimi (14, 105) tarafindan hesaplanan atesleme
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sisteminin  konumunu, yén sinirlama konumlarnnin ikinci bir seti {19} ile
karsilastirir ve atesleme sisteminin daha fazla hareket ettirilemeyecedine karar

verecek sekilde konfigiire edilir.

Istem 8’e gére yon sinirlama sistemi olup, 6ézelligi birinci hesaplama biriminde,
dikey hareketi élcmeye ydnelik bir birinci sensér ve yatay hareketi dlgmeye
yénelik bir birinci sensérin dizenlenmesi ve ikinci hesaplama biriminde, dikey
hareketi dlgmeye ydnelik bir ikinci sensér ve yatay hareketi dlcmeye yonelik bir

ikinci sensoriin dizenlenmesi ile karakterize edilmesidir.

istemler 8-9'a gore yon simirlama sistemi olup, 6zellidi birinci hesaplama

biriminin topgu atis kontrel bilgisayari olmasi ile karakterize edilmesidir.

.Istemler 8-10'a gére ydn sinirlama sistemi olup, 6zellidi ikinci hesaplama

biriminin, servo kontrol birimi olmasi ile karakterize edilmesidir.

Istemler 8 - 11'den herhangi birine gére yén sinirlama sistemine sahip atesleme

sistemidir.

Istem 12'ye gére bir atesleme sistemine sahip aractir.
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TARIFNAME
YON SINIRLAMASINA YONELIK YONTEM VE YON SINIRLAMASINA YONELIK
SISTEM

TEKNIK SAHA

Mevcut bulus, bir atesleme sisteminin yén sinirlamasina yénelik yedek bir yontem ile
ilgilidir, burada birinci hesaplama birimi, atesleme sistemini kontrol eder ve burada yén
sinirlama konumlari, birinci hesaplama birimi tarafindan bilinir. Bulug, ayni zamanda,
atesleme sisteminin dikey hareketini dlcmeye ydnelik en az bir sensér, atesleme
sisteminin yatay hareketini élgmeye yonelik en az bir sensdr ve ategleme sistemini
kontrol eden bir birinci hesaplama birimini iceren bir ategleme sistemine yénelik bir yén
sinirlama sistemi ile ilgilidir, burada birinci hesaplama birimi, atesleme sisteminin
konumunu, &lgillen hareket ve dikey hareket temelinde hesaplar ve burada yén

sinirlama konumlarinin kir birinci seti, birinci hesaplama birimi tarafindan bilinmektedir.

ONCEKI TEKNiK, PROBLEM VE BULUSUN ALT YAPISI

Ategleme sistemleri veya toplar, silahlar, fize sistemleri veya bir mermiyi atesleyen
diger dizenlemeler gibi dOzenlemeler, atesleme ydénindn iyi bir sekilde kontrol
edilmesini gerekli kilar. Ozellikle, atesleme sistemleri, bir tagit veya gemi gibi bir araca
monte edildidinde veya baska sekilde diizenlendiginde, bir merminin firlatilamayacagdi
veya firlatimamasinin gerekli oldugu ydnler mevcuttur. Tarihsel olarak, atesleme
sisteminin baslatiimamasi gereken yénler veya konumlar, mekanik yén sinirlamasi ile
kontrol edilmistir. Bu yén sinirlamasi, ¢ogu zaman, 6érnedin bir namlunun belirli
konumlarda konumlandiriimasini dnleyen ayarlanabilir mekanik durdurma sistemleri
seklindedir. Bu sistemlerde, y&nlendirme sinirlamasi, ategleme sistemi moente
edildikten sonra ayarlanir ve temel clarak, manuel sekilde gerceklestirilen ¢alismalan
icerir, burada namlu, uygulanacak bir y&in sinirlamasina yakin olacak sekilde saglanan
konumda yerlestirilir, bunun ardindan, namlunun, atesleme sisteminin baglatimamasi
gereken konumlarda konumlandiriimasini énlemek Uzere mekanik bir durdurucu
dizenlenir. Bir ategleme sisteminin, temel olarak, ates kontrol sistemlerinin cesitli
formlan veya topcu atis kontrol bilgisayarlar vasitasiyla elektronik yollar araciligiyla
kontrol edildigi modern sistemlerde, ayni zamanda, ates kontrol sistemi ve topgu atig

kontrol bilgisayarlari, sistem tarafindan belirlenen yén sinirflamalari ile programlanir.
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US 4,194,432 A patent belgesi, bunun, ateslemenin veya hareketin yasak cldugu doner
bir konumun yakininda bulundudu sirada, hareketini otomatik clarak kontrol eden

déner bir tabanca ile kullanima yénelik bir silah kontrol sistemini agiklar.

Bir atesleme sistemine yonelik, yéonin dogru olmasini ve bir yén sinirlamasi clan yere
atesleme sisteminin yerlestiriimemesini gerekli kilan kati ve kritik glvenlik &zellikleri
mevcuttur. Bir atesleme sisteminin glvenli kullanimina ydnelik, asin disik veya
neredeyse mevcut olmayan bir clasilik ile yanhs bir yénin oldugu géz oéninde
bulundurulur. Bu nedenle godu durumda, mekanik y6n sinirlamasi, ates kontrol
sistemine veya topcu atis kontrol bilgisayarina programlanmis bir ydn sinirlamasi ile

birlestirilir.

US 4,164,165 A patent belgesi, atesleme dizenlemesinin konumuna dayanarak bir
atesleme dilzenlemesinin firlatiimasini énleyen bir sistemi aciklar. Sistem, giivenli yon
bilgilerini iceren bir bellek igerir ve atesleme dizenlemesinin pozisyonu, sirekli olarak
glvenli yonler ile karsilastirilir. Atesleme dizenlemesinin, bellekte bulunan bilginin,
ateslemenin gerceklesmemesinin gerekli ocldugunu gésteren bir yénde yerlegtiriimesi
durumunda, silah firlatilmaz. Patent belgesi, sistemin glvenliinin énemini ele alir ve
dikey hareket ve yatay hareketi okumaya yodnelik iki paralel dekodere sahip bir yedek
sistemi onerir. Patent belgesi, ayrica, bunlarin, belirli bir hata toleransi icinde farkl
dederler goéstermeleri durumunda, dekoderlerden elde edilen okuma dederleri
karsilastirmak ve okumak (zere bir karsilastirici ve hata dizeltme devrelerinin nasil
kullanildidini aciklar. Patent belgesi US 4,164,165 A'da aciklanan bulus, yoén

sinirlamasindan bahsetmemektedir.

Bulus tarafindan ele alinan diger problemler, ¢esitli dizenlemelerin asadida bulunan

detayli agiklamasindan anlasilacaktir.
BULUSUN AMACI VE OZELLIKLERI

Mevcut bulug, iki paralel sistem, tercihen programlanabilir ve mikroigslemci tabanli
sistemler kullanarak, bir atesleme sistemine yénelik yén sinirlama iglevini gelistirir ve
basitlestirir, bu, atesleme sisteminin konumunu kontrol eder ve atesleme sisteminin
gercek konumunu, atesleme sisteminin konumlandinimamasi) gereken konumlar ile

karsilagtinr, bu, ayni zamanda, yén sinirlama konumlari olarak adlandirilir. iki paralel
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sistem kullanilarak, agir silahlar Gzerine fiziksel bir yon sinirlamasi uygulamaya gerek

kalmadan, yén sinirlamasi, yeterince yiksek hassasiyet ile gerceklestirilebilir.

Yazilim tabanli bir sistem kullanan yén sinirlamanin avantajlar, atesleme sisteminin
kurulumuna dayanarak yén sinirlamasini degistirmenin ve uyarlamanin kolay olmasi ve
fiziksel yén sinirlamasi formunda bulunan karmasik, pahall ve adir sistemlerden
kacinilabilmesidir. Ayni zamanda, adir silahin bir égesinin, kuvvetli bir bicimde bir son
pozisyonu fiziksel olarak vurmasini engellemeye yonelik ¢esitli tipte tamponlardan veya

baska dizenlemelerden kacinilmasi mimkindur.

Mevcut bulus, bagimsiz istem 1'de tanimlandigi gibi bir atesleme sisteminin ydn

sinirlamasina yénelik bir yéntem ile ilgilidir.

Bulus konusu yéntemin diger acgilari, bagiml istemler 2-7'de agiklanmaktadir.

Bulug, ayni zamanda, bagimsiz istem 8'de tanimlandigi gibi, bir ategleme sistemine

yonelik bir yén sinirlama sistemi ile ilgilidir.

Bir atesleme sistemine yonelik bulusa ait konumlandirma sisteminin diger acilari,

badiml istemler 9-11'de aciklanmaktadir.

Bulus, ayni zamanda, yon sinirlama sistemine sahip bir atesleme sistemi ile ilgilidir.

Bulus, aynl zamanda, atesleme sistemine sahip bir arag ile ilgilidir.

BULUSUN AVANTAJLARI VE ETKILERI

Yén sinirlamasina yonelik dnerilen yoéntem ve &nerilen yén sinirlama  sistemi
sayesinde, geleneksel ¢cdézamler ile karsilastinldiginda yon sinirlamasina yénelik daha
basit bir sistem elde edilir. Adir silahlarda halihazirda mevcut olan sensérlerin
kullaniimasi araciliiyla, silah namlusunun konumu, agir silahlara ait olan agir silah
bilgisayar ve agir silahlar Ozerinde dizenlenen servo sistemi ile yedek hesaplama

araciligiyla belirlenebilir.
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Geleneksel bir yon sinirlama sistemi kullanmaya kiyasla basitlestirme, sistemin
karmasikhginin, maliyetinin, agirhginin ve biyikligunin azaltilmis olmasi ve atesleme
sisteminin kurulumunun, ybn sinirlamasina ybnelik yeni gelistiriimis ydntem ve

gelistiriimis yeni yén sinirlama sistemi ile daha kolay olmasidir.

SEKILLERIN KISA AGIKLAMASI

Bulus, ekteki sekillere referans ile agadida daha detayl olarak agiklanir, burada:

Sekil 1, bulusun bir dizenlemesine gére bir atesleme sistemi Uzerindeki bir yén

sinirlama sisteminin bir blok diyagramini gésterir.

Sekil 2, bulusun bir dizenlemesine gére yon sinirlamasina yénelik bir ydntemin akis

semasini gosterir.

Sekil 3, bulusun bir diizenlemesine gdre bir atesleme sistemi lzerindeki bir ydn

sinirlama sistemindeki bilegenlerin bir blok diyagramini gdsterir.

DUZENLEMELERIN DETAYLI AGCIKLAMASI

Bir sistem veya yén sinirflamasina yénelik bir yéntem, bir glivenlik dizenlemesi veya bir
atesleme sistemine ydnelik bir givenlik ydntemidir. Bir atesleme sisteminin ydnini
sinirflamanin  amaci, ategleme sisteminin uygun olmayan bir ydnde bir mermi
firlatmasini dnlemektir. Atesleme sisteminin, gemi, ara¢ veya ucgak/helikopter gibi bir
araca monte edilebilmesinden dolayi, uygun olmayan ydnler, geminin, aracin veya
ucadin/helikopterin firlatilan bir mermi tarafindan hasar gérebilecedi veya érnedin bir
roket motorundan firlatilan bir merminin sok dalgalar, dumanlar veya 1sis1 nedeniyle
zarar gérebilecedi konumlardan olusabilir. Diger uygun olmayan yénler, sistemin son

konumlarinin yakinindaki veya étesindeki yénlerden olugur.

Atesleme sistemi, namlu kullanan ¢esitli silahlarin yani sira fuze, roket veya insansiz
hava araci sistemlerinden olusakilir. Atesleme sisteminden firlatilan mermiler, drnegin,
namlu kullanan silahlara yoénelik mermilerin yani sira, fizelerden, roketlerden veya

insansiz hava araclarindan olusabilir.
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Sekil 1, bir ydn sinirlama sisteminin (1) bir blok diyagramini gésterir, burada bir dikey
hareket senséril (2) ve bir yatay hareket senséril (3), atesleme sisteminin konumunu
blcer. Atesleme sisteminin, namlu bazh bir sistem olmasi durumunda, dikey hareket,
yatay duzlemde dénebilen bir akstan olugur ve yatay sekilde dikey diuzlemde dénebilen
bir akstan olusur. Dikey hareket sensdrd (2), tek bir sensérden veya pek ¢ok yedek
sensérden olusabilir, ayni sekilde, yatay hareket senséril (3), tek bir sensérden veya
pek c¢cok yedek sensérden olusabilir. Tercihen kullanilan sensérler, cesitli aci
sensérleridir. Atesleme sistemi, bir motor veya bagka bir aktiatér ve uygun olmasi
durumunda, ézellikle atesleme sistemini yatay gekilde ve dikey sekilde hareket ettiren,
dzellikle bir servo olan aktuatére yonelik ¢esitli disli mahfazalan veya dider transmisyon
duzenlemeleri ile konumlandirilabilir. Yatay hareket, bir servo yatay hareket eleman (5)
ile konumlandiriir ve dikey hareket, bir servo dikey hareket elemani (6) ile
konumlandirilir. Atesleme sistemini kontrol etmek Gzere bir topcu atis kontrol bilgisayar
(4) kullanilir. Topeu atis kontrol bilgisayan (4), atesleme sisteminin konumunu, dikey
hareket sensdril (2) ve yatay hareket sensérii (3) ile okuyabilir ve ategleme sisteminin
konumunu servo yatay hareket elemani (5) ve servo dikey hareket elemani (6) ile
kontrol edebilir. Servo yatay hareket elemani (5) ve servo dikey hareketi elemani (6),
birlikte, bir motor kontrol elektronidi birimini (7) olugturur. Motor kontrol elektronidi birimi
(7), ayni zamanda, ategleme sisteminin yatay hareketini ve dikey hareketi okumaya
yonelik sensdrler (sekilde gésterilmemistir) icerir. Ategleme sisteminin, namlu bazli bir

silah olmas| durumunda, servo ve sensérler, silah platformuna (8) monte edilir.

Sekil 2, yon sinirlamasina yénelik bir ydntemin (10) bir akis semasini gésterir. Yon
sinirlamasina ybnelik yontem (10), dlcllen (11) dikey hareket ile baslatilir, bunun
ardindan, bir yatay hareket (12} élgim0 gergeklestirilir. Ayni zamanda, bunun tersi
olarak, dikey hareket, dnce yatay hareketin dlgilmesi ile gercgeklestirilebilir veya yatay
ve dikey hareket ayni anda &lgllebilir. Biringi hesaplama birimine paralel olarak,
atesleme sisteminin konumunu hesaplayan (13) ikinci hesaplama birimi {14), atesleme
sisteminin konumunu, él¢llen dikey hareket(11'} ve él¢llen yatay hareket (12"
temelinde hesaplar. Dikey hareketin (11, 119 é&lgimi ortak bir sensér ile
gerceklestirilebilir, bununla birlikte, bu, tercihen iki ayrn sensér veya ek sensorler ile
gerceklestirilir, ayni sekilde, yatay hareket (12, 12" élcimd ile ayni sekilde tercihen iki

ayri veya ek sensdr ile gerceklestirilir.



10

15

20

25

35

Atesleme sisteminin konumunun iki hesaplamasina (13, 14) dayanarak, karsilastirma
bloklarinda (15, 18) yon similama konumlari (18, 19) ile bir karsilastirma yapilir. Yén
sinirlamasina ydnelik konumlar, bir veri tabaninda saklanir veya yén sinirlamasi
konumlari (18, 19) formunda, bagka bir sekilde kullamlabilir. Yén sinilama konumlari
(18, 19), izin verilen konum araligini veya hangi kenumlara izin verildigini gdsterir. Yén
sinirlama konumunun birinci seti (18), ategleme sisteminin konumlandirlabilecedi bir
konum araligini gosterir. Birinci hesaplama birimi tarafindan hesaplanan atesleme
sisteminin konumu (A), karsilastirma blogundaki (15) yon sinirlama kenumlarinin birinci
seti (18) ile karsilastirilir. Ategleme sisteminin konumunun, sisteme yénelik birinci set
tarafindan belirtilen yén sinirlama konumlarinin (18) disinda olmasi durumunda,
sistemin daha fazla hareket ettirilemeyecedi karar (17) verilebilir. Ayni sekilde, ikinci
hesaplama birimi tarafindan hesaplandigi gibi, atesleme sisteminin konumu (B},
karsilagtirma blogundaki (16) yén simirlama konumlarinin  ikinci seti (19) ile
karsilastinhr. Atesleme sisteminin konumunun, sisteme yonelik birinci set tarafindan
belitilen yén sinirlama konumlarinin (18) disinda clmasi durumunda, sistemin daha
fazla hareket ettiriliemeyecegi karan (17) verilebilir. Yén sinilama konumlarinin birinci
seti (18), tercihen, kinci yén sinirlama konumlarindan (19) daha fazla sinirlandirilir.
Yén sinirlama konumlannin birinci seti {(18) ve yén sinirlama konumlarinin ikinci seti
(19), Uretici tarafindan belirlenir ve temel olarak, ategleme sisteminin sinirlari ile ilgilidir.
Yén sinirlama konumlarinin ikinci seti (19), atesleme sisteminin fiziksel sinirlarina
yakindir, yén sinirlama konumlarinin birinci seti (18), ydn sinirlama konumlarinin ikinci
setine (19) yakindir, fakat biraz daha kiiglik bir konum arahgina sahiptir. Ayrica, bir yon
sinirlamasi konumlarinin tglinct seti (20}, atesleme sisteminin montaji sirasinda, tepcgu
atis kontrol bilgisayarina {4) programlanir. Yén sinirlama konumlarinin uclnct seti
(20), yasak bdlgeleri icerir. Bu nedenle, yon simirlama konumlarinin dglinci setinde
(20), konumlandirma aralidi, ydn simirlama konumlarinin birinci setinden (18) ve
dolayisiyla, ayni zamanda, yén sinirlama konumlarinin (¢Unci setinden {19) daha
disktar. Sistemin hareket ettirilemeyecedi konusundaki karar (17), ayni zamanda, yén
sinirlama kenumlarinin G¢iined setini (20) goz dninde bulundurmahdir. Yén sinirlama
konumlarinin Gg¢inci seti (20), degistirilebilir ve topgu atis kontrol bilgisayarinda (4)
diizenlenir. Bu konum araliginda, yén sinirlama konumlarinin cesitli setleri (18, 19 ve

20} serbestce degistirilebilir ve platform ve gereklilikler temelinde uyarlanir.

Sekil 3, yén sinirlamasina ydnelik bir sistemdeki {100} sistem bilesenlerinin bir blok

diyagramini gosterir. Dikey hareket dlciimine ydnelik en az bir birinci sensdér (101) ve
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yatay dl¢cime yénelik en az bir birinci sensér (102) bir birinci hesaplama birimine (104)
bir ara yiz (103) ile sadlanir. Birinci hesaplama birimi (104) tercihen programlanabilir
ve mikroiglemci tabanl bir ekipmandan, 6rnedin topgcu atig kontrol bilgisayarindan
olusur. Birinci hesaplama biriminde (104) namlunun hangi konum aralidinda
konumlanabilecegini gésteren yén sinirlama konumlarinin bir birinci seti mevcuttur.
Ayrica, dikey hareket dlciimine yénelik ikinci bir sensér (101" ve yatay hareket élciime
yénelik ikinci bir sensér (102") mevcuttur. Dikey hareket élgimiine yénelik birinci sensér
(101) ve dikey hareket dlciimiine ydnelik ikinci sensér (101", tercihen farkli bir
sensérdur, bununla birlikte ayni zamanda, bunlar, ortak bir sensdr tarafindan
olusturulabilirler. Ayni sekilde, yatay 6lgime yoénelik birinci sensér (102) ve yatay
Olcime yoénelik ikinci sensdr (102") tercihen farklt bir sensérdir, bununla birlikte ayni
zamanda, bunlar, ortak bir sensér tarafindan olusturulabilirler. Dikey hareket Slgimiine
yénelik ikinci sensér (101") ve yatay élgime yoénelik ikinci sensdr (102"), ikinci bir ara
yuz (103') vasitasiyla bir ikinci hesaplama birimine (105) baglanir. ikinci hesaplama
birimi (105), tercihen, programlanabilir ve mikroislemci tabanli ekipmandan olusur;
ornegin, ikinci hesaplama birimi, bir topgu atis kontrol bilgisayarinin pargasi olabilir. Bir
diizenlemede, ikinci hesaplama birimi, motor veya ategleme sistemini konumlandiran
servolara yénelik kontrol ekipmanidir; bu durumda, ikinci hesaplama birimi, bir motor
kontrol elektronigi birimidir. Ikinci hesaplama birimi (105), programlanir veya bagka
tarlt bir yén sinirlama konumunun ikinci seti ile saglanir, yén sinirlama konumlarinin
birinci seti, mutlaka ikinci yén sinirflama konumlart ile ayni olmak zorunda degildir.
Ornegin, yén sinirlama konumlannin birinci seti, ydn sinilama konumlarinin ikingi
setine kiyasla, daha simirh bir konum arali§), diger bir deyisle, mevcut konumlarin
sayisini igerebilir. Ikinci hesaplama birimi (105), hesaplanan konumlari ikingi
hesaplama biriminden (105} birinci hesaplama birimine {104} iletir veya baska bir
sekilde tasir. Bir dizenlemede, topgu atis kontrol bilgisayarinin (4} bir pargasi olan
birinci hesaplama birimi (104), atesleme sisteminin konumlandirihp konumlanmadigini
veya izin verilen konum arahginin diginda konumlanma asamasinda olup olmadigini
belirlemek amaciyla, agagidakileri kargilagtirir:

birinci hesaplama birimi (104} tarafindan hesaplanan pozisyonu,

ikinci hesaplama birimi {105) tarafindan hesaplanan pozisyonu,

yon sinirlama konumlarinin birinci seti,

yon sinirflama konumlarinin ikinci seti,
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Ayrica, topgu atig kontrol bilgisayari (4), ategleme sisteminin kurulumuna uyarlanmig
bir yon sinirlamasini temsil eden ydn sinirlamasinin dGg¢iincli konumlarini gdz éniinde
bulundurabilir. Yasaklanmig bir konumlandirmanin geceklestirimesi durumunda veya
bu srecte yer almasi durumunda, birinci hesaplama birimi, atesleme sisteminin gergek
hareketini azaltmak veya durdurmak amaciyla kontrol sistemi (106} ile iletigim kurabilir.
Bir dilzenlemede motor kontrol elektronigi biriminin bir pargcasi olan ikinci hesaplama
birimi (105), ikinci hesaplama birimi (105) tarafindan hesaplanan konumlari, yén
sinirlama konumlarinin ikinci seti ile karsilastinr. Yasaklanmis bir konumlandirmanin
gerceklestiriimesi durumunda veya bu sUregte yer almasi durumunda, ikinci hesaplama
birimi (105), atesleme sisteminin gergek hareketini azaltmak veya durdurmak (zere

motor kontrol birimi (107) ile iletisim kurabilir.

FONKSiYONUN AGIKLAMASI

Hedeflere karsi kullanildidinda, atesleme sistemi, atesleme sistemine yerlestiriimis olan
topcu atis kontrol bilgisayari ile iletisim kuran bir atesleme kontrol sistemi temelinde
konumlandirilir. Atesgleme sistemini konumlandirmaya yodnelik olarak, nisanci veya
atesleme sistemi ile iligkili diger personel, namlunun uygun bir konumunun
hesaplandidi bir hedef belirler. Ategleme sisteminin ana kontrol sistemi, diger bir
deyisle, topcu atis kontrol bilgisayari (4), atesleme sistemine ydnelik bir konum
hesapladiginda, atesleme sisteminin bir pargasi olan kontrol sistemi, namluyu
tanimlanmig bir konuma hareket ettirir. Kontrol sistemi, bir dikey hareket sensori (2),
yatay hareket senséri (3), servo yatay hareket elemani (5) ve servo dikey hareket

elemani (6) icerir.

Yén sinirlamasinin kontrol edildigi gercek islem, Sekil 2'deki akis semasinda gdsterilir.
Tercihen topgu atis kontrol bilgisayarinda (4) dizenlenen birinci hesaplama birimi (13),
dikey hareket {(11) ve yatay hareketine (12) yénelik pozisyonu (A) sirekli olarak élcer
ve hesaplar. Y&n sinirlama konumunun bir birinci seti (18), birinci hesaplama birimi (13)
tarafindan hesaplanan atesleme sisteminin ger¢cek pozisyonu (A) ile sirekli olarak (15)
karsilagtirilir. Paralel olarak, konum (B), servo yatay hareket elemani (5) ve servo dikey
hareket elemanini (6) kentrel eden motor kontrol elektronidi birimi (7), tercihen, kontrol
sisteminde dizenlenmis olan ikinci bir hesaplama birimi (14) aracihdiyla dikey
hareket(11') ve yatay hareketi {12") temelinde élcillir ve hesaplanir. Yén sinirlama

konumunun ikinci bir seti (19), ikinci hesaplama birimi (14) tarafindan hesaplanan
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atesleme sisteminin gergek pozisyonu (B) ile surekli olarak karsilastiriir (16). Topgu
atis kontrol bilgisayar (4), atesleme sistemine yoénelik belirlenmis olan yén sinirlama
konumlarinin birinci seti (18) ile bir kargilastirma (15) gerceklestirir. Topcu atis kontrol
bilgisayar (4), ayni zamanda, ikinci hesaplama birimi (14) tarafindan hesaplanan dikey
hareketin (11') ve yatay hareketin (12') konumunu (B) okur. Hesaplanan konumun (A),
yén sinirlamalarinin birinci setine (18) izin verilen konum arahindan sapmasi
durumunda, atesleme sisteminin hareketini veya konumlandiriimasini durdurmak tzere
bir karar (17) verilebilir. Ayni sekilde, hesaplanan konumun (B), ydn sinirlama
konumlarinin ikinci setine (19) gbére izin verilen konum araliindan sapmasi
durumunda, atesleme sisteminin hareketini veya konumlandiriimasini durdurmak tzere
bir karar (17) verilebilir. Ikinci hesaplama birimi (14), atesleme dizenlemesini, motor
kontrol elektronidi birimini (7} konumlandiran kontrol sisteminin bir parcasi oldugunda,
bu karar (17), topgu atis kontrol bilgisayarinin (4) etkin olup olmadigina bakiimaksizin
verilebilir. Ayrica, topgu atis kontrol bilgisayarn (4), topgu atis kontrol bilgisayarinin (4),
karara (17) gbre, yon sinirlamasi konumunun Gg¢lnci bir setini géz éntnde bulundurur,
atesleme sisteminin pozisyonu, yon sinirlama konumlan (20) ile tanimlanan konum
araligina yaklasir veya ulasirsa, atesleme sisteminin hareketini durdurabilir veya bagka
bir sekilde bunu énleyebilir. Yén sinirlamasi konumlarinin G¢lncl seti (20), yén
sinirlama konumlannin birinci seti (18) ve yén simirlama konumlarinin ikinci seti (19) ile
karsilastinldiginda, atesleme sisteminin montaji ve kurulumun nitelidi ile sinirh bir

baska konum aralididir.

Topgu atis kontrol bilgisayari (4), birinci hesaplama birimi (13) tarafindan hesaplanan
pozisyonu (A) ve aynl zamanda, ikinci hesaplama birimi (14) tarafindan hesaplanan
pozisyonu (B} bilir, konum (A) ve konumun (B) karsihklt geldigini kontrol etmek lzere
bir kargilagtirma (15) gerceklestirilebilir. Hesaplanan konumlarin (A ve B) farkh olmasi
durumunda, karar (17) verilir, alinabilecek oénlemlerin drnekleri, sapmanin varhgini

belitmek veya agir silah otomatik olarak durdurmaktir.

Yén sinirlama konumlarinin birinci seti (18) tarafindan tanimlanan birinci konum araligi,
tercihen, yén sinirlama konumlarnnin ikinci seti (19) tarafindan tamimlanan ikinci konum

araligindan daha fazla sinirlandirilir.



173

Servo Servo

Hareket Hareket Yatay Dikey

Sensori Sensorl

/? .............................  Ir—— e &

g Top Atis Kontrol
Bigisayan .

Dikey vatay 9|

Sekil 1



13

Birinci Yon
Sinirlama
Konumlan

18

Sekil 2

213

Karar Verme

»

Uglincd Yon

Sinirlama
Konumlan

ikinei Yén

Sinifama
Konumlar

Dikey Hareketin 11 Dikey Hareketin 1
Olgilmesi Y e Olgulmesi o
Yatay Hareketin Yatay Hareketin 1
Olglilmesi i Fea 12 Olglilmesi "
] 14
NeBirinci Hesaplama ikinci Hesaplama |~
Birimi: Ategleme Birimi: Ategleme
sisteminin konumunun sisteminin konumunun
hesaplanmasi | hesaplanmasi
A B
4 15 b 16
P P> el
l~=ed  Kargilagtirma Kargilagtirma
]
|_— 17



3/3

151 1 131 12
.'v' /‘ Jl‘- -
Dihey o Yatay Dvikey @ Yatay o
Harsket Hareket Harehet Harckgt_
Sensoru Senson) Sensory Sensoru
Ara yuz Y Arayuz | 14
pun - -
4 PR
1{'&-.\\ l .
e Birinci Ikingi e
Hesaplama Hesaplama
Birimi Birimi
Kontrol - lon Motor Kontrolf - 1007
Sisterms & Binmi -

Sekil 3



