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OZET
MOTOR TAHRIKLI TASIMA TERTIBATI iCiN
GENISLETILMIiS UZUNLAMASINA YAPILI ULASIM ARACI

Bulus, bir motor tahrikli tagima tertibati i¢in genisletilmis bir uzunlamasina yapiya sahip bir
tasima araci ile ilgilidir. Yiikler (2), bir yiikleme alaninda, arag (3) tarafindan desteklenen
uzunlamasina kilavuz raylari (7) boyunca hareket eden bir motorhu tagima araci (5) taratindan
yiiklenir / bosaltihir. Tasima araci, arka taratta iki adet menteseli kap1 (10) ile kapatilmistir,
her bir kapt, kilavuz raylar ilc aym yiikscklikte bulunan bir kilavuz ray kesiti (11)
igermcktedir. Mentescli kapilar 90 dercceye kadar agildiginda, her kilavuz rayr bélimi
kilavuz raylarindan birini uzatarak, motorlu tasima tertibatinin hem kilavuz raylar hem de

kilavuz ray boéliimleri tizerinde ayni anda hareket etmesine izin verir.
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ISTEMLER

1- Yiiklerin tagmmasi i¢in karayolu kargo aract (3) olup, burada paletler (1) lizerinde
tastnan yikler (2} tasitin uzunlamasina bir yapist boyunca hareket eden bir motorlu tasima
araci (5) tarafindan bir yiikleme boslugu icinde hareket edebilen, yonlendirilebilen ve
depolaabilen (3) yiikleme alani boyunca ara¢ (3) tarafindan desteklenen uzunlamasina
kilavuz raylari (7) igeren arag;

- tasitin (3) arkasindaki yiikleme boslugunu kapatmak i¢in iki adet menteseli kapiyla
(10) saglanan,

- her bir menteseli kapt (10), kilavuz raylar (7) ile aym vyiikseklikte bulunan bir
vzunlamasina kilavuz ray kesiti (11),

- menteseli kapilar (10) 90 dereceye kadar agildiginda, her kilavuz rayr boliimii (11)
kilavuz raylardan (7) birine uzanmakta, bu da motor tahrikli tagima tertibatinin (5) kilavuz
raylar (7) iizerinde ve kilavuz ray boliimlerinde (11) hareket etmesini saglamasi

ile karakterize edilir.

2- 2. Istem I'e gore arag (3) olup, dzelligi, kilavuz raylarm (7) tasitin iist kismmnda yer almas
ve kilavuz ray boliimlerinin (11) menteseli kapilarm (10) {ist kisminda yer almasidir. matsalli
kapilar (10) 90 dereceye kadar agildigimda, her bir kilavuz rayi (7), bir yakin kilavuz rayr boliimii

(11) ile yakm mesafede ve ayn1 uzunlamasma eksen boyunca konumlandiriimaktadir.

3- Istem 1 veya 2'ye gdére arag menteseli kapilarm (10), yiikleme boslugunun ig

yiizeyleri lizerinde bulunan menteseler igermesiyle karakterize edilmistir.

4- Onceki istemlerden herhangi birine gore tasitin (3) dzelligi, motor tahrikli tasima
cihazimin (5) hareketi icin her biri bir ¢ift kilavuz ray (7a, 7b} igeren, birbirine bagh iki
yiikleme yapisi (3b, 3¢} icermesidir, ve bundan baska, yiikleme yapilarinin (3b, 3c) her biri
tarafindan desteklenen kilavuz raylarin (7a, 7b) yakinsak elemanlarim igerir. Boylece, bir
yikleme yapisinin (3c¢) her bir kilavuz ray (7b) ¢ifti, diger viikleme yapisinin (3b) kilavuz

raylarinin (7a) ¢iftinin yakinligina veya tam tersine getirilir.

5- istem 4'e gore aracin (3) zelligi, yakinsama elemanlarinin teleskopik bir cekme ¢ubugu
(12) igermesidir.
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6- Istem 4'¢ gore aracm (3) dzelligi, yakmsama elemanlarmm teleskopik kilavuz raylarim

(7a- veya- 7b) icermesidir.

7- Istem 4'e gbre aracin (3) dzelligi, yakinsama elemanlarinin bir yiikleme yapisinin (3b

veva 3c¢) diger yiikleme yapisina (3¢ veya 3b} gore hareket edebilmeleridir.

8- Istemler 1 ila 3'ten herhangi birine gore aracin (3) &zelligi, yiikleme yapisiu (3a)

destekleyen bir traktdr ve bir yar1 romork igermesidir.

9- istem 4 ila 7'den herhangi birine gdre aracin (3) Szelligi, yikleme yapisint (3a)
destekleyen bir traktdr ve diger vilkleme yapisini (3b) destekleyen bir baglanmis romork

icermesidir.

10- Istem 4 ila 7'den herhangi birine gore tasitin (3) ozelligi, iki yiikleme yapisinin (3b, 3c)
vakinlagtirilmast sirasinda 6n kilavuz raylan (7a) ve arka kilavuz raylar (7b) arasindaki bir hafif
kaymanm dengelenmesi i¢in bir merkezleme sistemi igermesidir. bahsedilen merkezleme sistem,
her bir kilavuz raym (7b, 7a) ilgili uclar1 Gzerinde temin edilen bir tamamlayict seklin bir ¢ift

baglanti konisi (13) ve girintileri (13a) igerir.

11- 8. Istem 4 ila 7'den herhangi birine gére tasitin (3) 6zelligi, yitkleme yapilarimin
karsilikli yakinsamalar esnasinda (3b, 3¢) tabanlar (9) arasmda hafif bir yuvarlanma, zift
ve sapmay1 dengeleyebilen bir dengeleme sistemi icermesidir. Bahsedilen kompansasyon
sistemi, tamamlayici sekildeki angayman parcalarmi (9) tabanlar (9) lizerinde igerir, bu
parcalar, 6n yiikleme vapisinin (3b) tabaninin (9) arkasina ve ¢ikint1 yapan erkek bir gecme
parcasmin arkasina yerlestirilmis (16b), arka yiikleme yapisinin (3¢) tabanimn (9) 6niinde

bir girintili disi gegme pargasini (16a} igerir.

12-  TIstem 11'e gore arag (3) olup, karakterize edici 6zelligi, angajman pargalarmin (16a, 16b)
her birinin, kilavuz rampa olarak islev gdren ve erkek angajman par¢asmimn (16b) kadin angajman
pagasmm (16a) i¢erisinden alinmasi i¢in durmasi olan bir egimli pargaya (17a, 17b) sahip olmasi

ile karakterize edilir.
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TARIFNAME
MOTOR TAHRIKLi TASIMA TERTIBATI iCiN
GENISLETILMIS UZUNLAMASINA YAPILI ULASIM ARACI

TANIM

TEKNIK ALAN

Mevcut bulus, yik tasimaciliginin genel becerisi ile o6zellikle de palet iizerine
yerlestirilen yliklerin tasinmasiyla iliskilidir. Bu yiiklere ayn1 veya farkli ana hatlar

sergileyen otomobiller 6rnek gosterilebilir.

Ozellikle; bu bulus, tasitlar tarafindan desteklenen kilavuz raylar boyunca hareket eden,
motor tahrikli bir tasima tertibati tarafindan tasinan, yonlendirilen ve biriktirilen yiiklerin
tasinmast i¢in bir karayolu kargo araci ile ilgilidir. S6z konusu arag; tasima tertibatmin
uzunlamasma hareket yolunun uzatilmasini ve iki baglasimli yiikleme yapisi icerdiginde,

tagima aracinin bir yapidan digerine gegisini saglayan yontemleri igerir.

Bulus Oncesi Teknik Durum

Ornegin, US 4,597,712 sayili belgeden, yar1 romorklarin yiiklenmesi ve bosaltilmasi
icin bir aparat bilinmektedir. Bahsedilen bu aparat, bir yiikleme boslugunun arka ucuna
monte edilmistir ve tekerlek desteklerine dayanan ve montaji bir yiikleme konumuna
hareket ettirmek i¢in bir aracin vanal olarak kavranmast i¢in mafsalli kollardan
olugmaktadir. Cesitli isletimler ve hareketler kumanda konsolunda calisan bir operator
tarafindan kontrol edilir. Bdyle bir aparat, bir operatér tarafindan sirekli kontrol
edilmesinin dezavantajina sahiptir. Buna ek olarak, operatér her zaman, optimum yiikleme,
bosaltma, en uygun tasima veya 6zel kisitlamalar getiren dagitim igin gerekli olan tiim
bilgilere sahip degildir. Dolayistyla, bu durumda tasitlarin yiiklerinin, optimal olmayan
sekilde ve hatta tehlikeli yiikleme pozisyonlarma verlestirildigi durumlar ortaya ¢ikabilir.
Bir ylikleme hatasi, ancak en azindan bazi yiiklerin tekrar taginmasiyla diizeltilebilir. Bu,

Onemli bir zaman kaybiyla sonuglanacaktir. Arabalarin arabanin sallanmadigi sekilde
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kavrama kollarmin konumlandirilmasiyla yoluyla kavranmasmin saglanmasi, bir operatériin
kararina gore gerceklestirilir. Bu nedenle kavrama, uzun bir operasyon olmasimnin yani sira

nispeten tehlikeli bir 1slem oldugunu da ispat edebilir.

EP 1 745 981 Al dokiimani, istem 1 giris kismina gore yiiklerin tasinmasi igin bir karayolu

kargo aracini agiklar,

Bulusun Ac¢iklamasi

Bu nedenle mevcut bulusun amaci, uygulanmasi basit, hizli ve giivenilir olan yeni bir
yiikleme / bosaltma tertibatini iceren yiikleri tasimak icin bir karayolu kargo tasit1 dnererek

onceki teknigin dezavantajlarini hafifletmektir.

Bulusa yiiklenen amaglar yiiklerin tasmmasi igin gerekli bir karayolu kargo araci ile
gergeklestirilir; burada paletler iizerinde tagmnan yiikler, aracin uzunlamasina yapisi boyunca
hareket eden bir motor takrikli tasima araci tarafindan bir yiikleme alaninda hareket ettirilir,
yonlendirilir ve depolanir, uzunlamasma yapi, ylikleme alami boyunca ara¢ tarafindan
desteklenen vzunlamasina kilavuz raylart icerir. Arag su sckilde karakterize edilir:

- aracin arkasindaki yiikleme alanmmi kapatmak i¢in iki adet menteseli kapi
saglanmstir;

- her bir menteseli kapi, kilavuz raylar ile aym yiikseklikte bulunan bir uzunlamasina
kilavuz ray boliimiinii igerir;

- menteseli kapilar 90 dereceye kadar agildiginda, her kilavuz rayi bélimii kilavuz
raylarindan birini uzatarak, motorlu tasima tertibatinin hem kilavuz raylar hem de kilavuz ray

bolimleri Gizerinde hareket etmesine izin verir.

Bir uygulamaya gére; kilavuz raylar aracin iist kisminda bulunur ve kilavuz ray bdlimleri
menteseli kapilarin st kisminda bulunur, mafsalli kapilar 90 dereceye kadar agildiginda,
her bir kilavuz rayi, yakinindaki bir kilavuz rayi bolimii ile yakin mesafede ve ayni

uzunlamasima eksen boyunca konumlandirilmaktadir.

Basgka bir uygulamaya gore, menteseli kapilar yiikleme boslugunun i¢ ylizlerinde bulunan

menteseleri igerir.
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Alternatif bir uygulamaya gore; ara¢ birbirine baglasimh iki yiikleme yapisi igerir, bunlarin
her biri motor tahrikli tasima tertibatinin hareketi icin bir ¢ift kilavuz ray igerir, ve ayrica;
bir yiikleme yapismin her bir kilavuz raymin, diger yikleme yapisinin kilavuz ray ¢iftinin
yakinligina getirilmesi veya bunun tersi olmak iizere, yiikleme yapilarinin her bir tarafindan

desteklenen kilavuz raylarin vakinsama unsurlarini da ihtiva eder.

Bahsedilen alternatif uygulamaya goére, yakinsama unsurlart teleskopik bir ¢ekme gubugu,
teleskopik kilavuz raylari, vidali somun tipinin sarmal bir sistemi veya herhangi bir baska

bilinen vakinsama elemani igerebilir.

Bahsedilen alternatif uygulamaya gore; yakinsama unsurlar1 yiikleme yapilarindan birine gore

Oteki ylikleme yapisinit hareket ettirebilir.

Bir baska alternatif uygulamaya gore; arag, bir traktdr ve yari romork igerir; s6z konusu yart

romork yiikleme yapisini destekler.

Daha baska bir alternatif uygulamaya gdére; arag, yikkleme yapisim destekleyen bir traktdr ve

diger yiikleme yapisint destekleyen baglasik bir rémork igerir.

Bir 6nceki alternatif uygulamaya gore; arag, iki yiikleme yapisinin birbirine yaklasmasi
sirasinda dn ve arka kilavuz raylar arasinda olusabilecek hafif bir kaymaya telafi etmek i¢in
bir merkezleme sistemi igerebilir; bahsedilen merkezleme sistemi, her bir kilavuz rayin ilgili

uclarinda bulunan bir tamamlayici seklin bir ¢ift baglanti konis1 ve girintisini igerir.

Arag¢ aynt zamanda, karsilikli yakinlasma sirasinda yiikleme yapilarinin tabanlari arasinda
hafif bir yuvarlanma, zift ve sapma telafi edebilen bir dengeleme sistemi de icerebilir. Bahsi
gecen tamamlama sistemi, tamamlayict sekildeki birlestirme pargalarini tabanlar fizerinde
icerir, bu pargalar, 6n yiikleme yapisinin tabanmin arkasinda saglanan girintili bir disi
baglant1 pargasin ve arka yiikleme yapisinin tabaninin dniinde saglanan g¢ikinti yapan bir

erkek gecme pargasini igerir.
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Bahsi gegen alternatif uygulamaya gire; angajman pargalarinin her biri bir kilavuz rampas olarak
gorev yapan egimli bir kisma sahip olabilir ve erkek gegme parcasinin disi gegme parcasmn icine

alinmasi i¢in durur.

Bulusa gére aracin bir avantaji, yikleme ve bosaltma islemlerinin viiksek derecede

otomasyonudur.

Bulusa goére aracin bir bagka avantaji, yiikleme ve bosaltma iglemleri sirasinda énemli bir
zaman tasarrufu saglamasidir. Aslinda, bu islemlerin otomasyonu, Ornegin otomobil
yiikleme sirasinda operatoriin, otomatik bir arag, bir aracin yiikleme konumunda otomatik
olarak yerlestirilmesiyle devam ederken, baska bir arabanin yiiklenmesini saglar. Bosaltma

islemleri sirasinda da benzer zaman tasarrufu goriillmektedir.

Bulusa gore aracin bir baska avantaji da, yliksek derecede otomasyona ragmen, yiiksek

glivenilirlige sahip olmasidur.

Bulusa gére yiikleme / bosaltma cihazinin bir baska avantaj, farkli tiirden yiklere

uyarlanmig olmasidir.

Bulusa gire aracin bir bagka avantaji, mafsalli bir Gnitenin farkli yiikleme alanlarinin,
Oregin bir motor tahrikli tagitla birlestirilmis bir rémorktan olusan ¢ok kolay bir yiikleme

ve bosaltma ve tam emniyete olanak vermesidir.

Bulusa gore aracin bir baska avantaji, motor tahrikli tasima tertibatini hareket ettiren bir araba igin

artan bir hareket yolunun elde edilmesidir.

Sekillerin Kisa Aciklamasi

Mevcut bulusun diger 6zellikleri ve avantajlari, sinirlayict olmayan 6rneklerle saglanan ekli

cizimlere atifta bulunmak sureti ile agagidaki agiklamadan daha net olarak goriilecektir:

Sekil 1, bulusa gore bir aracin, motor tahrikli tasima tertibat1 tarafindan kullanilan paletler

kullanilarak yiiklenebilen ve bosaltilabilen bir diizenlemesinin perspektif goriiniisiidiir.
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Arag, motorlu tasima araci tarafindan bir araca destek veren bir paletin tutulmas: ve

yiiklenmesi sirasinda gosterilen bir yari rdmorktur.

Sekil 2, bulusa gdre bir aracin bir dlizenlemesinin profilindeki bir gdriiniistiir; arag, tahrik

konfigiirasyonunda bos olarak gosterilen iki baglasimli viikkleme yapisina sahip bir tasittir.

Sekil 3, bir yiikleme / bosaltma konfigiirasyonunda bos olarak gdsterilen sekil 2'deki araci

gostermektedir.

Sekil 4, bir siirtis konfigiirasyonunda tam olarak yiiklenmis olarak gdsterilen Sekil 2'deki araci

gOstermektedir.

Sekil 5, iki yiikleme yapisiin hizalanmasmni dogrulamak i¢in bir arag igeren, bulusa gore bir

tasitin ¢gekme ¢ubugunun bir diizenlemesinin perspektif goriiniisiidiir ve

Sekil 6a, 6b ve 6¢, bulusa gore bir tasitin iki yiikleme yapist arasindaki bir yakinlagma ornegini

gostermektedir.

Bulusun Diizenlemeleri

Birkag farkl sekilde gosterilen yapisal ve fonksiyonel olarak ayni elemanlar aym sayisal veya

alfanitimerik referansa atanmistur.

Sekil 1, bir paletin (1) bir tasitin (3), drnegin bir yar1 rdmork (3a) lizerine yiiklenirken, bir

tasitin (2) bir yiikii (2) destekledigi bir yiikleme asamasini gostermektedir.

Yiiklenmig palet (1), paleti (1) kavrayicilar (6) tarafindan kavrayan bir motor tahrikli tutma
tertibat1 (5) vasitasiyla hareket ettirilir. Palet (1), her bir kenar1 iizerindeki tutucu (6)
tarafindan ve daha o6zel olarak her bir yan uzunlamasina kirig tizerinde tutturulur veya

kancalanair.
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Tagmma tertibatmi (5) destekleyen bir ¢l arabasi (4), uzunlamasina kilavuz raylan (7} iizerinde
hareket ettirilir, yani yart romork (3a) igerisindeki tanimlanmis bir yiikleme boslugunun her iki

yaninda uzanir. Kilavuz raylar 7, tercihen ylikleme boslugunun tistiinde yer alir.

Araba 4, manipiilatér 5 ve dolayisiyla paletin 1 yiikleme boslugu iginde hareket etmesine izin

VerTtr,

Yan kollar (5a), avantajli bir sekilde teleskopiktir ve araba (4) iizerine menteselenir ve

kavrayicilar (6), s6z konusu yan kollarmn (5a) alt uglarinda menteselenir.

Manipiilatér (5), bir yandan paletin (1) diisey yonde ve yatay yonde hareket etmesini ve

diger yandan ise palet (1) yoniiniin kavrayicilar (6) vasitasiyla degistirilmesini saglar.

Paletin (1) hareketi ve yonelimi, burada daha detayl olarak agiklanmayacak olan hidrolik
silindirler gibi aktiiatorler vasitasiyla gerceklestirilir. Elektrikli veya pnomatik aktiiatorler

kullanmak da mimkindiir.

Yan taraflarda, arag 3 paletler 1 igin bir destek yapist igeren yan duvarlara sahip olabilir.
Destek yapisi avantajh olarak tasitin (3) bir tabanmi (9) kilavuz raylara (7) baglayan dikmeler

(8) arasinda uzanir,

Arka tarafta, tasit (3) ylkleme boslugunu kapatmak i¢in saglanan iki menteseli kapidan (10)
olusur. Her menteseli kap1 (10), tercihen kapilarin (10) iist kismmda bir kilavuz ray kesiti (11)
icerir ve kilavuz raylart (7) ile ayni ylikseklikte bulunur.

Boylece, menteseli kapilar (10) 90 dereceye kadar agildiginda, Her bir kilavuz ray kesiti
(11) kilavuz raylarindan (7) birini uzatilmis bir kilavuz rayr olusturmak iizere uzatur,
boylece tagima tertibatinin (5) hem kilavuz raylari (7) hem de kilavuz ray bélimleri (11)

lizerinde hareket etmesine izin verilir, boylece arkaya dogru yolu genisler.

Menteseli kapilar (10} 90 dereceve kadar acildiginda, her bir kilavuz rayr bélimi (11)
tercihen, kilavuz raylarimin (7) birinin yakinhiginda, bunun uzantis1 ve aynt uzunlamasina

cksen boyunca konumlandirilmistir. Béylece, uzatilmig kilavuz raylar (7) boyunca hareket
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cttiginde, tasima tertibati (5), c¢ahismasim engelleyebilecek olan raymn siireksizligi ile
karsilasmaz. Kapilarm (10) menteseleri, tercihen yiikleme boslugunun i¢ yizlerinin yan

tarafinda bulunur.

Sekiller 2 ila 4, bir 6n yiikleme vapist 3b ve bir baska arka yiikleme yapisi 3¢ i¢eren bir araci
3 gostermektedir. Bahsedilen yiikkleme yapilart 3b ve 3¢, arka yikleme yapisim 3¢
destekleyen bir romorka 6n yiikkleme yapisimi 3b destekleyen bir ¢ekiciyi baglayan bir gekme
cubugu 12 ile birlikte baglanir. Yiikleme yapilart 3b ve 3c¢'nin her biri, tasima tertibatinin 5

araba 4 lizerinden hareketini saglamak i¢in bir ¢ift kilavuz ray 7a, 7b igerir.

Arag (3) hareket ettirildiginde, kavislerde diger araca gore ayarlanmis donilisiin saglanmasi
i¢in yiikleme yapilar1 3b ve 3c arasinda bir bosluk olmasi gereklidir. Boylece, sekil 2 ve 4'te
gosterilen siiriis konumunda, yiikleme yapilart 3b ve 3¢ aynlir ve sonug olarak 6n kilavuz

raylar1 7a ve arka kilavuz raylar1 7b birbirlerinin hemen yakiminda degildir.

Yikleme / bosaltma konumunda, tasima tertibatmin (5) kilavuz raylar (7a, 7b) boyunca
hareket etmesini saglamak icin, bahsedilen kilavuz raylar1 (7a, 7b) birbirinin yakinligina

yerlestirilmelidir.

Bir ilk ¢bziim, 6megin, bir teleskopik ¢ekme ¢ubugu 12 i¢eren yakinsama elemanlarinin
kullamilmasindan olusur. Bdylece, tasitin (3) vyiklenmesi veya bosaltilmas:  gerekli
oldugunda, teleskopik ¢ekme ¢ubugu (12), yiikleme yapilart (3b ve 3c), kilavuz raylari (7a,
7b), birbirinin hemen yakininda veya temas halinde oluncaya kadar yakmsayacak sekilde
geri ¢ekilir. Tasitin (3) hareket ettirilmesi gerektiginde, teleskopik ¢ekme ¢ubugu (12) tekrar

slirlis pozisyonuna yerlestirilir.

Ikinci bir ¢dziim, drnegin, teleskopik kilavuz raylart 7a ve / veya 7b iceren yakinsama
elemanlarinin kullanilmasindan olusur. Boylece, tasitin (3) yliklenmesi veya bosaltilmasi
gerektiginde, kilavuz raylarindan (7a ve 7b) en az biri teleskopiktir ve diger kilavuz raylari
(7b ve 7a) ile karsilikli olarak birbirlerinin yakinina veya temas halinde oluncaya kadar
vakinsayacak sekilde yerlestirilmistir. Tasitin (3) hareket ettirilmesi gerektiginde, teleskopik

kilavuz raylar (7a ve / veya 7b) tekrar siirlis konumuna geri ¢ekilir,
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Buluga gore ara¢ (3), ylkleme yapilart (3b ve 3¢} arasindaki hizalamayr dogrulamayi
miimkiin kilan tespit araglarmi da igerebilir. Ornegin, Sekil 5'te gosterilen bu tiir tespit
vasitalart, nispi hizalamayi belirleyen bir konum saptayicisini (12a) uzlastirmaktadir. Arag
(3), bu amacla, drnegin, yiikleme yapisinin (3b) tabani (9) tlizerinde, gévdesi ilizerinde
mafsalli bir metal halka gibi bir ray (12b) ile saglanir. Bahsedilen 12b nolu ray 12b'ye
bagh ceneler 12¢ tarafindan tutulurken bahsedilen 12b nolu ray kisrm 12 nolu ¢ekme

cubugunun 12 lizerinde uzanmaktadir.

Konum detektdrii {12a) ¢eneler (12¢) lizerine yerlestirilir ve iz 12b, iz 12b'nin i¢ ¢evresinden
12e c¢ikinti yapan bir ¢ikintt 12d've sahiptir. Sekmenin (12d) boyutlar1 ve pozisyonu, ¢ene
yoklugunda, yani yikleme yapilar1 (3b ve 3c¢) hizalandiginda, séz konusu g¢ikintinin (12d)
konum algilayicisina (12a) doniik olacak sekildedir. Bahsedilen pozisyon detektorii, operatore
bahsedilen hizalamaya gore bilgiyi 6megin 1sikli veya sesli bir gosterge vasitasiyla iletir.
Operatér daha sonra yiikleme yapilar1 3b ve 3c'yi karsilikl olarak yakmnlasturmaya izin verilip

verilmedigini bilir.

Aslinda, bahsedilen yakinsama sirasinda, yiikleme yapilarinin 3b ve 3¢ biiyik 6l¢ilide hizalanmasi
onemlidir, boylece, 6n kilavuz raylart 7a ve arka kilavuz raylart 7b, aym uzunlamasina eksen
boyunca birbirine yakin mesafede ve bu da yikleme yapilarimn 3b ve 3¢ her iki tarafinda
bulunabilir. Bu nedenle tespit araci, muhtemel kusurlu sapma hizalamasina iligskin olarak, iki yap1
3b ve 3cmin birbirine yakmlagmasini engelleyen bilginin saglanmasina izin verir, Operatdr daha
sonra, mafsalll Uinitenin sapmasini diizeltmek i¢in yiikleme yapilarmi 3b ve 3¢ birlestirmeden dnce
manevra yapabilir. Boylelikle, iki yap1 (3b ve 3c¢) arasindaki egim agis1 gerekli aralik i¢inde
oldugunda, mafsalli birimin hizalanmasi kabul edilebilir, bu da gorsel veya isitsel bir sinyal

vasitastyla gosterilir. Iki yapinin 3b ve 3¢ yakinsakligi daha sonra elde edilebilir.

Herhangi bir sapmanmn dizeltilmesinden sonra, duruma bagh olarak, dzellikle yolun egriligi
durumunda, rulonun ve / veya ziftin dizeltilmesi gerekli olabilir, Bu amagla, bulusa uygun arag
(3), yiikleme yapilari (3b ve 3c) igin bir diizeltme sistemi de igerebilir. Ornegin Sekil 6a, 6b ve
6c'de gosterilen bahsedilen diizeltme sistemi, Srnegin kilavuz raylar 7a, 7b ve ayakkabilar 14 i¢in
merkezleme elemanlarii icermektedir. Sekil 6a, 6b ve 6¢, bir yakinsama fazi swasinda iki

yiikleme vapist 3b ve 3c arasindaki nispi pozisyonlari géstermektedir.
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Tabanin (9) uzunlamasina kirislerinin én ucunda yer alan erkek ge¢me pargalarmi (16b)
igeren ayakkabilar (14), yonlendirme ve angajman kolaylastirmak icin avantajh bir sekilde
egimli bir pargaya (17b) diger tabanm 9 uzunlamasina kiriglerinin arka ucunda temin edilen

bir tamamlayici sekle 16 ait disi gegme parcalarr 16a i¢ine sahiptir.

Disi gegme pargalart (16a), avantajli olarak, karsihk gelen jantlarm (14) erkek geeme
parcasmin (16b), yiikleme yapilarmin (3b ve 3c¢) yakinlasmasinin tamamlandigi hallerde

dayanma noktasina geldigi egimli bir yiize (17a) sahiptir.

Merkezleme elemanlari, 6érnegin kilavuz raylarinin (7b) vzantisi i¢inde bir kavrama konileri
(13) ve tamamlayici bir seklin girintilerini (13a) icermekte olup, bahsedilen ge¢meli konileri
(13) almaya yoneliktir. Merkezleme elemanlar1 boylece kilavuz raylarin (7a, 7b) iki ucunu
diizgiin bir sekilde hizalamayr ve ylikleme ve bosaltma asamalar sirasinda bir biitiin olarak

yikleme yapisina sertlik katmay1 miimkiin kilar.

Ayakkabinin (14) bir yandan tamamlayici sekiller (16) igine girmesi ve konilerin (13a) i¢ine
konilerin (13) kenetlenmesi, yapilarin (3b ve 3c) siispansiyonlar: tarafindan emilen baskilar
sayesinde iki yap1 (3b ve 3c) birbirine yakinlastiklarinda birbirleriyle temas eden merdane,

zift ve sapma i¢in hafif hizalamalari telafi etmeyi miimkiin kilar.

Kapilarin (10) kilavuz ray boliimlerinin (11} agik pozisyonda uzatilmasinda yer alan kilavuz
raylar (7a, 7b), bahsedilen kilavuz ray bélimleri (11) ile Sekil 1 ya da 3'te gosterilene
benzer bir konfiglirasyonda tasima aracmin (5) destekleyici araglarinm (4) birinden digerine

tam uzunlukta tasinmasini saglayan uzatilmis bir kilavuz rayi olusturur.

Sekil 4, arabalar ile tamamen yiikli iki yikleme vapisi 3b ve 3c igceren bir araci 3
gostermektedir. Siirlis konumunda, yani yikleme yapilart 3b ve 3¢ birbirinden ayrilmis

olarak temsil edilir,

Tasinan arag sayisi en {ist diizeye ¢ikarmak i¢in, yiikleme vapisinin (3c) arkasindaki alt konuma
verlestirilen son araba, yiikleme icin yere ulasan uzatilabilir bir platform tizerine yiiklenir ve daha

sonra stirlis konumuna yiikseltilir. Yiikleme yapisinim (3¢} arkasindaki {ist pozisyona yerlestirilmis
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olan arag, bunun igin, kapilarin (10} agik pozisyonda kismen desteklenebildigi bir palete (1)
yiiklenir.

Bulusa gore bu arag, ayni zamanda, uzunlamasina kilavuz raylar 7 lizerinde hareket halinde
kilavuzluk edilen motorlu sevk tertibatini 5 kullanan yiikleri tasimak i¢in bir karayolu kargo
aracmin 3 yliklenmesi / bosaltilmasi icin ve belirlenen yiikkleme pozisyonlarindan birine
ulagmak i¢in bir yontemin uygulanmasini miimkiin kilar. Bahsedilen ylkleme / bosaltma

yontemi tercihen bir yerlesik programlanabilir lojik kontrolor (PLC) tarafindan kontrol edilir.

Bulusa gére yiikleme / bosaltma yonteminin bir diizenlemesinde, asagidaki adimlar sirayla

ger¢eklestirilir.

[k adim a) sirasinda, yiiklere (2) iliskin birincil veriler PLC'ye girilir veya almir. Bahsedilen
birineil veriler, o6rnegin, her bir yiikiin 2 boyutlarl, agurlii ve / veya tercihli yonelimi ile

ilgilidir.

Bir b) adim srasinda, PLC vasitasiyla, her bir yik (2) icin en uygun yiikleme konumu,
birincil verilere ve yliklerin smirlandirilmasi, tasinmasi ve / veya dagitilmasma iliskin ek

veriler temelinde belirlenir. S6z konusu ek veriler drnegin operatdr tarafindan girilir.

Bir ¢) adimi sirasinda, motor tahrikli tasima cihazinin 5 otomatik hareketleri PLC

vasitasiyla belirlenir.

Bir d) asamasi sirasinda, bir palet (1} yiikleme araci (5) tarafindan yiikleme boslugunda bir
depolama pozisyonunda otomatik olarak kavranir ve bahsedilen palet (1) aracin (3)
arkasinda bulunan bir yikleme pozisyonunda konumlandirilir. Palet 1 6rnegin zeminde diiz

olarak ayarlanir.

Bir ¢) asamasinda, daha sonra palete 1 bir viik 2 verlestirilir.

Bir f) asamasi sirasinda, yiikii (2) destekleyen palet (1), ellecleme tertibati (5) vasitasiyla optimal
yiikleme pozisyonuna otomatik olarak hareket ettirilir ve tasitin (3) destek yapilarina yiiklenen s6z

konusu palet (1) otomatik olarak kilitlenir.

10



10

15

20

25

30

Bosaltma amaglar i¢in, yiikleme ile ilgili kaydedilen verilerin tiimi, bir g) asamasma gore,
yiikleme bosluguna yerlestirilen yiiklenen paletlerin (1) bosaltilmasi igin bir dizi belirlemek

icin kullanilir.

Daha sonra, bir h) adimina gore, yiiklenen palet (1) otomatik olarak acilir ve tasima tertibati

(5) aracm arkasmdaki bir dis bosaltma konumuna dogru harcket ettirilir,

Bir adim i) 'e gore, yiik 2 paletten 1 serbest birakilir.

Son olarak, bir j) adimina gdre, bos palet (1) tasima tertibati (5) tarafindan otomatik olarak

geri gonderilir ve ylikleme boslugundaki depolama pozisyonunda biriktirilir.

Yiikleme pozisyonlart ve bosaltma pozisyonlar1 genellikle dogrudan yere veya bir yiikleme

platformuna yerlestirilir.

Bulusa gore bir diizenlemeye gore, usul, tasitin (3) tamamen yiiklenmesi, bogaltilmasi igin,

d) ila f) ve bosaltma islemlerini (g) ila j) yiikleme islemlerinin tekrarlanmasini igerir.

Bulusa gore bir diizenlemeye gore, yontem avantajh olarak, adim d) 'den 6nce 10 ila 90 derece
menteseli kapilarin acilmasini iceren ek adum icermektedir, Sézii edilen kapilar (10), séz konusu
clkitab ya da destekli kapamayr bloke etmediginde, ylikiin tamamlanmasindan sonra tekrar

kapatilir.

Y ontem, birbirine bagli iki yiikleme yapist (3b ve 3¢) igeren bir tasit (3) durumunda, avantajli
olarak, kilavuz diimenlerini (7a, 7b), d)} asamasindan Once birbirine yakin mesafede
birlestirmeyi iceren ilave adimu igerir. Avrica, d} adimindan 6nce, yiikleme yapilar1 3b ve 3c,

teleskopik gekme cubugunu 12 geri ¢cekerek birlestirilmelidir.
Bulusa gore bir dlizenlemeye gore, vontem yikleme / bosaltma islemlerinin

tamamlanmasindan sonra, tasima aracmin (5) destek vapilari iizerinde tamimli bir tagima

konumuna geri ¢cekilmesini igerir.

11
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Farkh sekillerde, viikler (2), dmegin, herhangi bir tipteki yiikiin yiiklenmesi / bosaltilmasi
igin mikemmel bir sekilde uygun oldugu teknikte uzman bir kisi tarafindan agik¢a gorilse

de, otomobiller bigiminde 6rneklerle temsil edilmektedir.

Benzer sekilde, sekiller icinde temsil edilen araclar, sadece 6rnek olarak verilmistir ve
bulus, bir yiikkleme boslugundaki yiklerin yiiklenmesi / bosaltilmas: igin herhangi bir tagit
tipine iliskindir, motor tahrikli tasima tertibat1 5 tarafindan desteklenen uzunlamasina

kilavuz raylar 7 boyunca ara¢ 3 tarafindan hareket ettirilir.

Bu agiklamanin, acikga tarif edilen orneklerle sinirli olmadigi, fakat ayni zamanda baska

diizenlemeleri ve / veya uygulamalari da igerdigi aciktir.

12
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