OZET
YENI BirR SIMULATOR MEKANIZMASI

Bulus, bir ugus similasyonunu gercgeklestirmek amaciyla

gelistirilen g eksende ddnme hareketi gerceklestiren bir

gsimilatdér mekanizmasina iliskindir.
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ISTEMLER

1. Uc eksende dénme hareketi gercgeklestiren bir ucgus similatdr

mekanizmasi olup, 6zellidi;

zemine sabitlenmesi ic¢in bir ana sasi (1) ile, hareketini
saglamak ic¢in en az bir i¢ klresel halka (10) ve en az
bir dis kiiresel halka (8),

ic kiiresel halka (10) 1le dig kiiresel halkanin (8)
badlantisr: i¢in, ana sasi (1) {izerinde bulunan, bir
dairesel vyapi 1Uzerine konumlanmis birbirine paralel
konumda olan en az iki kolu haiz bir catal tutucu (4),
bahsedilen ig¢ kilresel halkayi (10) ve dis klUresel halkayzi
(8) tahrik ederek doénme hareketlerini sadlayan birden
fazla servo motor, birden fazla pinyon disli wve birden

fazla bluylik disli, wve

kontrol ekrani icermesi 1le karakterize edilmesidir.

2. Istem 1'e gore bir mekanizma olup, 6zelligi;

ana sasiye (1) sabitlenmis bir birinci servec motor (2},
birinci servo motcra (2) sabitlenmig kir birinci pinyon
disgli (3),

birinci servo motor (2) ile Dbaglantili olan, c¢atal
tutucuya (4) sabitlenmig, elektrik ve enkoder wverilerini
bir ikinci servo mctora (6) ileten bir birinci kayar kecntak
(14) ve

birinci pinyon digli (3) ile saglanan dénme hareketi ile
tahrik edilen, c¢atal tutucuya (4) sabitlenmis bir biliyik
dis disli (5) icermesidir.

3. Istem 1'e gdre bir mekanizma olup, Szellidi;

catal tutucuya (4) sabitlenmis colan ikinci servo motora
(6) sabitlenmis bir ikinci pinyon disli (7),
ikinci serve motor (6) ile badlantili olan, dis klresel

halkaya (8) sabitlenmis, elektrik wve enkoder verilerini
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bir lciincll servo mctora (11) ileten bir ikinci kayar kentak
(15) wve

- das kiresel halkaya (8) sabitlenmis dis kiiresel halkanin
(8) dbénme hareketi saglayan bir biylik orta disli (9)

icermesidir.

4. Istem 3’e gdre bir mekanizma olup, dzellidi; dis Kkiiresel

halkanin (8) ¢atal tutucuya (4) vataklanmis olmasidir.

. Istem 1’e gére bir mekanizma olup, &zelligi;

- dis kiiresel halkavya (8) sabitlenmis bir iclincl servo motor
(11),

- {d¢iincli servo motora (11) sabitlenmis bir dgiincid pinyon
disli (12) wve

- 1i¢ kiiresel halkaya (10) sabitlenmis, i¢ kiresel halkanin
(10) donme hareketi sadlayvan bir blUyilk ig¢ disli (13}

icermesidir.

. Istem 5'e gdre bir mekanizma olup, ©zellidi; ic¢ kiiresel

halkanin (10) dis kiresel halkaya (8) yataklanmis olmasidir.

. Istem 1’e g8re bir mekanizma clup, ©zellidi; kontrol

ekraninin i¢ kilresel halkanin (10) &én kismina yerlestirilmis

bir LCD panel (17) olmasidar,

. Istem 1’e gdre bir mekanizma olup, &zellidi; kullanici icin

ic kilresel halkavya (10) verlestirilmis koltuk (16)

icermesidir.
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TARIFNAME
YENI BirR SIMULATOR MEKANIZMASI

Bulusun Konusu

Bulus, bir ugus similasyonunu gercgeklestirmek amacaiyla
geligstirilen g eksende dénme hareketi vyapan kir simlilatdr

mekanizmasina iliskindir.

Teknigin Bilinen Durumu

Ucus similatérleri, egitim veya arastirma amacli
kullanilmaktadir. Mevcut teknikte, ucus simlilatdrleri yiliksek
malivetlidir ve genellikle kelirli bir ucak vevya ucak sinifina
yénelik olarak tasarlanip dretilmektedir. Egitim
simiilatdrleri, egitimlerin amaglandidi ucaklarin vyiiksek
seviyelerde gercekgi benzetim modellerinin  ulusal ve
uluslararasi sertifika protokollerine uygun sekilde
uygulanmasinili ongdrmektedir. Arastirma similatdrleri ise
bilimsel caligsmalarin ilgili disiplinlerde istenilen
arastirmanin verimli bir sekilde vapilabilmesini saglamava

yénelik olarak geligtirilmektedir.

Codunlukla yolcu ugaklarinin similasyonunda kullanilan ugus
similatérleri steward platformlu mekanizmalar ile
gerceklestirilmektedir. Steward platformu, vidali servo
motorlar veya hidrolik pistonlar yardimiyla hareket ettirilen
hareket kabiliyeti sinirli ve manevra hizi disik bir

sistemdir.

Geleneksel ugus simillatdrleri diistik manevrali ve diistik hizla
volcu ucaklarinin simille edilmesinde kullanilmaktadir.
Manevralarinin hidrolik pistonlar ile gelistirildidi steward
platformu ile, karisik manevra hareketleri vyapan akrobasi
ucaklarinin ve savas ucaklarinin simiilasyonu

gerceklestirilememektedir.
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Yolcu ucgaklarinin aksine, farkli ucgus patikasina, 1ivme ve
hizlara sahip ¢lan akrobasi ve savas ug¢aklarinin similasyonu
igin yolcu ucaklarina iliskin kullanilan geleneksel
simiilatérler kullanilamamaktadir. Dolayisavyla, mevcut
teknikte gelistirilmis olan simiilatdr mekanizmalari akrobasi

ve savas ugaklarinin simiilasyonu ig¢in uygun dedildir.

Savas ve akrobasi ucaklarinin karmasik manevralarini simiile

edebilen bir similatdr mekanizmasina ihtivac¢ duyulmaktadir.

Teknikte yer alan gimilatér mekanizmalarini aciklavan

dekimanlar asadida yer almaktadair.

CN102789709A sayili patent dokiimanina konu bulus, bir ucus
gimilatoérinin  c¢ok eksenli bir kablosuz hareketi icgin
olusturulmus bkir mekanik vapivyili aciklamaktadir. Bu mekanik
vapida c¢ok sayida jiroskop (denge carki) tipi halka yapisa
kullanilmakta wve bir dis halka, bir ic¢ halka, bir merkezi
halka, bir taban, servo motorlar, bir similatdér kokpiti, bir
guc kaynadli sistemi wve tabanin dis halka ile baglantili bir
sekilde diizenlendidi bir kablosuz alici ve verici, X ekseni
yoniinde hareket ig¢in bir X-ydn servo motoru ve bir X-yon
destek mili, Y-yon destek mili ve Y-yon destek mili {izerindeki
bir Y-yén servoc motoru ve merkez halka lzerindeki bir Z-yon
serve motor ve bir Z-yén destek mili bulunmaktadir. Bu
deokiimanda anlatilan bulusta, halkalarin hareketinin
sagdlanmasi ig¢in birden fazla serve motor ve destek mili

kullanilmaktadair.

CN103413480A sayili patent dokimanina konu bulus, bir
similasyon c¢ihazina, daha detayli olarak {1i¢ boyutlu bir
simiilasyon hareket cihazina iliskindir. Uc boyutlu simiilasyon

hareket cihazi sabit bir taban, cok savida  hareket
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destekleyici gtvde, ¢ boyutlu bir rotasyon cihazi, bkir das
rotasyon destekleyici gévde Dbir 1i¢ hareket platformu
igermektedir. Hareket destekleyici gdvdelerin dikey olarak
kaldirilakildigi ve {ic boyutlu dénme hareketi elde etmek igin
boyutsal dénme cihazi kullanildidi belirtilmektedir. Ucg
boyutlu dénme cihazini desteklemek icin bir dis ddénme destek
gdvdesi kullanilmakta ve i¢ hareket platformu ¢ boyutlu ddénme
cihazinda dilzenlenmektedir. Ucus simiilatérleri, siiriis
similatérleri ve rekreasyon ekipmanlari gibi g¢esitli simiile
edilmis editim cihazlarina uygulanabildidi ve c¢esitli simile
edilmis egitim tirlerinin c¢esitli gercek gerekliliklerini
karsilayabildidi belirtilmistir. Bu dokiimanda 1lU¢ dairesel
halka ve bunlarin digsinda dis destek govdesi bulunmaktadir.
Fakat bu dokiimanda, hareket aktarimi icin birden fazla servo
mctor, pinyocn dislisi ve bluyik disli kullanimindan

bahsedilmemektedir.

Sconug olarak bu dokimanlarda anlatilan buluslar, savas veya
akrobasi ucaklarinin simiilasvyonuna uygun clmayip, teknikte
yer alan dezavantajlarin giderilmesi adina duyulan ihtivyag
devam etmektedir. Bulusun amacai, bu dezavantajlarin
giderilmesi olup, savas veya akrobasi ucaklarinin

similasyonuna uygun bir mekanizma gelistirilmesidir.

Bulusun Detayli Aciklamasi

Bulus, geleneksel ucus similatérlerinin disinda akrobasi ve
savas ucgaklarinin karmagik ve zor manevralarini simile etmek
amaciyla gelistirilmis bir simiilatdr mekanizmasina

iliskindir.

Bu bulusta, temel olarak i¢ ige geg¢mis 1ki kiiresel halkanin
ortasinda yer alan pilotun, dairesel hareketler neticesinde
maruz kaldigil sartlarin simiilasyonu modellenmektedir. Bulusun

modiller, dinamik vazilim wve donanim altvapisi sayesinde,
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farkli arastirma wve egitim alanlarinda 1ihtiyvag¢ duyulan
similasyon modelleri kelay ve etkin bir sekilde

gerceklestirilmektedir,

Bulusgsa konu simiilatér mekanizmasi, en temel haliyle, bir ana
gasi (1) ile zemine sabitlenmekte olup, hareketini olusturan
bir i¢ klUresel halka (10) wve bir dis klUresel halka (&) olmak
izere ic¢ ice gecmis kiiresel halkalar, i¢ kiiresel halka (10)
ile dis kiiresel halkanin (8) baglantisi ig¢in, ana sasi (1)
tzerinde bulunan, bkir dairesel vyapil izerine konumlanmisg
birbirine paralel kenumda colan en az iki kolu haiz bir gatal
tutucu (4), bu halkalari tahrik ederek dénme hareketlerini
saglayan birden fazla servo motor, birden fazla pinyon digli
ve birden fazla biyik disli, yolcunun oturmasi ig¢in bir koltuk

(l6) ve LCD panel (17) icermektedir.

Her bir servo motor bir pinyon disgliyve ve bir bluylk dislivye
sabitlenmektedir. Bulusa konu similatdr mekanizmasinda, ¢
farkli eksende hareket sadlanmakta olup, her bir eksenin

hareketl bir servo motor tarafindan tahrik edilmektedir.

Bulusun bir vyapilandirmasinda, birinci serve motor (2);
birinci pinyon disli (3), bir birinci kayar kontak (14), catal
tutucuya {(4) sabitlenmis bir bilylik dis disli (5) ile
baglantili olup, ana sasiye (1) sabitlenmektedir. Catal

tutucu (4) da dairesel yapilisi ile ana sasiye (1)
sabitlenmektedir.
Bulusun bir vapilandirmasinda, birinci pinyon disli (3)

birinci servo motora (2) sabitlenmektedir. Birinci pinyon
digli (3) ile saglanan dénme hareketi wvasitasiyla biuyiuk dis

disli (5) ile catal tutucu (4) tahrik edilmektedir.
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Bulusun bir vapilandirmasinda, bluylik orta digli (9) dis
kiiresel halkaya (8) sabitlenmekte ve dig kliresel halka (8) da
catal tutucuya (4) vyataklammaktadair.

Bulusun bir vapilandirmasainda, ikinci servo motor (6); ikinci
pinyon disli (7), bir bluylk orta disgli (8) ve dis kiiresel
halka (8) ile baglantila olup, catal Tutucuya (4)

sabitlenmektedir.

Bulusun bir yapilandirmasinda, ikinci pinyon disli (7) ikinci
servo motora (6) sabitlenmektedir. Ikinci pinvon disli (7)
ile sadlanan ddnme hareketi wvasitasiyla, catal tutucuva (4)
yataklanmis dis kiiresel halkaya (8) sabitlenmis bluylk orta
disli (2) ile dis kiliresel halka (8) tahrik edilmektedir.

Bulusun Dbir vyapilandirmasinda, i¢ kiliresel halka (10) das
kiiresel halkavya (8) vataklanmakta ve bir biyik ic¢ disli (13)
i¢ kiiresel halkaya (10) sabitlenmektedir.

Bulusun bir vyapilandirmasinda, 1ilglncil servo motor (11}); bir
Uclinct pinyvon disli (12), bir bluyik ig¢ disli (13) ve bir ic
kilresel halka (10) ile baglantili olup, dis kilresel halkava
{8) sabitlenmektedir.

Bulusun bir didJer yapilandirmasinda, Uglnci pinyon disli (12)
tclncl serve motora (11) sabitlenmektedir. Ug¢uncit pinyon
disli (12) ile saglanan dbénme hareketi vasitasivla, biyik ig
disli (13) tahrik edilerek i¢ kiiresel halkanin (10) dénme

hareketi saglanmaktadir.

Bulusun bir vyapilandirmasinda, birinci kavar kontak (14}
catal tutucuya (4) sabitlenmektedir. Bulusun bir dider
vapillandirmasinda, i1kinci kayar kontak (15) dis kiiresel

halkaya (8) sabitlenmektedir. Ug¢ eksende doéner hareketlerin
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uygulandigil simiilatdr mekanizmasinin elektrik wve enkoder
verileri, birinci kayar kontak {14) ile dis kiiresel halka (8)
vapisinin ig¢erisinden ikinci servo motora (6) iletilmekte ve
ikinci kayar kontak (15) ile di¢linci servo motora (11}

iletilmektedir.

Bulusun bkir vapilandirmasinda, Kkullanicinin oturmasi icgin
koltuk (16) i¢ kilresel halkava (10) sabitlenmektedir. Koltuk
(l6) pilotu tasimakta ve i¢ kilresel halkanin (10) &n kismina
mente edilen bir LCD panel (17) wvasitasiyla pilot kontrol ve

manevralari gergeklegtirmektedir.

Bulugta, catal tutucu (4), dig kiresel halka (8) ve ic¢ kliresel
halka (10) gibi benzer elemanlarin edlence ama¢li kullanilan
insan denge c¢arki mekanizmasinda kullanilmakta oldudgu
bilinmektedir fakat halkalar birbirlerine mil ve Dbilyeli
rulmanlar vasitasivyla badlandiklari igin kontrollld bir doénme
hareketi hicbhir eksende sadlanamamaktadir. Bu problemin
ctzimil adina, arastirmava konu bulusta bahsedilen simlilatérde
catal tutucu (4), dis kiiresel halka (8) ve ic kiiresel halkanin
(10); servo motorlar, pinyen disliler wve bluylik disliler
vasitasiyla tahrik edilmesi sadlanarak kontrollid bir manevra

ve hiz elde edilmektedir.

Ozetle bulus, lg eksende dénme hareketi gerceklestiren bir
ucus similator mekanizmasi olup, Hzelligi; zemine
sabitlenmesi i¢in bir ana sasi (1) ile, hareketini sadlamak
igin en az bir ig¢ kiiresel halka (10) ve en az bir dis kliresel
halka (8), ic kiiresel halka (10) ile dis kiiresel halkanin (8)
baglantisi ig¢in, ana sasi (1) izerinde bulunan, bir dairesel
yapl lUzerine kenumlanmis birbirine paralel konumda olan en az
iki kolu haiz bir c¢atal tutucu (4), bahsedilen ic¢ kiiresel
halkayi (10) ve dis kiiresel halkayi (8) tahrik ederek dénme

hareketlerini sadlavan birden fazla serve motor, birden fazla
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pinvon disli ve bkirden fazla blUylk disli, wve kontrol ekrani
igermesi ile karakterize edilir. Bahsedilen mekanizma bir
vapilandirmasinda; ana sasiye (1} sabitlenmis bir birinci
servo motor (2), birinci serve motora (2) sabitlenmis bir
birinci pinyon digli (3), birinci servo motor (2) ile
badlantili ocolan, gatal tutucuya (4) sabitlenmis, elektrik wve
enkoder wverilerini bir ikinci servo motora (6) ileten bir
birinci kayar kontak (14) ve birinci pinyon disli (3) 1ile
saglanan dénme hareketi ile tahrik edilen, gatal tutucuya (4)
sabitlenmis bir biyik dis disli (5} dcgerir. BRahsedilen
mekanizma Dbir baska vyapilandirmasinda; catal tutucuya (4)
sabitlenmis olan i1kinci servo motora (6) sabitlenmis bir
ikinci pinyon digli (7)), ikinci servo motcor (&) ile badlantila
olan, dis kiiresel halkaya (8) sabitlenmis, elektrik ve enkoder
verilerini bir {cilincll servo motora (11) ileten bkir ikinci
kayar kontak (15) wve dis kliresel halkaya (8) sabitlenmis das
kiiresel halkanin (8) dénme hareketi sadlayan bir blUyuk orta
disli (9) igerir. Bahsedilen mekanizma bir baska
vapllandirmasinda; dis kiiresel halkaya (8) sabitlenmis bir
uclinci servo motor (11), uUcginci servo motora (11) sabitlenmis
bir dg¢inci pinyon disli (12) wve 1i¢ kiliresel halkaya (10)
sabitlenmis, ic¢ kiiresel halkanin (10} doénme hareketi sadlavyan

bir biylik i¢ disli (13) icgerir.
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. Ana sasi

. Birinci servo motor
. Birinci pinyon disli
. Catal tutucu
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. Ikinci servo motor

. Ikinci pinyeon disli
. Dis kiiresel halka

. Buyiik orta disli

. I¢c kiiresel halka
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12.
13.
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Uclincli servo motor
Uclincl pinyon disli
Buayik i¢ disli
Birinci kayar kontak
ikinci kayar kontak
Koltuk

LCD panel
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