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OZET
ORTAK GERi DONUS RAYLI YURUYEN MERDIVEN
Bulus, Istem 1’in girisine gore iki saptirma bélgesi olan ve saptirma bélgeleri arasinda devir yapacak
sekilde diizenlenmis bir basamak kayisi ile Istem 9°a gore bir yéntem ile ilgilidir. Bu bulusun amaci
maliyet etkin olarak yapilandinlmms bir geri déniis yolunu iceren operasyonel olarak giivenilebilir bir
viirliyen merdiveni meydana getirmektir. Bu amag iki sapma alanini ve sapma alanlar1 arasinda devir
etmek icin diizenlenmis bir basamak kayisim igeren bir yiirliyen merdiven kullanarak elde edilir.
Devir esnasinda bunlarin dénme hareketleri, basamak tekerlerivle veya zincir tekerleriyle ve rélanti
tekerleriyle ve ayrica basamaklarin her iki tarafi {istinde diizelenmis ve raylar iizerinde ddnen rélanti
tekerleri ile tamumlanir, burada devir diizenlemesi nedeniyle basamak kayisi, kisileri ve esyalarn
tagimak icin kullamlan bir ileri harekete ve basamaklarin geri doniisii icin kullanilan bir geri doniis
hareketine sahiptir. Malzemeyi ve montaj siiresini minimize etmek igin ve bu nedenle maliyetleri
minimize etmek igin rélanti tekerleri ve basamak tekerleri igin ortak bir geri doniis ray1, geri doniis

yolunda basamak kayisinin her iki tarafinda saglanir.
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Istemler
1. Iki saptirma bélgesi (6, 7) ve saptirma bélgeleri (6,7) arasinda devir yapacak sekilde diizenlenmis
olan bir basamak kayis1 (10) igeren, basamak kayisinin (10} devir {U) sirasinda doniis hareketlerinin
basamaklarin (12) herhangi bir tarafinda diizenlenmis olan ve raylar (16, 17} lizerinde donen basamak
tekerleri {12} ve rolanti tekerleri (15) vasitasiyla tanimlanmms oldugu iki dondiiriilebilir basamak (12)
igerdigi, doniis bolgesinde (R) basamak kayisinin (1) herhangi bir tarafindan diizenlenen rélanti
tekerler (15) ve basamak tekerleri (14) igin bir ortak doniis ray1 (17) igeren; ortak doniis raylarimin
(17) déniis bolgesinin (R) egimli bir bélimiinde diizenlenmis olmasi ve her durumda iki saptirma
bolgesi (6, 7) ve ortak doniis ray1 (17) arasinda bir gecis bolgesinin (8, 9) saglanmis olmasi, anilan iki
gecis bolgesinin (8, 9) her birinde bir ddner tasima aparatinin (50, 60, 70) diizenlenmis olmasi ile
karakterize edilen, basamak kayisinm (10) bir birinci devir yéniinde (U) doner tasima aparatinin (50,
60, 70) basamak tekerlerini (6, 7) ortak donilis rayindan (17) saptirma bélgesinde (6, 7) diizenlenmis
bir birinci kilavuz raya (21) tasidigi ve rélanti tekerlerini (15) ortak déniis rayindan (17) saptirma
bolgesinde (6, 7) diizenlenmis bir ikinci kilavuz raya (22) tasidhfi, ve basamak kayisinin (10) bir
ikinci devir yoniinde (U) rdlanti tekerlerini (15) ve basamak tekerlerini (14) ortak doniis rayi (17)
iizerinde bir araya getirdigi yiiriiyen merdiven (1).
2. Déner tasiyict cihazin (50), basamak kavisinin (10) ve basamak tekerlerinin (14) her iki tarafi
iistiinde diizenlenmis iki tasiyici rotoru (51) igerdigi ve rélanti tekerlerinin (15) déniisiimlii olarak
anilan tasiyict rotorlar1 (51) ¢apraz olarak gectigi istem 1’e gdre yiirliyen merdiven (1).
3. Déner tasiyict cihazin (60) gecis alaninda (8,9) basamak (12} ile baglanan ve en az iki kasnak {61,
62) arasinda devir etmek icin diizenlenmis olan en az bir tastyic1 kayisi (63) igeren istem 1’e gore
yiirliyen merdiven (1).
4. Déner tagiyicr cihazin (70) gecis alaninda (8, 9) basamak ile baglanan en az bir tagima garkini (71)
igerdigi istem 1’e gore yiirliyen merdiven (1).
5. Déner tagtyict cihazin (50, 60, 70) basamak kayist {10} ile dogrudan temas ile pasif olarak tahrik
edildigi istemler 1 ila 4°den herhangi birine gdre yiiriyen merdiven (1).
6. Doner tastyict cihazin (50, 60,70) basamak kayigindan (10) ayrt bir tasiyier tahrik (72) ile veya
basamak kayisi (10) ile aktif olarak tahrik edildigi istemler 1 ila 4’den herhangi birine gére yiirliyen
merdiven (1).
7. En az bir sensor (79) ve/veya salter igeren bir izleme cihazimin (78), basamak tekerlerini (14)
ve/veya rolanti tekerlerini (15) igerdigi istemler 1 ila 6’dan herhangi birine gdre yiiriiyen merdiven
(1).
8. En az bir ses-kayit sensdriinil (82) ve en az bir hoparlérii (83, 84} iceren bir ses-telafi cihazimin (80)
saglandigi, en az bir ses-kayit sensoriiniin (82) ve en az bir hoparloriin (83, 84) gegis alamnim {8, 9)
ve/veya sapma alaninin (6, 7) alaminda diizenlendigi istemler 1 ila 7°den herhangi birine gére yiirliven

merdiven {1).
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9. ki saptirma bdlgesi (6, 7) ve saptirma bolgeleri (6, 7) arasinda devir yapmak lizere diizenlenmis
olan bir basamak kayis1 (10) iceren mevcut bir yiiriiyen merdivenin (1) gelistirilmesi i¢in ydntem
olup, gelistirme yéntemi mevcut viiriiyen merdivenin (1) yapisal gercevesi (5) hari¢ tim mevcut
mekanik bilesenlerinin ¢ikarilmas: ve yeni mekanik bilesenlerin monte edilmesi ile gerceklestirilir ve
yveni mekanik bilesenlerin devir yapmak iizere diizenlenmis olan ve devir (U) sirasida doniis
hareketlerinin basamaklarin (12) herhangi bir tarafinda diizenlenmis olan ve raylar (16, 17) lizerinde
donen basamak tekerleri (12) ve rélanti tekerleri (15) vasitasiyla tamimlannmus olan doéndiiriilebilir
basamaklar (12) iceren bir basamak kaysi icerdigi, mekanik bilesenlerin ayrica basamak kayisinin
(10) herhangi bir tarafinda basamak kayisiun (10) rélanti tekerleri (15) ve basamak tekerleri (14) igin
bir ortak doéniis rayt (17) icerdigi, ortak déniis raylarimn (17) doniis bdélgesinin (R} egimli bir
béliimiinde dilzenlenmis olmasi ve her durumda iki saptirma bdlgesi (6, 7) ve ortak déniis rayt (17)
arasinda bir gegis bélgesinin (8, 9} saglanmis olmasi, anilan iki gegis bélgesinin (8, 9) her birinde bir
ddner tasima aparatinin (30, 60, 70) diizenlenmis olmasi ile karakterize edilen, basamak kayiginin (10)
bir birinci devir yoniinde (U) déner tagima aparatinmn (50, 60, 70) basamak tekerlerini (6, 7) ortak
doniis rayindan (17) saptirma bdlgesinde (6, 7) diizenlenmis bir birinci kilavuz raya (21) tasidigr ve
rolanti tekerlerini (15) ortak déniis rayindan (17) saptirma bdlgesinde (6, 7) diizenlenmig bir ikinci
kilavuz raya (22) tagidigi, ve basamak kayiginin {10) bir ikinci devir yoniinde (U) rolanti tekerlerini

(15) ve basamak tekerlerini (14) ortak doéniis ray1 (17) iizerinde bir araya getirdigi gelistirme yontemi.
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ORTAK GERi DONUS RAYLI YURUYEN MERDIVEN
Bulus, Istem 1’in girisine gore iki saptirma bolgesi olan ve saptirma balgeleri arasinda devir yapacak
sekilde diizenlenmis bir basamak kayisi ile Istem 9’a gore bir yontem ile ilgilidir. Béyle bir yiirtiyen
merdiven ve bdyle bir yéntem US764906A nolu belgede bilinmektedir.
Basamak kayismda dondiriilebilir basamaklar vardir ve bu basamaklarin devir sirasindaki domis
harcketleri basamaklarin her iki tarafinda diizenlenmis olan ve raylar iizerinde dénen basamak
tekerleri veya zincir tekerleri ve rélanti tekerleri ile tanimlanar.
Devir diizenlemesi nedeniyle basamak kayisi kisileri ve esyalarn tasimak icin bir ileri vola ve
basamaklarin geri ddnmesi ig¢in kullanilan bir geri doniis yoluna sahiptir.
Bahsedilen tiirde yiirliyen merdivenler érnegin WO 2013/010838 Al’de agiklanir. Basamak kayisinin
ileri hareketinde saptirma bdélgeleri basamak kayist igin ayrica erigim bélgeleridir. Basamak kayisinin
girmesini ve ¢ikmasimi miimkiin oldugunca kolay ve glivenli yapmak i¢in bu erisim bélgelerinde en az
ii¢ ardil basamag@in ayak yiizeyleri, tek tek basamaklarin ayak yiizeyleri birbirine gore dikey olarak yer
degistirmeden dnce ayni yatay diizlem iistiinde tutulur, boylece, gegis bolgelerinde yiiriiyen merdiven
meyilli veya egimli béliimiinde bir basamak diizenlenir. Her bir basamagin her iki tarafi iistiinde
diizenlenmis basamak tekerleri ve rélanti tekerleri, basamagin ayak ylzeyine gore farkli seviyeler
iistiinde diizenlenir. Farkli seviyelerdeki diizenleme, hem basamak tekerlerinin hem de rélanti
telkerlerinin basamak kayisinin her iki tarafi tistindeki ileri hareketin egimli béliimiinde diizenlenmesi
gerektigi avantajina sahiptir.
Sonug olarak erisim alanlarindaki aym yatay seviye iistlinde ardil basamaklarin ayak yiizeylerini
tutmak i¢in her basamak kayisi tarafi i¢in basamak tekerlerinin yonlendirilmesi igin bir birinci kilavuz
ray gereklidir ve rdlanti tekerlerini yonlendirmek igin bir ikinei kilavuz ray gereklidir. Birinci kilavuz
raylar ve ikinci ikinci kilavuz raylar, basamak kayisinin tiim geri doniis alant boyunca iki sapma alan:
arasinda uzanir. Bu uygulama sapma alanlarinin kurulum yiiksekligini minimize etmeyi miimkiin kilar
biylece geri doniis yolunda yer alan basamaklar kurulum yiiksekligini etkileyen en avantajli konuma
dondiiriilebilir.
Bu nedenle WO 2013/010838 Al’de gosterilen ylirliyen merdivenin montaji esnasinda geri doniis
yoluna dort tane kilavuz ray yerlestirilir,
Bu, ilk énce yiiriiyen merdiven igin daha uzun montaj siirelerine, ikinci olarak da dmegin gerceveler,
montaj plakalart ve destekleyici yapt gibi yapisal pargalar {istiinde malzemelerin baglanmasi ve
baglant1 yerlerinin meydana getirilmesi icin daha yiiksek malzeme maliyetlerine neden olur.
U.S. Pat. No. 764 906 A, rélanti tekerleri ve basamak tekerleri i¢in ortak bir geri déniis rayina sahip
bir yiirilyen merdiveni agiklar,
Bunlar, bir dondiriilebilir makas dili igeren bir makas vasitasiyla, giris bélgesinde birgok basamagim
admm yiizeylerinden genis, diiz bir adim yiizeyi olusturmak i¢in, saptirma bdlgelerinde bir birinci

kilavuz ray ve bir ikinei kilavuz ray {izerine ayrilirlar.
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Makas, makas dilinin kirlenme ve yipranma nedeniyle sikigabilecegi dezavantajina sahiptir. Basamak
silindirleri ve rélanti silindirleri artik dogru sekilde aynlmazsa, bu durum kullanicilan tehlikeye
sokabilir ve yiiriiyen merdiven parcalarim tahrip edebilir. Makasin, makas dilinin kirlenme ve aginma
nedeniyle sikismasi problemi vardir. Eger basamak rulolart ve rélanti rulolan artik diizgiin sekilde
ayrilmazda bu kullamcilart  tehlikeye atabilecek ve yiirliyen merdivenin pargalarna zarar
verebilecelktir.

Bu bulusun amaci maliyet etkin olarak yapilandirilmis bir geri doniis yolunu igeren operasvonel
olarak giivenilebilir bir yilirliyen merdiveni meydana getirmektir.

Bu amag iki sapma alanm ve sapma alanlart arasinda devir etmek igin diizenlenmis bir basamak
kayisim, ki bu basamak kayis dondiiriilebilir basamaklara sahiptir, igeren bir yiiriiyen merdiven
kullanarak elde edilir. Devir esnasinda bunlarin dénme hareketleri, basamak tekerleriyle veya zincir
tekerleriyle ve rolanti tekerleriyle ve ayrica basamaklarin her iki tarafi Uistiinde diizelenmis ve raylar
iizerinde dénen rélanti tekerleri ile tamimlanur, burada devir diizenlemesi nedeniyle basamak kayisi,
kisileri ve esyalar tasimak ig¢in kullanilan bir ileri harekete ve basamaklarn geri donisii igin
kullanilan bir geri doniis harcketine sahiptir. Malzemeyi ve montaj siiresini minimize etmek i¢in ve bu
nedenle maliyetleri minimize etmek igin rélanti tekerleri ve basamak tekerleri igin ortak bir geri doniis
ray1, geri doniis yolunda basamak kayiginin her iki tarafinda saglanir.

Ortak geri doniis raylar: geri doniis yolunun egimli bir kisnmnda diizenlenir ve iki sapma alamn her
biri ve ortak geri donils raylar arasinda bir gecis bolgesi mevcuttur. Bu iki gecis bdlgesinin her
birinde bir ddner tasiyici cihazi diizenlenmistir, burada basamak kayisinin birinci devir ydniinde déner
tastyicl cihazi basamak tekerlerini ortak geri doniis rayindan sapma alaminda diizenlenmis birinci
kilavuz rayina tagir ve rélanti tekerlerini ortak geri doniis rayindan sapma alaninda diizenlenmis bir
ikinei kilavuz raya tagir. Basamak kayisinin bir ikinci devir yoniinde rélanti tekerleri ve basamak
tekerleri sonug olarak ortak geri doniis rayi iistliinde bir araya getirilir.

Gegis alanminda basamak tekerlerinin ve rdlanti tekerlerinin bir araya getirilmesi veya ayrilmasi
6zellikle saptirma bdlgelerinin mevcut yiiriyen merdivenlerin en azindan kurulum ylksekliklerini
agmayan bir kurulum yiiksekligine sahip olmasi avantajina sahiptir,

Basamak kayisi normal olarak, basamak ckseni vasitasiyla devir ydniine ¢apraz olarak birbirine
baglannus iki baglant1 zincirine sahiptir. Ornegin, basamak tekerleri bu basamak eksenleri iizerine
donebilir sekilde monte edilebilir ve basamaklar bunun tstiinde donebilir sekilde diizenlenebilir.
Bu tasarim nedeniyle, iki baglanti zinciri, basamak kayisinin her iki tarafinda diizenlenir ve basamak
eksenleri, gecis alanlarinda rélanti tekerlerinin teorik hareket yolunu gecer. Hareket yolu teorik bir
hareket yoludur cilinkii bu bélgede ikinci kilavuz rayi ile geri doniis rayr arasinda basamak
eksenlerinin gegmesine izin vermek igin bir kesinti veya bosgluk olmalidir. Dogal olarak kayislar, digli
kayislar, ¢elik kablolar ve benzeri gibi diger ¢gekme araglari, baglanti zincirleri yerine kullanmlabilir.
Bununla birlikte rdlanti tekerlerinin bunlara tahsis edilmis ikinci kilavuz ray iistiinde hareket

edebilmesi i¢in bu kesinti veya bosluk bolgesinde bir doner tasiyict cihazi saglanir, ki bu yaklagan bir
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rélanti tekerini ikinei kilavuz ray Gstiine tasir. Ayrica doner tasiyict cihazi yaklagan bir basamak
ekseni ve basamak tekeri miidahale olmadan bu bdlgeyi gegebilecek sekilde tasarlanmalidir. "Déner
tagryicl cihazi" tiim tasiyici cihazimin dondiigli anlammda yorumlanamaz. Tiim tasiyict cihaz
donebilir ama tasryici cihazinin sadece pargalarinin da dénebilmesi de miimkiindiir.

Bir birinci uygulamada, bir ge¢is bdlgesinin doner tasiyici cihazi tercihen iki tasiyici rotoruna sahip
olabilir. Bu tasiyici rotorlarindan biri, kesintinin her bélgesinde dénebilir sekilde diizenlenir, bdylece
tasiyicl rotorlann basamak kayistmn her iki yaminda bulunur. Sadece bir tasiyict rotorunun
saglanabilmesi de miimkiindiir, bununla birlikte bu basamak kayisim asimetrik olarak
yiikleyebilecektir.

Basamak tekerleri ve rélanti tekerleri bu tagiyier rotorlarm alternatif bir sekilde geger. Tasiyicl
rotorlarinin tasarimi nedeniyle basamak tekerleri ve rdlanti tekerleri bunlar farkli hareket yollar
tistlinde gecer ve bu nedenle ilk kilavuz rayma veya ikinci kilavuz rayina ayrilir. Bozulma olmadan
calismay1 saglamak icin, bir gecis bélgesinin iki tasivict rotoru, tercihen ayni dénme hizina ve yoniing
sahip olacak sekilde birbirine mekanik olarak baglanir.

Tkinci bir uygulamada déner tasiyict cihazi iki kayis kasnagi arasinda déner sekilde diizenlenmis ve
basamagd: gec¢is bélgesinde tutan en az bir tagivict banda sahip olabilir. Kayis kasnaklan gecis alaninda
basamak tasiyict bandinin bir seridine karsi hareket edecek sekilde diizenlenir. Tasiyict bant tercihen
basamagin basamak govdesi istiinde dogrudan hareket eder bdylece ikincisi tagiyict bandinin arzu
edilen yoniinde dondiriiliir. Basamak gévdesinin genislifi boyunca iicgen bir ara kesite sahip olmasi
nedeniyle, bunun arka kenari, tercihen tasiyici banda karsi konumlandirilir éyle ki gecis alanindaki
rélanti tekeri, ikinci kilavuz ray: ortak geri doniis ray1 ile baglayan bir kilavuz viizeye karst bastirtlir
ve rolanti tekerinin ve basamalk tekerinin hareket yollar tistiinde diizenlenir. Bu nedenle rélanti tekeri,
ikinci kilavuz rayin hareket yoluna dogru hareket eder.

Tastyiclt bant sadece gecis alaninda diizenlendigi icin basamak gdvdesi, rélanti tekeri ikinci kilavuz
raym harcket yolu iistiinde fonksiyonel olarak giivenli bir konum elde eder etmez tagiyici bant ile
temasint kaybeder. Basamak ekseni bdlgesinde diizenlenen basamagn ileri kenari asla hareket etmez,
boylece bu, tasiyier banda karst konumlandirtlir, bdylece baglantt zincirinin ¢ekme kuvveti nedeniyle,
basamalk tekeri kendi hareket yolu iistiinde tutulur, bu ortak geri doniis ray1 ve birinci kilavuz ray
arasinda hareket eder veya diizenlenir.

Ugiincii bir uygulamada déner tasiyic1 cihazi, gegis bolgesinde basamaga baglanan en az bir tasima
carkimi sahip olabilir. Tasima garki temelde yukarida tasiyic1 bant ile ayni sekilde basamak {istiinde
hareket eder. Tasima ¢arkini dogru hareket ettirilecek bir basamak arka kenari, tasima garkini dokunur
dokunmaz, basamagin basamak gévdesi dondiriilir, bdylece rélanti tekeri kilavuz yiizey boyunca
ikinci kilavuz raya dogru yonlendirilir. Kilavuz yiizeyin sekli veya egrileri, tercihen tasima ¢arkimn
konumuna ve capina eslestirilir, bdylece basamaklar gec¢is bdlgesi boyunca hareket ederken, doner

tastyici cihazinin neden oldugu en az mekanik yiiklere maruz kalir.
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Yukarida agiklanan {i¢ uygulamanin tiimii tamamen pasif déner tasiyici cihazlan olabilir, bunun
hareketli parcalan, dmegin tagiyicl rotorlan, tasiyicr bantlar veya tasima carki sadece basamak
kayisinin pargalar ile dogrudan temas ederek tahrik edilir.

Ddéner konveydr cihazinin neden oldugu mekanik viikleri daha fazla azaltmak icin déner tasivic
cihaz1 veya bunun tagiyici rotorlari, tasiyic bantlar veya tasima ¢arki de aktif olarak tahrik edilebilir.
Ornegin doner tasiyict cihazi dogrudan basamak kayisi ile tahrik edilebilir. Bu durumda 6rnegin
¢ekme aracinin hareketi mekanik olarak toplanabilir ve déner tasivici cihazimin hareketli pargalarina
iletilebilir. Eger ¢cekme araci bir baglant: zinciri ise mekanik toplama Srnegin bir zincir tekerlegi ile
gerceklestirilebilir.

Dogal olarak déner tasiyici cihazi, basamak kayisindan bagimsiz olan bir tasiyict bandiyla da tahrik
edilebilir. Boyle bir tagiyict tahriki 6rnedin bir elektrik motoru, bir hidrolik motor veya benzeri
olabilir,

Dogru ¢alismayi saglamak i¢in en az bir sensdr ve/veva saltere sahip olan ve gecis alaninda basamak
tekerlerinin ve rélanti tekerlerinin dogru ayrilmasim izleyen bir izleme eihazi yiiriiyen merdivende
meveut olabilir. Ornegin eger bir rélanti tekeri, ikinci teker yerine birinci kilavuz raya yénlendirilirse,
izleme cihaz bir hata sinyali iiretir, yiiriiyen merdiven i¢in bu sinyal bir kontrol cihazina iletilir. Bir
hata sinyali oldugunda yiirityen merdiven igin olan kontrol cihazi hemen basamak kayigim frenler.
Doner konveyor cihazi ayrica yiriiyen merdivenin kullanicilarini rahatsiz edebilecek giiriiltiilere de
neden olabilir. Bu giiriiltilleri ortadan kaldirmak veya en azindan minimize etmek icin en az bir
giiriiltii kayit sensdril ve en az bir hoparldr iceren bir giiriiltii telafi cihazi yiiriiyen merdivende mevcut
olabilir. En az bir giiriiltid kayit sensdrii ve en az bir hoparldr tercihen gecis alanminin ve/veya sapma
alaninin alaminda diizenlenir. Dogal olarak érnegin sapma alanlarindaki basamak kayisinin calisma
giiriltiileri veya tahrik motorunun giiriltisii gibi yiiriiyen merdivenden gelen diger calisma
giiriiltiileri, gliriiltii telafi cihazi tarafindan telafi edilebilir.

Biiyiik magazalarda cok sayida yiirliyen merdiven kullamldigi igin, yiiriiyen merdiven miimkiin
oldugu kadar genis bir basamak kayisina ve miimkiin olan en dar kurulum genisligine sahip olmahdir
bdylece olast en az satig alant kaybr yaganacaktir, Ortak geri doéniis ray1, uygun bir montaj genisligi
oranina onemli dl¢iide katkida bulunur, ¢iinkii basamak tekerleri ve rélanti tekerleri, ilgili ortak geri
doniis raymda istiindeki hareket vollarma oldukca yakin, paralel hareket yolu iistiinde gidebilir,
Rélanti tekerinin ¢ekme aracindan sonra ddnmesi gerektigi icin hareket yollan arasindaki mesafe
¢ekme aracimin uygulama ve diizenlemesi ile belirlenir. Eger ¢cekme araci basamak kayisinin her iki
tarafi iistiindeki basamak eksenlerinin en distaki uglarina baglanirsa, basamak tekerleri ve rélanti
telerleri ayrica drtiigen hareket yollar tistiindeki ortak geri doniis raylan iistiinde de gidebilir. Rélanti
tekerlerinin ve basamak tekerlerinin iki hareket yolu tercihen geri déniis raylarimn aym seviyesinde
diizenlenir.

Yukarida agiklandigi gibi basamak tekerleri ve rdlanti tekerleri igin olan ortak geri ddniis ray1 bir

yiriiyen merdivenin ¢ok dar olabilmesine izin verdigi i¢in bu tasarum ayrica mevecut yiirliyen



10

15

20

25

30

35

merdivenlerini modernize edilmesi igin de kullanmilabilir. Meveut bir yliriiyen merdiveni modernize
etmenin olas1 bir yontemi ilk dnce meveut yiiriiven merdivenin destek yapisi veya ¢ergevesi harig
olmak iizere mevcut tiim mekanik bilesenlerin sokillmesi adimlarina sahiptir. Sonra yeni mekanik
bilesenler takilir, burada yeni mekanik bilesenler dénebilir kayislara sahip olan, devir etmek i¢in
diizenlenmisg, bir basamak kayisim igerir, devir esnasinda bunun dénme hareketleri, basamaklarin her
iki tarafi Gstiinde diizenlenmis ve raylarda giden basamak tekerleri ve rolanti tekerleri tarafindan
tammmlanir. Ayrica mekanik bilesenler rélanti silindirleri ve basamak kayisin iki tarafinin her birindeki
basamak kayisinin basamak tekerlerini i¢in ortak bir geri donis ray1 igerir.

Dolayisiyla, yukanda agiklanan tiim diger bilesenler, déner tasiyict cihazimn, tasiyicr tahriklerinin,
giiriiltii telafi cihazlarinm ve benzerlerinin ¢esitli uygulamalart da, moedernize edilecek yiiriiyen
merdivene de takilabilir.

Bulusun tercih edilen drnek uygulamalan ekteki gizimlere dayanarak asagida daha detaylh olarak
agiklanacaktir, burada ilgili elemanlar ayni referans numaralan ile ifade edilir. Sekillerde:

Sekil 1: bir destek yapisini veya makasi ve iki sapma alanimi igeren bir yiiriiyen merdivenin bir
gsematik gosterimidir, burada destek vapisindan ve geri doniis yolunda diizenlenen bir devir yapan
basamak kayisi, ortak bir geri dniis rayinda giden basamak tekerleri ve rdlanti tekerleridir.

Sekil 2: Sekil 1°deki A-A hatti boyunca yiiriiyen merdiven iizerinde bulunan, ileri raylarin ve ortak
doniis raylarnnin tagryicilan olarak gerceveler iceren bir kesit;

Sekiller 3A-3D: Sekil 1°deki yiirliyen merdivenin gecis alanlarinda basamak kayisinin basamak
tekerlerini ve rolanti tekerlerini ayirmak veya bir araya getirmek i¢in tasiyici rotorlan ile bir birinci
uygulamada bir ddner tastyict cihazinin ¢alisma sekli dort profil gériinliimde gosterilir;

Sekil 4: Sekil 1°deki yiriiyen merdivenin gegis alanlarmda basamak kayisinin basamak tekerleri ve
rélanti tekerlerini ayirmak veya bir araya getirmek igin bir ikinci uygulamada bir {i¢ boyutlu
yiikselmede bir déner tasiyici cihazin gosterir;

Sekil 5: Sekil 1°deki yiirilyen merdivenin gecis alanlarinda basamak kayisinin basamak tekerlerini ve
rolanti tekerlerini ayirmak veya bir araya getirmek icin bir Ug¢lincli uygulamada bir ii¢ boyutlu
yiikselmede bir déner tagiyici ¢cihazini gdsterir,

Sekiller 1 ve 2, bir destek yapisimt 5 veya makas1 5 ve iki sapma alamm 6, 7 igeren bir yiiriiyen
merdivenin bir sematik gosterimini saglar. Y{irliyen merdiven 1 bir birinci seviyeyi El bir ikinci
seviye E2 ile baglar. Dolasan bir basamak kayisi 10 destek yapisinda 5 diizenlenir. Basamak kayisi
10, birinci seviye El ve ikinci seviye E2 arasinda yiiriiyen merdivenin 1 boylamsal ydniinde uzanan
iki korkuluk tabani 3 ile sinirlandirilir. Ayrica her bir korkuluk igin bir devir yapan el bandi 4
korkuluk tabam 3 iistiinde diizenlenir, Basamak kayis1 10 en az bir ¢ekme aracina 11 ve birden ¢ok
basamaga 12 sahiptir. Basamak kayisinin 10 devir yapan diizenlemesi nedeniyle kisileri ve esyalar
tasimak igin kullamlan bir 6n yol V ve basamaklarin 12 geri doniisii i¢in kullanilan bir geri déniis yolu

R vardir.
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Sekil 2°de ¢ok detaylh sekilde gdsterilen basamak kayigi 10, her bir kenar iistiinde bir baglant1 zinciri
olarak olugturulmus bir ¢ekme aracina 11 sahiptir. Dogal olarak &rnegin kayislar, gelik kablolar ve
benzerleri gibi diger ¢ekme araglar 11 baglant1 zincirleri yerine kullanilabilir.

Iki baglant1 zinciri 11, basamak eksenleri 13 vasitasiyla devir yoniine U capraz olarak birbirine
baglamr. Bu basamak eksenlerinde 13 donebilir sekilde taginan basamak tekerleridir 14 ve basamaklar
12 burada doner sekilde diizenlenir. Basamaklar 12 ayrica rolanti tekerine de 15 sahiptir.
Basamaklann 12 donme hareketler: devir U esnasinda, basamak tekerleri 14 ve basamaklarin 12 her
iki tarafi Gistiinde diizenlenmis ve raylar 16, 17 tizerinde giden rélanti tekerleri 15 ile tamimlanur.

Daha iyi anlamak icin, Sekil 1’de sadece basamak tekerleri 14 ve rolanti tekerleri 15 i¢in dénme
cksenlerinin harcket hatlar gdsterilirken, Sekil 2 destek yapisini 5, raylarda 16, 17 taginan ¢ergeveleri
18, raylarin ¢apraz ckartman ¢ubuklarini 19 ve ¢ekme aracini 11 detayl sekilde gosterir.

Malzeme ve montaj siiresini azaltmak i¢in rélanti tekerleri 15 ve basamak tekerleri 14 icin ortak bir
geri doniig rayt 17, geri donis yolunda R basamak kayisinin 10 iki yanmin her biri {istiinde saglanir,
Ortak geri doniis raylar 17, geri doniis yolunun R egimli bir kisminda diizenlenir, Bir gegis alam &, 9,
iki sapma alaninin 6, 7 her biri ve ortak geri doniis raylar 17 arasinda mevcuttur,

Sekil 1°de gbsterildigi gibi, basamak kayisinin én yolundaki V sapma alanlan 6, 7, basamak kayigina
10 bir erigim alanlari olarak da gorev goriir. Basamak kayigina 10 bu erigim alanlarina girmeyi ve
¢ikmay1 miimkiin oldugunca kolay ve giivenli kilmak icin bireysel basamaklarin 12 ayak yiizeyleri 20
birbirine gore dikey olarak yer degistirmeden dnce, en az ii¢ ardil basamagin 12 ayak ylizeyleri 20
aym yatay diizlemde tutulur, bdylece gecis bolgelerinde 8§, 9 bir basamak, yiiriiyen merdivenin 1
meyilli veya egimli kisminda diizenlenir. Basamak tekerleri 14 ve her basamagin 12 her iki tarafi
istiinde diizenlenmis rélanti tekerleri 15, basamagin 12 ayak yiizeyinde 20 farkli diizlemlerde
diizenlenir. Farkll diizlemler iizerindeki diizenlemenin avantaji, {izerinde hem basamak tekerlerinin 14
hem de rélanti tekerlerinin dondiigii sadece bir ileri rayin 16 basamak kayisimin 10 her iki tarafindan
V ileri ybniinde egimli segmentte ayarlanmasinin gerekli olmasidir.

Sonug olarak ardil basamaklar1 12 sapma alanlart 6, 7 igin erisim alanlarinda ayni yatay diizlem
listlinde tutmak i¢in, her basamak kayisi kenart i¢in basamak tekerlerini 14 yonlendirmek igin bir
birinci kilavuz ray 21 ve rélanti tekerini 15 ydnlendirmek igin bir ikinci kilavuz ray 22 gereklidir.
Birinci kilavuz raylar 21 ve ikinei kilavuz raylar 22 iki sapma alaninda 6, 7 6n raylar 16 ve geri doniis
raylan 17 arasinda uzanir.

Iki baglant1 zinciri 11 basamak kayisim 10 her iki tarafi fistimde diizenlendigi ve basamak eksenleri
13 vasitasiyla enine olarak baglandigi igin basamak eksenleri 13 gecis boélgelerinde 8, 9 rdlanti
tekerlerinin 13 teorik hareket yolunu geger, Bu hareket yolu (kesik ¢izgilerle gbsterilir) teoriktir ¢linkii
bu alanda basamak ekseninin 13 gegmesine izin vermek i¢in ikinci kilavuz ray 22 ve geri doniis ray1
17 arasinda bir kesinti 23 veya agiklik 23 olmalidir.

Rolanti tekerlerinin 15 bunlara tahsis edilmis olan ikinci kilavuz raya 22 yénlendirilmesi igin rélanti

tekerleri 15 bu kesinti 23 veya aciklikta uygun bir gekilde ikinci kilavuz raya tagmmalidir. Bu amagla
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bir déner tasiyict cihazi 50, 60, 70 (bakimz Sekiller 3 ila 5) her basamak kayis kenar igin gegis
alanlannda &, 9 diizenlenir ve basamak kayigimin 10 bir birinei devir yoniinde U her déner konveyér
cihaz1 basamak tekerlerini 14 ortak geri doniis raylarindan 17 birinei kilavuz raya 21 tasir ve rélanti
tekerlerini 15 ortak geri doniis rayindan 17 ikinci kilavuz raya 22 tasir. Basamak kayisinin 10 ikinci
devir yoniinde U, rélanti tekerleri 15 ve basamak tekerleri 14 sonug olarak, démer tasiyici cihaz 50,
60, 70 tarafindan ortak geri doniis ray: 17 iistiinde bir araya getirilir,

Gegis alaminda 6, 7 basamak tekerlerinin 14 ve rdlanti tekerlerinin 15 bir araya getirilmesi veva
ayrilmasi 6zellikle sapma alanlarinin 6, 7 mevcut yliriiyen merdivenlerin 1 kurulum yiiksekliklerini
gegmeyen bir kurulum yiiksekligine sahip olma avantajma sahiptir.

Sekiller 3A ila 3D bir dbner tasiyict cihazinin 50 bir birinci uygulamasinin kesitsel yandan gsematik
goriiniimiinii saglar. Gosterilen doner konveyor cihazi 50, birinei seviyenin E1 (bakimiz Sekil 1} gegis
alaninda 8 diizenlenir ve iki tagiyici rotoruna 51 sahiptir, Tki tasiyict rotoru 51 basamak kayiginin 10
her iki tarafi Gistiinde diizenlenir, bdylece Sekiller 3A ile 3D’ de kesitsel yandan gdriintimler nedeniyle
sadece bir tasiyict rotoru 51 gosterilir. Tagiyict rotoru 51 iki tasiyici kanadina 52, 53 sahiptir, Bir
donme ekseni 54 civarinda tasiyict rotorunun 51 dénmesi nedeniyle, tasiyici kanatlan 52, 53 rdlanti
tekerlerinin 15 teorik tagima yolunda baglanir.

Tasiyict rotorunu 51 gegerken basamak tekerlerinin 14 ve rélanti tekerlerinin 15 hareket dizisi asagida
Sekil 3A ila Sekil 3>°de aciklanir. Daha iyi anlasilmasi igin sadece iki basamak 12 gdsterilir; bunlar Z
hareketi yoniindeki, geri déniis rayindan 17 baslayan, doner tasiyici cihazini kapsar.

Sekil 3A’da basamaklar 12, Z hareketi yonilinde tasiyici rotoruna 51 dogru hareket eder. Tasiyic
kanatlar1 52, 53 tasiyict rotoru 51 {stiinde olusturuldugu ve dondiirerek rolanti tekerinin 15 hareket
yoluna ¢ikint1 yapabildigi i¢in, rélanti tekeri 115 tagiyict kanatlar1 52 ile tutulabilir ve ikinci kilavuz
yola 22 tasinabilir. Gosterilen drek uygulamada tasiyic kanadr 52 hélihazirda yaklagan rélanti
tekerini 15 yakalamaya uygun dizi igin ideal bir konumdadir. Tasiyict rotorunun acisal hizi o bu
nedenle =0 olarak gdsterilir.

Dogal olarak tagiyict rotoru 51 ayrica basamak kayisimin 10 devir hizina eslenmis bir acisal hiza da o
sahip olabilir, béylece konveydr kanatlart 52, 53 rolanti tekeri 15 Sekil 3B de gosterildidi gibi ilgili
tagiyict kanadina 52, 53 ulasincaya kadar dizi igin ideal konumda degildir, Rélanti tekeri 15 ilgili
konveydr kanadina 52, 53 ulasir ulasmaz, tasiyici rotoru 51 6nceden belirlenmis agisal hizda w déner.
Bu rélanti tekerini 15 kaldirir ve bunu ikinci kilavuz raya dogru 22 tasir. Tasiyic rotorlariin 51 agisal
hiz1 w, tasiyict kanatlarn 52, 53 Sekil 3C de gosterilen konuma en ge¢ ulastigindan w=0 olmalidir,
¢linkii aksi halde tasiyict kanat 53 arka basamagin 12 basamak ekseninin 13 teorik hareket yoluna
girinti yapabilir ve bunun gegmesine engel olabilir. Ayrica rélanti tekeri 15 igin tagiyic1 kanadin 53
arkasi, tasiyici rotoru 51 ve ikinci kilavuz ray 22 arasinda basamaksiz bir ge¢is meydana getirir.
Rolanti tekeri 15 tasivici kanadim 53 terk eder etmez, tasiyiel rotor 51 Sekil 3D’de gosterildigi gibi
donmeye devam edebilir. Bununla birlikte tasiyici rotorun 51 agisal hizt @, tastyict kanat 51 basamak

tekerini 14 veya basamak eksenini 13 tutmayacak sekilde ayarlanmalidir. Eger basamak tekeri 14
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birinci kilavuz raya 21 ulasirsa, basamak ekseni 13 ve basamak tekeri 14 tasiyici kanadin 53 aralig
disindadir ve tagiyici rotor 51, Sekil 3A°da gdsterilen ilk durum tekrar elde edilinceye kadar dénmeye
devam edebilecektir. Sekil 3A’dan tek fark, tasiyvici kanat 52 yerine, tasiyici kanat 53 simdi sonraki
rélanti tekerini 15 ikinci kilavuz raya 22 tasimak igin hazirdir.

Eger basamak kayis1 10 veya bunun basamak tekerleri 14 ve rolanti tekerleri 15 zit yénde déner
tasiyici cihazindan 50 gegerse, bu durum Sekil 3D’den baslayarak Sekil 3C, 3B ve 3A’da gosterildigi
gibi basamak tekerleri 14 ve rolanti tekerleri 15 ortak geri doniis ray1 17 {stiinde bir araya getirilir.
Tasiyici rotorlar 51 tercihen bir tasiyici tahrik {gosterilmemistir} vasitasiyla aktif olarak tahrik edilir.
Onceden agiklanan tasima, déner tasiyici cihazi 50 gegen her bir rolanti tekeri 15 ile meydana gelir.
Basamak kayis1 10 devir yaparken giiriilti meydana gelebilir. Sekil 1’de gésterilen bir giiriilti telafl
cihazt 80 kullanarak bu giiriiltiiler giderilebilir veya en azindan azaltilabilir, boylece yiiriiyen
merdivenin 1 kullanicilart bundan rahatsiz olmaz, Giriiltii telafi cihazi 80 doner tasiyict cihazin
giiriiltiilerini ortadan kaldirir s6yle ki bu tamamlayici akustik dalgalar tiretilir. Giiriiltl telati cihazinin
80 temel bilesenleri, en az bir giiriiltii kayit sensori 82 veya giderilecek glriltiiniin alaninda
diizenlenmis mikrofen 82, giriilti kayit sensor 82 tarafindan kaydedilmis sinyalleri islemek ve
tamamlayict sinyalleri Gretmek veya sinyalleri ortiigtirmek igin bir sinyal isleme birimi 81 ve
giderilecek giiriiltiinlin alaninda diizenlenmis ve sinyal isleme biriminden 81 tamamlayici sinyalleri
alan en az bir hoparlordiir 83, 84. Dogal olarak &rnegin sapma alanlarinin 6, 7 alamndaki baglanti
zincirlerinin 11 calisma giirtiltiisii ve/veya yiiriiyen merdivenin 1 tahrik biriminden {gdsterilmemistir,
tahrik motorunu ve disli tertibatim igerir) gelen giiriiltii gibi, yiirliyen merdivenin 1 diger ¢alisma
giirtiltiileri de giiriiltii telafi cihazi 80 tarafindan giderilebilir veya en azindan minimize edilebilir.
Sekil 4 bir 6rek olarak gecis alaninda 9 diizenlenmig bir déner tasiyict cihazin 60 bagka bir
uygulamasinin bir li¢ boyutlu yitkselmesini saglar {bakimz Sekil 1). Daha iyi anlagilmasi igin basamak
zincirinin 10 sadece bir basamagi 12 gésterilir ve gecis alaninin 9 raylarinm 17, 21, 22 sadece yarist
gisterili. Bu déner tasiyict cihaz 60 iki kayis kasnag 61, 62 arasmda devir yapacak sekilde
diizenlenmis ve gecis alaminda 9 basamaga 12 baglanan bir tasiyict kayisa 63 sahiptir. Dogal olarak
doner tasryict cihaz 60 birden ¢ok tagiyicr kayislara 63 ve birbiring paralel olarak diizenlenmis kayig
kasnaklarina da 61, 62 sahip olabilir,

Kayis kasnaklan 61, 62, gecis bolgesindeki ¢ basamak 12, tasiyict bandin 63 bir kenarina 64 karsi
konuma hareket edecek sekilde diizenlenmistir. Tasiyict kayis 63 bir gerdirme cihazi
(gosterilmemistir) vasitasiyla iki kayis kasnagi 61, 63 arasinda gerildigi i¢in basamak 12 iistiine bir
kuvvet F uygular. Tasiyici kayis 63 tercihen basamagin 12 basamak gdvdesi 68 iistiinde dogrudan
hareket eder bdylece ikincisi tagiyici kayigin 63 kuvveti F ile istenen ydnde dondiiriillir. Basamak
govdesinin 68 kendi genislifi boyunca tiggen bir ara kesite sahip olmasi nedeniyle, bunun arka kenan
67 tercihen tasiyic: kayisi 63 karsit konumlandirilir éyle ki gegis alamindaki 9 rdlanti tekeri 15, iki
kilavuz ray1 22 ortak geri doniis ray1 17 ile baglayan ve rélanti tekerinin 15 ve basamak tekerinin 14

kilavuz yollarn 84, lstiinde diizenlenmis bir kilavuz yiizeye 65 dogru sikigtinlir. Bu nedenle rolanti
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tekeri 15 ikinei kilavuz rayinin 22 hareket yoluna S, giivenli sekilde hareket eder. Tastyici kayigin 63
sadece gecis alaninda 9 diizenlenmesi nedeniyle basamak gévdesi 68, rolanti tekeri 15, ikinei kilavuz
raymin 22 hareket yolu S, iizerinde islevsel olarak giivenli bir konuma ulagir ulagsmaz tasiyict kayis
63 ile temasim kaybeder. Basamak ekseni 13 alaninda diizenlenen basamak &n kenan 66 tasiyict
kayisa 63 karsi asla hareket etmeyecek sekilde konumlandirilir, bdylece baglanti zincirinin ¢ekme
kuvveti (daha iyi anlasilmasi igin gosterilmemistir) nedenivle basamak tekeri 14 hareket yolu S5, S5
iizerinde tutulur, bu ortak geri doniis ray1 17 ve birinci kilavuz rayr 21 arasinda calisir veya
diizenlenir.

Sekil 4’de gosterilen doner tasiyier cihaz 60 pasif olarak tahrik edilebilir. Bu bunun tasiyici
kayislarinin 63 sadece basamak gdvdesi 68 ile temast kullanarak tahrik edilebilecedi anlamina gelir.
Bu durumda iki kayis kasnagi 61, 62 dzellikle diisiik siirtiinme ile donebilir sekilde tagmmalidir.
Tastyict kayistaki 63 asinmayr minimize etmek igin, ikincisi disleri basamak arka kenarina 67 dogru
yonlendirilmis bir disli kayist olabilir, Dogal olarak, bununla birlikte, tasiyict kayis 63 farklt bir
tagiyici tahriki ile, Sekil 4°de gdsterilmemistir, aktif olarak da tahrik edilebilir, burada tagiyici kayisin
63 dénme hiz1 tercihen basamak arka kenarinin 67 hizina ayarlanir.,

Sekil 5 bir érnek olarak gecis alaminda 9 diizenlenmis olan bir déner tasiyici cihazin 70 bagka bir
uygulamasinin bir ii¢ boyutlu yitkselmesini saglar (bakimiz Sekil 1). Daha iyi anlagilmasi i¢in basamak
zincirinin 10 sadece bir basamag1 12 gosterilir ve gegis alaninin 9 raylarimin 17, 21, 22 sadece yarisi
gosterilir. Bu doner tasiyici cihaz 70 basamagi 12 gegis alaninda 9 baglayan bir tasima carkim 71
sahiptir. Tasima carki 71 temelde yukanda aciklanan tasiyici kayis 63 ile aym sekilde ¢alisir.

Tasima ¢arkina 71 dogru hareket ettirilecek bir basamak arka kenar1 67, tasima carkina 71 dokunur
dokunmaz, basamagin 12 basamak gdvdesi 68 déndiriliir boylece rélanti tekeri 15 émegin ortak geri
doniig rayinm 17 bir kilavuz yiizeyi 75 boyunca ikinci kilavuz raya 22 yonlendirilir. Bu kilavuz yilizey
75 ikinci kilavuz ray1 22 ortak geri doniis ray1 17 ile baglar ve rolanti tekerinin 15 ve basamak
tekerinin 14 hareket yolu 8, listiinde diizenlenir. Kilavuz yiizeyin 75 sekli veya kavisi tercihen tagima
carkinin 71 konumuna ve ¢apina eslenir, biylece gecis alanma 9 dogru hareket ederken basamaklar
12, doner tastyict cihazin 70 neden oldugu en az olas1 mekanik yiiklere maruz kalir,

Tasima ¢ark: 71, drnegin bagl dislilere 73 sahip olan gosterilen elektrik motoru 72 gibi bir tagiyict
tahrik 72 tarafindan aktif olarak tahrik edilir. Dogal olarak tasima cark: 71 ayrica bir hidrelik veyva
pndmatik tastyici tahrik 72 veya benzeri ile de tahrik edilebilir.

Tasima carkimin 71, basamagin arka kenan 67 ile temas kullamlarak tamamen pasif olarak tahrik
edilmesi de miimkiindiir.

Sekil 5’de bu 6rnek uygulamada gosterilen tasima carki 71 &rnedin janthi bir haval: lastiktir, Eger
havalh lastigin ¢ok diisiik i¢ basinci varsa veya hatta i¢ basinci yoksa bu ortak geri doniis rayindan 17
ikinci kilavuz raya 22 rélanti tekerlerinin 15 giivenilir tasimasim tehlikeye atabilir. Biiyviik hasan
onlemek i¢in ddner tasiyici cihaz 70 en az bir sensdr 79 ve/veya salter iceren bir izleme cihazi 78 ile

izlenebilir, boylece tagima carki 71 arizalamrsa basamak kayisi 10 hemen durur.
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Bulug 6zel 6rnek uygulamalarn gostererck tarif edildigi halde, bu bulusun bilgisi ile tek tek
uygulamalarin dzelliklerini birbiri ile birlestirerek ve/veya uygulamalann bireysel iglevsel birimlerini
degistirerek ¢esitli diger uygulama degiskenlerinin meydana getirilebilecegi agiktr. Sekiller 4 ve S'te
gosterilen drnek diizenlemelerin olasi bir kombinasyonu, érmegin, bir tasiyici bant yerine, kiiciik bir
cap iceren cok sayida tasima carkinin birbiri ardina diizenlenmis olmasiyla sonuglanacaktir. Ayrica
Ornek uygulamalarin timiinde bir izleme cihazini kullanmak miimkiindiir. Daha iyi anlasilmasi igin
tahrik birimlerinin, sinyal iletme aracimin, giic besleme hatlarimin ve benzerlerinin bir tasviri, biiyilk
dlclide SEK. 1 ila 5 arasindadir. Bununla birlikte, bunlarin, yiiriiyen merdivenlerin diizgiin bir sekilde
kullanilabilmesi i¢in mutlaka saglanmasi gerekecektir. Sonug olarak, buna gére yapilandirlnusg

yiiriiyen merdivenler meveut istemlerin korunma kapsamu ile kapsanir.
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