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OZET
BIR MOBIL X-I SINI C IHAZI

Bu bulws, 6zellikle hareket etmesindegb& acisindan sakinca bulunan hastalarda
kullaniimak Uzere hareket ettirilerek hasta yaldairkonumlandirilabilen ve X-
Isini tipanun (7) ve kolimatérun (8) dikey graltuda guvenli birsekilde hareket
ettirilmesiyle hasta ve kolimatdr (8) arasindakuggun mesafede kolimator (8) ve
X-1sin1 (7) tlpundn sabitlenmesine imkan sunan bir inghkisini cihazi (1) ile

ilgilidir.
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ISTEMLER

1. Bir gévde (2), govdenin (2) bir zemin (Z) Uzerintiareket etmesini

sagilayan en az bir tekerlek (3), bir birinci ucunddfE4) govdeye (2)
sabitlenen ve bu birinci ugtan (FE4)slayarak zemine (Z) gére hemen
hemen dikey olarak uzanan bir birinci eksen (Y) lmya bir ikinci uca
(SE4) kadar uzanan bir sabit kolon (4), birinciexk§Y) boyunca bir birinci
uc (FE5) ile bir ikinci u¢ (SE5) arasinda uzananbwenci eksen (Y)
dogrultusunda sabit kolona (4) goreguosal hareket gercelg@rebilecek
sekilde sabit kolonla (4) irtibatlandirilan en az birincil hareketli kolon
(5), birinci eksen (Y) boyunca bir birinci u¢ (FE® bir ikinci u¢ (SE6)
arasinda uzanan ve birinci eksen (Y) boyunca hirirareketli kolona (5)
ve sabit kolona (4) gore dausal hareket gerceklrebilecek sekilde
birincil hareketli kolonla (5) ve sabit kolonla (#ibatlandirilan en az bir
ikincil hareketli kolon (6), ikincil hareketli kolo (6) Gzerinde diizenlenen
en az bir X-ini tapad (7) ve en az bir kolimator (8), sabit kalo (4) ikinci
ucuna (SE4) yakin bir bélgede duzenlenen en abirkicil makara (9),
birincil hareketli kolonun (5) ikinci ucuna (SE5)akn bir boélgede
dizenlenen en az bir ikincil makara (10), birinoihkaralarin (9) tzerine
sarilan ve birer uclarindan birincil hareketli kalm (5) hemen hemen
birinci ucuna (FE5) sabitlenen en az iki birinal&t (11), bir ucundan sabit
kolonun (4) birinci ucunun (FE4) yakinina sabitlewe ikincil makara (10)
Uzerinden dolanarak ikincil hareketli kolonun (6nten hemen birinci
ucuna (FE6) sabitlenen en az bir ikincil halat (¥2)icerisinde birincil
halatlarin (11) dolanmasina imkan sunaggilde sabit kolon (4) icerisinde
dizenlenen, birincil hareketli kolonun (5) ve ikincareketli kolonun (6)
birinci eksen (Y) boyunca gercektedikleri dogrusal harekete Igh olarak
birincil halatlar (11) vasitasiyla tetiklenerek igalaya balayan ve
calismasi esnasinda en azindan birincil hareketli k@nikincil hareketli
kolon (6), X-gini tipU (7) ve kolimator (8)garligindan kaynakh olarak

ortaya clkan yukid dengelemek Uzere vyapilandirdanaz bir hareket
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mekanizmasi (13geren, sabit kolonun (4) ikinci ucu (SE4) yakininda s$abi
kolona (4) bglanan en az bir birinci $ayici tablaya (14), sabit kolonun (4)
birinci ucu (FE4) yakininda sabit kolona (4)glzman en az bir ikinci
tastyici tablaya (15), birinci tayici tablanin (14) hemen hemen birbirine zit
olan iki ucundan hgayarak sabit kolonun (4) birinci ucunun (FE4)
bulundwgu yone d@ru uzanan en az iki birincil mil yatena (16), kagilikli
birincil mil yataklari (16) arasinda hemen hemeprdsal olarak uzanan en
az bir birincil mile (17), birincil mil (17) Gzeroke aralarinda belirli bir
bosluk (G) kalacaksekilde birinci tgiyici tablanin (14) merkezine gore
simetrik olarak dizenlenen, bir kismi sabit ¢capaksmi dgisken capa
sahip olan ve uzerinde icerisine birincil halatla¢il) oturmasina imkan
sunan oluklar yer alan konik makara biciminde wah iki birincil
makaraya (9), birincil makaralar (9) ve birinciligataklari (16) arasinda
konumlandirilan iki sabit makaraya (18), birincisiyaci tablaya (14)
baglanarak birinci taiyici tabla (14) tarafindan g@an, birinci talyici
tablayla (14) arasinda birincil makaralarin (9) sabit makaralarin (18)
muhafaza edilmesine imkan sunan biglbk kalacaksekilde birinci tgiyici
tablaya (14) hemen hemen paralel olarak uzananzehiraikincil mil
yatgzina (19), ikinci tayici tablanin (15) sabit kolonun (4) ikinci ucuna
(SE4) bakan tarafinda ikincigigici tabla (15) ile aralarinda fak kalacak
sekilde diizenlenen ve ikinci ggici tablaya (15) hemen hemen paralel
olarak uzanan en az bir birincil yay yataa (20), bir ucundan ikincil mil
yatgsl (19) Uzerine buna zit olangdir ucundan ikinci tayici tabla (15)
Uzerine yataklanarak birinci eksen (Y) boyunca azeen az bir ikincil mile
(21), bir ucundan ikincil mil yaga (19) tzerine dier ucundan ise birincil
yay yata! (20) Uzerine yataklanarak ikincil mili (21) saa&gekilde ikincil

mil yatazl (19) ve birincil yay yata (20) arasinda uzanan en az bir baski
yayina (22), birincil yay yaganin (20) birbirine zit olan uglarinin yakininda
dizenlenen en az iki hareketli makaraiyeciya (23) ve s6z konusu
hareketli makara tayicilar (23) Uzerinde yataklanan, birincil hatath

(11) irtibatlandirilarak birincil halatlar (11) Uzede tginan kuvvetin
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etkisiyle birinci eksen (Y) dgrultusunda hemen hemenglosal hareket
gerceklgtirmek ve gercekigirilen bu dgrusal hareketin yonine gla

olarak baski yayinin (22) ssknasina ya da gegmesine imkan sunmak
Uzere vyapilandirilan hareketli makaralara (24) salblan hareket

mekanizmasi (13) ilkarakterize edilen bir mobil X-isini cihazi (1).

. Ikincil mil (21) tizerinde ikincil mil (21) uzanim skninde dprusal hareket

gerceklgtirecek sekilde dizenlenen en az bir birinckaci (25), birinci
tastyiciyi (25) ikincil mil (21) Gzerinde yataklamalkére yapilandirilan en
az bir birinci talyici yata (26), birinci tglyici (25) ile arasinda belirli bir
mesafe olacalkekilde ikincil mil (21) Uzerinde ikincil mil (21) zanim
ekseninde dgrusal hareket gercelditrecek sekilde diizenlenen en az bir
ikinci tastyict (27), ikinci tglyictyr (27) ikincil mil (21) Uzerinde
yataklamak Uzere yapilandirilan en az bir ikingiyte1 yata (28), ikinci
tastyici (27) ile arasinda belirli bir mesafe olacakilde ikincil mil (21)
Uzerinde ikincil mil (21) uzanim ekseninde gdasal hareket
gerceklagtirecek sekilde dizenlenen bir Gguncustact (29), Ucguncu
tastyiciyi (29) ikincil mil (21) Gzerinde yataklamalkére yapilandirilan ve
birincil yay yata&! (20) tzerine yerkgirilen bir G¢lnci tayici yata (30),
bir ucundan ikincil mil yatg (19) tzerine dier ucundan ise birinci ggyicl
yatgsl (26) tzerinde yataklanarak ikincil mil ygta(19) ve birinci talyici
yatgil (26) arasinda ikincil mili (21) merkezleyecgdkilde sararak uzanan
bir birinci baski yayi (31), bir ucundan birinckiaci yata (26) tUzerinde
diger ucundan ise ikinci $ayici yata (28) lzerinde yataklanarak birinci
tastyici yata (26) ve ikinci talyicl yata (28) arasinda ikincil mili (21)
merkezleyecelgekilde sararak uzanan bir ikinci baski yayi (32) bie
ucundan ikinci tgaiyici yata (28) Uzerinde gier ucundan ise lcunci
tastyicl yatal (30) Uzerinde yataklanarak ikincistgici yata (28) ve
dcuncu tayici yatai (30) arasinda ikincil mili (21) merkezleyecgkkilde
sararak uzanan bir t¢incu baski yayi (33) icereekea mekanizmasi (13)

ile karakterize edilen istem 1’deki gibi bir mobil X4ini cihazi (1).
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3. lkinci tasiyici tabla (15) ve birincil yay yaga (20) arasindaki btukta

dizenlenen ve baski yayl (22) Uzerine uygulanangéminin ortadan
kalkarak s6z konusu baski yayinin (22) 6n gergiulgigmamg boya
gelmesini engellemek icin ikincil mil (21) Gzerineelirli bir kuvvet
uygulamak Uzere yapilandirilan en az bir gikna elemani (34) ile
karakterize edilen istem 1 veya 2'deki gibi bir mobil Xsini cihazi (1).

. Iki birincil makara (9) arasinda yer alanshuk (G) igerisine yerlgtirilen,

birincil makaralardan (9) en az birine temas edbenbirinci pozisyon ve
her iki birincil makaraya (9) da temas edilmeyenaerbir ikinci pozisyon
almak lzere uyarlanan ve birinci pozisyondaykemair makaralarin (9)
birincil mil (17) etrafinda donme hareketi yapmasemgellemek Uzere
yapilandirilan en az bir durdurucu (35) Karakterize edilen yukaridaki

istemlerden herhangi birindeki gibi bir mobil X1 cihazi (1).

. Durdurucu (35) iki birincil makara (9) arasinda yalan bgluk (G)

icerisinde konumlandirilacakekilde birinci tglyici tabla (14) Gzerine
monte edilen ve Uzerinde en az bir acikgietiahip olan en az bir durdurucu
yatgsl (36), sO6z konusu acik delik icerisinde konumlamahn ve
durdurucuyu (35) sararak durdurucunun (35) guvsgiHilde tutulmasina
imkan sunan en az bir tutucu (37) ve durdurucu@®) birinci pozisyonu
ve ikinci pozisyonu almasini gamak Uzere tutucunun (37) birinci
pozisyon ve ikinci pozisyon arasinda kontrollidaikilde hareket etmesine
imkan sunan en az bir kilavuz mili (38) Karakterize edilen istem 4'teki

gibi bir mobil X-isini cihazi (1).

. Birincil hareketli kolon (5) tizerinde birbirleriremetrik olarak diizenlenen

iki farkli ikincil makara (10) ve bu ikincil makalara (10) sarilabilen iki
farkl ikincil halat (12) ile karakterize edilen yukaridaki istemlerden
herhangi birindeki gibi bir mobil Xsini cihazi (1).
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TARIFNAME
BIR MOBIL X-I SINI C IHAZI

Teknik Alan

Bu bulws, 6zellikle hareket etmesindegh& agisindan sakinca bulunan hastalarda
kullaniimak Uzere hareket ettirilerek hasta yaldairkonumlandirilabilen ve X-
Isint tUpundn ve kolimatérin dikey gaultuda guvenli bir sekilde hareket
ettirilmesiyle hasta ve kolimator arasindaki enwygesafede kolimator ve XHni

tupundn sabitlenmesine imkan sunan bir mobikdéticihazi ile ilgilidir.

Onceki Teknik

Gunumuzde 6zellikle hastanelerdglgaacisindan radyoloji servislerine gitmeleri
sakincali olabilecek hastalarin rontgenlerinin kpge&si icin en azindan bir X§ini
tipl ve kolimatdér tgyan ve hareket ettirilerek hastanin  yaninda
konumlandirilabilen ve hastanin hareket etmesineekgé&kalmadan hastanin
réntgeninin ¢ekilmesine imkan sunan mobilgfal cihazlarinin kullanimi oldukca
yaygindir. S8z konusu mobil Xtni cihazlarinda Xsini tipt ve kolimator gibi
goruntileme birimlerinin dikey dpultuda gagi-yukari yonli hareketini gdamak

amaclyla teleskobik kollar icerensgéd mekanizmalar kullaniimaktadir.

Teknigin bilinen durumunda kullanilan s6z konusu harekekanizmalarinin ortak
yonu, hareket edergaligl operatdriin kendisine gigmamak icin 6n gerilimli bir
yay mekanizmasiyla dengelemektir. Denge durumundsisiem operator
tarafindan hareket ettirilginde halat, makara ve palanga sistemi tarafindan
meydana getirilen i¢ mekanizma yay! stkmakta ya da geetmektedir. Yayin
sikismasi ya da geemesiyle beraber yay Uzerindeki kuvvet artmaktadga
azalmaktadir. Bu durumdastaan sabit yik ile yay kuvveti arasindaki dengenin
gerceklgebilmesi icin sistemde bulunan makaranin biri kongekilde
tasarlanmaktadir. S6z konusu kogékildeki helis geometrisi, yayin hareketi ve
Uzerinde olgan kuvvetler ile orantili olacagekilde belirlenmektedir.
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Teknigin bilinen durumunda kullanilan teleskobik kollamobil X-isini cihazina
montajindan sonra saptanan en énemli sorun ciliezaket ettirilirken teleskobik
kolun zeminden yikseldinin olabildigince kucik olmasini geamaktir. Bunun
sebebi cihazin slgl esnasinda operatdriin 6nind gérememesinden kapreatak
surls zorluklarinin  yaanmasidir. Dolayisiyla, mobil Xini cihazi surg
durumundayken teleskobik kolun zeminden maksimuksegkiiginin olabildigince

distk olmasi sglanmalidir.

Teknigin bilinen durumunda yer alan teleskobik kollardaiden bir dger sorun
iIse makaralar vasitasiyla mekanizmanin hareketgfagan halatlarin uzun vadede
Omdurlerinin sona erip yenisiyle gigtirilmesi zorunlulgunun ortaya cikmasidir.
Halat 6mrinin daha uzun olabilmesi icin halat tmbki kuvvetin olabildiince
distik olmasi gerekirken tekgin bilinen durumunda kullanilan mekanizmalarda

halat Gzerine hatiri sayilir bir miktarda kuvveguianmaktadir.

Bunun yani sira, tekgin bilinen durumunda yer alan mekanizmalarda yan ale
yuk dengesini gdayan konik makaralar kendi eksenleri etrafindadiixge konik
makara Uzerindeki halat yana gdo hareket etmekte ve konik makarayla bir
hareketli makara arasinda uzanan halatta sapmiachgsiaktadir. Halattaki bu
sapma acisi halat 6mrunt ciddi olarak etkileyerdsitor old@gundan halat sapma
acisinin mumkun olabilgince kiguk tutulmasi gerekmektedir. Buna skar
teknigin bilinen durumunda yer alan mekanizmalarda kulden hareketli
makaralarin pozisyonlari sebebiyle konik makarahaecketli makara arasinda

uzanan halatlar yiksek sapma acisina sahip olakgik @dmurlii olmaktadirlar.

Tum bunlara ek olarak, tektin bilinen durumunda kullanilan mekanizmalarda
teleskobik kol denge durumundayken bir fren ya ldkteo miknatis vasitasiyla
makaralarin dondl hareketleri engellenerek XHni tlpinidn ve kolimatorin
hareketsiz kalmasi geanmaktadir. Buna kan stz konusu mekanizmalarda
kullanilan frenlerde herhangi bir sorun ghasi durumunda s6z konusu frenler

teleskobik kol icerisinde garidan ulailmasi zor olan yerlerde
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konumlandirildiklarindan frenlerin gatiriimesinde yukseksgilik ve zaman kaybi

yasanmaktadir.

Teknigin bilinen durumunda yer alan US2020/0229779 s&ijriesik Devletler
patent dokimaninda bir mobil radyografik gorintidemaparatindan
bahsedilmektedir. S6z konusu aparatta ana gOvdeyydama getirersasinin
hareket dgrultusuna gore 6n tarafinda birstaci kolon ylkselmektedir. S6z
konusu talyict kolon Uzerinde dikey yonde hareket edebigkilde bir birinci
kaldirma ve algaltma elemani ve bir ikinci kaldirnve alcaltma elemani
bulunmaktadir.ikinci kaldirma ve alcaltma elemani yandan gostethemen
hemen Lsekline sahip olup u¢ kisminda X-ray tipinden véobiimatorden olgan
bir X-ray yayma birimi icermektedir. Birinci kaldma ve alcaltma elemanistgici
kolon Uzerinde sdanan bir kilavuz eleman tarafindarsiyaci kolon boyunca
yukseltilip alcaltilabilmektedirikinci ylikseltme ve alcaltma elemani ise birinci
kaldirma ve alcaltma elemani Uzerindglaaan bir kilavuz eleman tarafindan
birinci kaldirma ve alcaltma elemani boyunca yuidgel alcaltilabilmektedir.
Taslyicl kolonun st kisminda, bir sarim makarasiytalr kolonun st kismina
sabitlenen bir mil etrafinda donebiekilde yer almaktadir. Bir ikinci tel halat, bir
ucu sarim makarasina vezdr ucu birinci kaldirma ve alcaltma elemanininualt
kisminda dizenlenen bir taban kismina sabitlengekhde sarim makarasina
sariimaktadir. Bu sebeple, sarim makarasi dgingde ve ikinci tel halatin sarim
miktari sarim makarasina goregdgiginde birinci kaldirma ve algaltma eleman
yikseltiimekte ya da alcaltiimaktadir. Ote yandhininci kaldirma ve algaltma
elemaninin dst kisminda, birinci kaldirma ve afgaltelemaninin st kisminda
sabitlenen bir tayici mil etrafinda donebilir olarak dizenlenenisbly makara yer
almaktadir.ikinci kaldirma ve algaltma elemani igin bir tel dtalbir ucundan
tastyici kolonun alt u¢ kisminda @anan taban kismina vegeér ucundan ikinci
kaldirma ve alcaltma elemaninin alt u¢c kismindg@lasen taban kismina
sabitlenecekekilde sabit makaraya sariimaktadir. Bu sebeplekedusu tel halat
ikinci tel halatin etkisiyle birinci kaldirma vegltma elemaninin yikseltimesine
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bagli olarak taban kisminda ¢ozuiglinde, ikinci kaldirma ve algaltma elemani da
birinci kaldirma ve algaltma elemanina gore yuksidradir.

S6z konusu US2020/0229779 sayil Biike Devletler patent dokimaninda
aciklanan bulgta hareket ve yik dengeleyici mekanizmada hareketkaralar ile
konik makaralar arasindaki mesafenin oldukca kirseasi sebebiyle halatin sapma
acisi oldukca yuksek olgundan kullanilan celik halatin kullanim émrt oldak¢
kisa olmaktadir. Bunun yani sira, s6z konusu dokigmaaciklanan bujta
hareketli makaralarin, konik makaralar ve yuk désge fonksiyonuna sahip olan
yaylar arasina yenérilmesinden kaynakli olarak yaylar ve konik maddar
arasindaki mesafenin gorece yiksek olmasi sebebayigici kolonun yerden
yukseklgi gorece yuksek bir gere sahip olmak zorunda olup bu durum da s6z
konusu dokiimanda acgiklanan radyografik goruntulepsatinin zemin tzerinde
hareket ettirilmesi esnasinda operatoriingsél@nini net olarak gérmesini olumsuz

olarak etkilemektedir.

Dolayisiyla tekngin bilinen durumunda, sigiesnasinda operatorin sgialanini
rahat gormesine imkan sunan ve arttirglfullanim dmriine sahip olan halatlar

iceren bir mobil X4ini1 cihazina ihtiya¢c duyulmaktadir.

Bulusun Kisa Ac¢iklamasi
Bu bulusun amaci, stklesnasinda operatorin sgiglianini rahat gérmesine imkan
sunan ve arttiriimikullanim émriine sahip olan halatlar iceren bir i sini

cihazi gercekligirmektir.

Bu bulsun amacina ukmak icin gerceklgirilen ilk istem ve bu isteme lga
istemlerde tanimlanan mobil Xtni cihazi; bir gbvde, gévdenin hareket etmesini
sagilayan en az bir tekerlek, bir birinci ucundan géxelsabitlenen ve bu birinci
uctan yukselerek dikey eksen boyunca bir ikinci kadar uzanan bir sabit kolon,
dikey eksen boyunca bir birinci ugtan yukselerekikinci uca kadar uzanan ve

dikey darultuda sabit kolona gore hemen hemen grdsal hareket
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gerceklgtirebileceksekilde sabit kolonla irtibatlandirilan en az birbcil hareketli
kolon, dikey eksen boyunca bir birinci ugtan yuksek bir ikinci uca kadar uzanan
ve dikey d@rultuda birincil hareketli kolona ve sabit kolonarg hemen hemen
dogrusal hareket gercekdrebilecek sekilde birincil hareketli kolonla ve sabit
kolonla irtibatlandirilan en az bir ikincil harekekolon, ikincil hareketli kolon
Uzerinde dizenlenen en az bir $6a1 tlpu ve en az bir kolimatér, sabit kolonun
ikinci ucuna, bir bgka deysle daha ylksekte yer alan ucuna yakin bir bdlgede
diizenlenen en az iki birincil makara, birincil Heei kolonun ikinci ucuna, bir
baska deysle daha yuksekte yer alan ucuna yakin bir bélgédemenen en az bir
ikincil makara, birincil makaralarin Uzerine sanlae birer uclarindan birincil
hareketli kolonun hemen hemen birinci ucuna, bigkhadeysle daha alcaktaki
ucuna sabitlenen en az iki birincil halat, bir udan sabit kolonun birinci ucunun,
bir baska deysle daha algaktaki ucunun yakinina sabitlenen vecikmakara
uzerinden dolanarak ikincil hareketli kolonun herhemen birinci ucuna, bir lea
deyisle daha alcaktaki ucuna sabitlenen en az bir ikimadiat ve icerisinde birinci
halatlarin dolamasina imkan sunarak sabit kolon icerisinde diupeme/e birincil
hareketli kolonun ve ikincil hareketli kolonun dikeksende gercekigrdikleri
dogrusal harekete Iza olarak birincil halatlar vasitasiyla tetiklenkrealsmaya
baslayan ve calkimasi esnasinda en azindan birincil hareketli kokomcil hareketli
kolon, X-isini tapl ve kolimator @rligindan kaynakl olarak ortaya ¢ikan yuki
dengelemek Uzere yapilandirilan en az bir hareletamzmasi icermekte olup
hareket mekanizmasi; sabit kolonun ikinci ucu yaida sabit kolona sabitlenen en
az bir birinci talyici tabla, sabit kolonun birinci ucu yakinindabisakolona
sabitlenen en az bir ikinci ggyici tabla, birinci taiyici tablanin hemen hemen
birbirine zit olan iki ucundan kkyarak dikey eksendagagiya dgru uzanan en az
iki birincil mil yatagi, kasilikli birincil mil yataklari arasinda hemen hemen
dogrusal olarak uzanan en az bir birincil mil, biriniil Gzerinde aralarinda belirli
bir bosluk kalacaksekilde birinci tglyici tablanin orta dizlemine gére simetrik
olarak duizenlenen, bir kismi sabit ¢capa bir kisegisgken capa sahip olan ve
Uzerinde igerisine birincil halatlarin oturmasimakan sunan yapida oluklar yer

alan konik makara biciminde uyarlanan iki birinmbkara, birincil makaralar ve
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birincil mil yataklari arasinda konumlandirilan i&abit makara, birinci sayici
tablaya sabitlenerek birincigigici tabla tarafindan ganan, birinci tairyici tablayla
arasinda birincil makaralarin ve sabit makaralanwhafaza edilmesine imkan
sunan bir bgluk kalacaksekilde birinci tglyici tablaya hemen hemen paralel olarak
uzanan en az bir ikincil mil yata ikinci tastyici tablanin sabit kolonun ikinci ucuna
bakan tarafinda ikinci tayici tabla ile aralarinda bluk kalacaksekilde diizenlenen
ve ikinci talyicl tablaya hemen hemen paralel olarak uzanaaz dvir birincil yay
yatagsl, bir ucundan ikincil mil yata Gzerine buna zit olan gér ucundan ikinci
tastyici tabla tzerine yataklanarak dikeygdatuda uzanan en az bir ikincil mil, bir
ucundan ikincil mil yatg Uzerine dier ucundan ise birincil yay ya@aizerine
yataklanarak ikincil mili saracagekilde ikincil mil yata& ve birincil yay yatgi
arasinda uzanan en az bir baski yayi, birincil yatgsinin birbirine zit olan
uclarinin yakininda diizenlenen en az iki hareke#lkara taiyici ve s6z konusu
hareketli makara tayicilan Uzerinde konumlandirilan, birincil hakaia
irtibatlandirilarak birincil halatlar tzerinde staan kuvvetin etkisiyle dikey
dogrultuda hemen hemen gimsal hareket gerceklirmek ve gercekigirilen bu
dogrusal hareketin yontne @$a olarak baski yayinin sgmasina ya da
gewemesine imkan sunmak tzere yapilandirilan hareketkaralar icermektedir.
Birincil hareketli kolon ya da ikinci hareketli kmh tzerine operator tarafindan
dikey yonli bir kuvvet uygulanginda hareket mekanizmasi gcalaya
baslamaktadir. Hareket mekanizmasingkiln 6rnek bir cakma su sekildedir.
Operator tarafindan zemine gore bulunabge@n yiksek pozisyonda bulunan
ikincil hareketli kolon Gzerine dikey eksendga@ yonlu belirli blayuklikte bir
kuvvet uygulandiinda ikincil halat hareket etmeyesteyarak hem ikincil hareketli
kolonun hem de birincil hareketli kolonug z2amanli olarak algalmayagi@amasini
sazlamaktadir. Birincil hareketli kolonun algalmayaslaanasiyla, bir ucundan
birincil hareketli kolona bglanan birincil halatlar da dikey eksendg@ yonli
hareket etmektedir. Birincil halatlarin hareketnsounda birincil makaralar da
birincil mil etrafinda 6rngin saat yonunun tersi gibi daha dnceden belirldrien
birinci dons yonunde donme hareketi yapmaya sl@aktadir. Birincil

makaralarin birincil dorglydonindeki donme hareketi sonucunda birincil hatatl
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s6z konusu birincil makaralarin sabit ¢capli kismsaall halde bulunan kisimlari
bosa ¢ikarak birincil hareketli kolonun hareketiykezamanli olarak govdeye g
hareket etmektedirler. Operator tarafindan ikimateketli kolon tzerine kuvvet
uygulanmadan o6nce, bir §k@ deysle ikincil hareketli kolonun en yuksek
pozisyonda bulundiu durumda birincil halatlarin baski yayindan cikasimlari
birincil makaralarin buyuk ¢apli kisminda yer atduklarda konumlanngiolarak
bulunmaktadirlkincil hareketli kolonun ve dolayisiyla birincil teketli kolonun
asagl yonlu hareketi ve birincil makaralarin  birinci m@ yoninde
gerceklatirdikleri donme hareketi sonucunda birincil hadath baski yayindan
ctkan kisimlari birincil makaralarin gigken capli kismi tGizerinde yer alan oluklara
sariimaktadir. Birincil halatlarin baski yayindakapn kisimlari birincil makaralarin
desisken capli oluklari Gzerine sarildikca hareketli srakar Gzerine yukari yonlu
bir cekme kuvveti uygulanmakta ve bunglbalarak hareketli makaragagicilari
vasitasiyla birincil yay yaga da ytukselmeye Bhyarak baski yayinin sgmasini
sazlamaktadir. Baski yayinin sgknasiyla beraber Uzerindeki kuvvet artmakta ve
birincil makaralar Gizerindeki moment dengesiriilamak tzere birincil halatlarin
baski yayindan c¢ikan kisimlarinin hareketi birinmbkaralarin buyik capli
kismindaki  oluklarindan  kiguk capli  kismindaki d&ukna  dgru
gerceklemektedir. Bir baka deysle, birincil halatlarin baski yayindan cikan
kisimlarinin birincil makaralar Uzerine sariimayaslddigi konumun birincil
makaralarin merkezlerine olan mesafesi ikincil katie kolonun ve dolayisiyla
birincil hareketli kolonun gagi yonlu hareketiyle beraber belirli bir oranla
azalmaktadir. S6z konusu mesafgigieni sayesinde birincil makaralar Uzerindeki
moment dengesi §lmnmakta ve kar yik dengelemsslevi yerine getirilmektedir.
Ikincil hareketli kolon Uzerine uygulanan kuvveteglbaolarak en alcakta
bulunabilecgi pozisyona geldiinde hareket sonlanmakta ve 0Ozellikle birincil
halatlarin hareketi sonlariindan hareket mekanizmasinin da hareketi sona
ermektedir. Bunun ardindan en alcak pozisyondanamukincil hareketli kolon
Uzerine, ikincil hareketli kolonu en yuksek pozisgodondirmek Uzere kuvvet
uygulandginda ikincil halatlar vasitasiyla birincil harekeétblon da yukari yonlu

hareket etmeye blamaktadir. Dolayisiyla, birincil makaralardan #nak birincil
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hareketli kolona bdanan birincil halatlar da birincil hareketli kollanberaber
yukari yonlu harekete blayarak birincil makaralarin sabit capli kismindakiklar
Uzerine sarilmaya bamaktadir. S6z konusu birincil halatlar birincibkaralarin
sabit capli kismindaki oluklari Gzerine sarildikgancil makaralar birincil mil
etrafinda birinci dongiyoninidn tam zitti yoninde olan bir ikinci d@ngoninde
donme hareketi gercekklermeye balamaktadir. Boylece, birincil halatlarin baski
yayindan cikarak birincil makaralarin ggken capl kismi tGzerindeki oluklara
sarili halde bulunan kisimlari birincil makaralaetinde bga ¢ikmakta ve bunun
sonucunda hareketli makaralar ve dolayisiyla haliekeakara talyicilar
vasitasiyla hareketli makaralaringha@dulundigu birincil yay yat& asagiya dgru
hareket etmeye biamaktadir. Birincil yay yatanin bu yondeki hareketine gla
olarak baski yayl ggemekte ve baski yayi tUzerindeki kuvvet azalmaktd&hski
yayl Uzerindeki kuvvetin azalmasiyla beraber bitinmakaralar Uzerindeki
momenti dengelemek adina birincil halatlarin bitincakaralar Gzerine sarilmaya
basladigi konum birincil makaralarin kicik capli kisminituldarindan buyik
capli kisminin oluklarina gou gerceklgmektedir. Bir baka deysle, birincil
halatlarin baski yayindan c¢ikan kisimlarinin bitincakaralar tGzerine sarilmaya
basladigi konumun birincil makaralarin merkezine olan mesafikincil hareketli
kolonun ve dolayisiyla birincil hareketli kolonunkari yonli hareketiyle beraber
belirli bir oranla artmaktadir. S6z konusu mesa#gigimi sayesinde birincil
makaralar tzerindeki moment dengeglaamakta ve kar yuk dengelemesievi
yerine getirilmektedir.ikincil hareketli kolon Uzerine uygulanan kuvveteglba
olarak bulunabilegg en ylksek pozisyona gefdinde hareket sonlanmakta ve
Ozellikle birincil halatlarin hareketi sonlaggdndan hareket mekanizmasinin da

hareketi sona ermektedir.

Bulus konusu mobil X4ini cihazinda hareket mekanizmasinda sikayik
dengeleyici olarak baski yayi kullanilmasi sayesisdbit yapisi sebebiyle boyu
ayarlanabilir olmayan sabit kolonun yiksgkiin olabildigince diguk tutulmasi
salanarak operatoriin mobil X%4ni cihazini sirerken 6nind daha rahat gérmesi ve

bdylece surgl konforunun ve guverginin arttirlimasi sglanmstir. Bunun yani
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sira, hareket mekanizmasinda birbirine gore siknelarak dizenlenen iki farkh

birincil makara ve dolayisiyla toplam vyikustgan iki farkli birincil halat

kullanilarak her bir birincil halat tarafindan dafa kuvvet tanmasi ve hareketli

makaralarin sabit kolonun birinci ucunun yakiniiiancil makaralarin ise sabit
kolonun ikinci ucunun yakininda konumlandirilaradketli makaralar ve birincil
makaralar arasindaki mesafenin olakiildce yuksek tutularak birinci halatlarin
sapma acilarinin azaltiimasiyla birincil halatlacullanim 6mra arttirilarak bakim
onarim acisindan zaman ve maliyet avantajlatiasaaktadir. Bunun yani sira
hareketli makaralar ve birincil makaralar arasindakesafenin arttirilmasi
sayesinde toplam dikey kol uzuglu azaltilmakta olup bu sayede daha rahat bir

suris imkani sunulmaktadir.

Bulusun Detayli Aciklamasi

Bu buliun amacina ukmak icgin gerceklgtirilen mobil X-igini cihazi ekli
sekillerde gosterilmy olup, busekillerden;

Sekil 1- Bulus konusu X-gini cihazinin ikincil hareketli kolonun en yuksek
pozisyonda bulundiu bir uygulamasinin temsili gosterimidir.

Sekil 2- Bulws konusu X-gini cihazinin sirgi pozisyonunda bulungu bir
uygulamasinin temsili gosterimidir.

Sekil 3- Bulus konusu X-¢in1 cihazinda yer alan hareket mekanizmasinin bir
uygulamasinin énden goriyii@r.

Sekil 4- Bulus konusu X-¢ini cihazinda yer alan hareket mekanizmas$ekil 3'te
gosterilen uygulamasinin yandan gorgiidiir.

Sekil 5- Bulus konusu X-gini cihazinda yer alan hareket mekanizmasingkahir
uygulamasinin birincil halatlarin gosteriimgddnden gorungiidir.

Sekil 6- Bulus konusu X-¢ini cihazinda yer alan hareket mekanizmas$ekil 3'te
gosterilen uygulamasinin birincil halatlarin gosgteedigi 6nden gorungiidir.

Sekil 7- Bulus konusu X-gini cihazinda yer alan hareket mekanizmas§ekil 6’da
gosterilen uygulamasinin birincil halatlarin gosteedigi yandan gorangiidar.
Sekil 8- Bulus konusu X-¢ini cihazinin bir uygulamasinda hareket mekanizmiasi

sabit kolonun ikinci ucuna yakin bélgesinin deté@ylmisudar.



Sekil 9- Bulus konusu X-¢ini cihazinin bir uygulamasinda hareket mekanizmasi
sabit kolonun ikinci ucuna yakin bélgesinin detagik goringudur.
Sekil 10- Bulus konusu X-gini cihazinin birincil makara durdurucu yapisinin b

uygulamasinin temsili perspektif gorigadar.

Sekillerdeki parcalar tek tek numaralandirgnolup bu numaralarin ksih g
asagida verilmitir.
1. Mobil X-1sini cihazi
Govde
Tekerlek
Sabit kolon
Birincil hareketli kolon
Ikincil hareketli kolon
X-Isini tapu

Kolimator

© © N o 00 s DN

Birincil makara

10. ikincil makara
11.Birincil halat
12.ikincil halat
13.Hareket mekanizmasi
14.Birinci taglyici tabla
15.ikinci tasiyici tabla
16. Birincil mil yatagi
17.Birincil mil

18. Sabit makara

19. Ikincil mil yatag|
20.Birincil yay yata|

21. ikincil mil

22.Baski yayi
23.Hareketli makara tayici

24.Hareketli makara

10
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25.Birinci tasltyicl

26.Birinci tasiyici yatas|

27.1kinci tastyicl

28.1kinci tasiyicl yata

29.Ucunc talyic

30. Ucunci talyici yatas

31.Birinci baski yayi

32.1kinci baski yayi

33.Ucunci baski yay!

34. Sikigtirma elemani

35. Durdurucu

36.Durdurucu yatgi

37.Tutucu

38. Kilavuz mili
Z. Zemin
Y. Birinci eksen
FE4. Sabit kolonun birinci ucu
SE4. Sabit kolonun ikinci ucu
FES. Birincil hareketli kolonun birinci ucu
SES. Birincil hareketli kolonun ikinci ucu
FEG.Ikincil hareketli kolonun birinci ucu
SE6.ikincil hareketli kolonun ikinci ucu
G. Basluk

Mobil X-1sini cihazi (1); bir govde (2), gbvdenin (2) bir zer{Z) Gizerinde hareket
etmesini sglayan en az bir tekerlek (3), bir birinci ucundd&t4) govdeye (2)
sabitlenen ve bu birinci uctan (FE4)slagyarak zemine (Z) gére hemen hemen
dikey olarak uzanan bir birinci eksen (Y) boyunaakinci uca (SE4) kadar uzanan
bir sabit kolon (4), birinci eksen (Y) boyunca birinci u¢ (FES) ile bir ikinci ug
(SE5) arasinda uzanan ve birinci eksen (Ygrdiusunda sabit kolona (4) gore

dogrusal hareket gercelgrebileceksekilde sabit kolonla (4) irtibatlandirilan en
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az bir birincil hareketli kolon (5), birinci eks€M) boyunca bir birinci u¢ (FE6) ile
bir ikinci u¢ (SE6) arasinda uzanan ve birinci €kf¢) boyunca birincil hareketli
kolona (5) ve sabit kolona (4) goredosal hareket gercekfirebileceksekilde
birincil hareketli kolonla (5) ve sabit kolonla (#jibatlandirilan en az bir ikincil
hareketli kolon (6), ikincil hareketli kolon (6) éende dizenlenen en az bir y{n
tupu (7) ve en az bir kolimator (8), sabit kolond ikinci ucuna (SE4) yakin bir
bdlgede duzenlenen en az iki birincil makara (9inbil hareketli kolonun (5)
ikinci ucuna (SE5) yakin bir boélgede diuzenlenenaerbir ikincil makara (10),
birincil makaralarin (9) Gizerine sarilan ve birglanindan birincil hareketli kolonun
(5) hemen hemen birinci ucuna (FE5) sabitlenenzikiabirincil halat (11), bir
ucundan sabit kolonun (4) birinci ucunun (FE4) yaka sabitlenen ve ikincil
makara (10) Gzerinden dolanarak ikincil harekeadlokun (6) hemen hemen birinci
ucuna (FE6) sabitlenen en az bir ikincil halat (¥€)icerisinde birincil halatlarin
(11) dolanmasina imkan sunacsgkilde sabit kolon (4) icerisinde dizenlenen,
birincil hareketli kolonun (5) ve ikincil hareketkolonun (6) birinci eksen (Y)
boyunca gercekitirdikleri dogrusal harekete Iga olarak birincil halatlar (11)
vasitasiyla tetiklenerek cgitnaya balayan ve calmasi esnasinda en azindan
birincil hareketli kolon (5), ikincil hareketli koh (6), X-gini tipt (7) ve kolimator
(8) azirhgindan kaynakli olarak ortaya cikan yiki dengeletizeke yapilandirilan
en az bir hareket mekanizmasi (13) icermektedirbiM$-1sini cihazinin (1), bir
operatér tarafindan tercihen bir sgifkolu vasitasiyla manuel olarak sudrilmesi
sonucunda govdenin (2) tekerlekler (3) vasitaspdenin (Z) Uzerinde hareket
etmesi sglanarak mobil X4in1 cihazi (1) hastanin yakininasitaabilmektedir.
Mobil X-1sin1 cihazi (1), rontgen cekimi gerceldieilmesine imkan sunan Xgini
tupunan (7) ve kolimatdrin (8)s@masini ve birinci eksende (Y) kolimator (8) ile
hasta arasindaki mesafesinin ayarlanabilmesinennsk@mmaktadir. S6z konusu
mesafe, sabit kolon (4), sabit kolon (4) icerisindenumlandirilan hareket
mekanizmasi (13), birincil hareketli kolon (5) Manicil hareketli kolonun (6)
birlikte gorev yapmalari sayesinde ayarlanabilmeikt&abit kolon (4), dolayisiyla
sabit kolonla (4) irtibatlandirilan birincil harekekolon (5) ve ikincil hareketli

kolon (6) da tercinen birinci eksen (Y) etrafindabnthe hareketi
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gerceklgtirebilmekte olup boylece ikincil hareketli kolo6)(tarafindan tanan X-
Isint  tdpunun  (7) ve kolimatérin (8) acisal pozisymmhasi da
hareketli kolon (5) ve ikincil hareketli kolon (&irinci eksen (Y) Uzerinde
alabilecekleri en algcak pozisyona, bigka deysle govdeye (2) en yakin olduklari
pozisyona getirilerek boylarinin olabifgince kisa olmasi gg@anmakta, bu durum
da mobil X-gini cihazini (1) stren operatér icin sgikiblayligl saslamaktadir. Sabit
kolon (4), birincil hareketli kolon (5) ve ikincihareketli kolon (6) arasindaki
baglantilar tercihen celik gibi guclt bir malzemedeamul olan birincil halatlar
(11) ve en az bir ikincil halat (12) tarafindarglsmmaktadir. Sabit kolonun (4)
ikinci ucunun (SE4) yakinlarinda diizenlenen bitintiakaralardan (9) cikan
birincil halatlar (11) birincil hareketli kolonurb) tercihen birinci ucu (FE5) olmak
Uzere birinci ucunun (FE5) yakinlarinda sabitlentedk. Boylece sabit kolon (4)
ve birincil hareketli kolon (5) arasindakigdanti sglanmaktadir. Bir ucundan sabit
kolonun (4) birinci ucunun (FE4) yakinlarina sadign ikincil halat (12) birincil
hareketli kolonun (5) ikinci ucunun (SE5) yakintata konumlandirilan ikincil
makaradan (10) gecerek ikincil hareketli kolonuh t@&cihen birinci ucu (FE6)
olmak Uzere birinci ucunun (FE6) yakinlarinda dahiektedir. Boylece, ikincil
hareketli kolon (6) ve sabit kolon (4) arasindadglanti birincil hareketli kolon (5)
tzerinden sglanms olmaktadir Ikincil hareketli kolon (6) tercihen hemen hemen
“L” sekline sahip olup Xsini tipt (7) ve kolimatdr (8) s6z konusu ikincilrbketli
kolonun (6) birincil hareketli kolonla (5) irtibathdirilan tarafinin tam ters tarafinda
tasinmaktadir. Sabit kolon (4), birincil hareketli kol (5) ve ikincil hareketli kolon
(6) arasinda s6z konusu birincil halatlar (11) ve az bir ikincil halat (12)
vasitasiyla gerceldarilen bu tur bir bglanti sayesinde sabit kolonun (4), bigka
ifadeyle sabit kolon (4) icerisinde konumlandirilaareket mekanizmasinin (13),
birincil hareketli kolonun (5) ve ikincil hareketkolonun (6) @ zamanl olarak
hareket etmeleri gtganmaktadir. Sabit kolon (4) tzerinde tercihenai#tet birincil
makara (9) yer algindan birincil hareketli kolonu (6) gamak Utzere iki farkli
birincil halat (11) kullaniimaktadir. Sabit kolon4d) icerisinde konumlandirilan

hareket mekanizmasi (13), birincil hareketli kolon(b) ve ikincil hareketli
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kolonun (6) ve dolayisiyla Xsini tipunun (7) ve kolimatdrtn (8) birinci eksen) (Y
Uzerinde hareket etmelerine imkan sunarak kolini@to(8) hastaya gore
mesafesinin ayarlanmasina ve kolimatortin (8) hasgéiye mesafesi ayarlandiktan
sonra birincil hareketli kolonun (5) ve ikincil feketli kolonun (6) ve dolayisiyla
X-1g1n1 tipunun (7) ve kolimatdrin (8) bu pozisyondeekatsiz olarak kalmasina
imkan sunmaktadir. S6z konusu hareket mekaniznE®)y Kagi dengeli bir
mekanizma olarak uyarlanmaktadir. S6z konusgi kiengeli hareket mekanizmasi
(13) sayesinde, birincil hareketli kolon (5), ikinicareketli kolon (6), X<ini tipU
(7) ve kolimatdr (8) sebebiyle alan yuklere gdeser bir &irlik olusturulmakta ve
s6z konusu elemanlarin (5, 6, 7, 8) birinci eksénbjoyunca guvenilir bigekilde
hareket edebilmeleri glnmaktadir. Sabit kolonun (4) ikinci ucunun (SE4)
yakinlarinda konumlandirilan birincil makaralard@p ayrilarak birincil hareketli
kolona (5) b@lanan birincil halatlar (11) ortaya ¢ikan tim yUikiimakta ve stz
konusu birincil halatlarin (11) birincil harekettolona (5) b&landgl kisimda
olusan tum vyidk hareket mekanizmasinin (13) spafisi esnasinda sabit
tutulmaktadir. S6z konusu sabit yuk, birincil haatikkolon (5), ikincil hareketli
kolon (6), X-sini tupu (7) ve kolimator (8) sebebiyle gdun yiklere ¢ dezer
agirhkta olmaktadir. Sabit kolonun (4) Uzerinde korandirilan birincil
makaralardan (9) c¢ikan birincil halatlarin (11)epiuclar birincil hareketli kolon
(5) tzerine bglanirken s6z konusu birincil halatlar (11) sabitdwo(4) icerisinde
diizenlenen hareket mekanizmasi (13) igerisindesak dier uclarindan da sabit
kolon (4) icerisine sabitlenmektedirler. S6z konbgincil halatlarin (11) hareket
mekanizmasi (13) icerisinde deaalari sayesinde hareket mekanizmasinin (13),
ikincil hareketli kolonun (6) ve dolayisiyla birihdareketli kolonun (5) birinci
eksende (Y) gercelderdigi harekete bgi olarak birincil halatlar (11) vasitasiyla
tetiklenip calgarak hareket etmesi @anmakta olup bu sayede birincil hareketli
kolon (5), ikincil hareketli kolon (6), Xsini tipu (7) ve kolimatdr (8) sebebiyle
olusan yuklere g deser yuki olgturmak icin gerekli kuvvetlerin okmasi

sglanmaktadir.
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Bulus konusu mobil X4gini1 cihazinda (1) yer alan hareket mekanizmasi, €e8)it
kolonun (4) ikinci ucu (SE4) yakininda sabit kolgda balanan en az bir birinci
tastyici tabla (14), sabit kolonun (4) birinci ucu @Eyakininda sabit kolona (4)
baglanan en az bir ikinci tayici tabla (15), birinci tayici tablanin (14) hemen
hemen birbirine zit olan iki ucundanskeyarak sabit kolonun (4) birinci ucunun
(FE4) bulundgu yone d@ru uzanan en az iki birincil mil yata (16), kasgilikli
birincil mil yataklari (16) arasinda hemen hemegrdeal olarak uzanan en az bir
birincil mil (17), birincil mil (17) tzerinde aratenda belirli bir bgluk (G) kalacak
sekilde birinci tglyici tablanin (14) merkezine gore simetrik oladéizenlenen, bir
kismi sabit capa bir kismi gigken ¢apa sahip olan ve Uzerinde igerisine birincil
halatlarin (11) oturmasina imkan sunan oluklaralan konik makara biciminde
uyarlanan iki birincil makara (9), birincil makaaal(9) ve birincil mil yataklari (16)
arasinda konumlandirilan iki sabit makara (18)jnbir tasiyici tablaya (14)
baglanarak birinci taiyici tabla (14) tarafindangman, birinci talyici tablayla (14)
arasinda birincil makaralarin (9) ve sabit makaral§l8) muhafaza edilmesine
imkan sunan bir bguk kalacaksekilde birinci tgiyici tablaya (14) hemen hemen
paralel olarak uzanan en az bir ikincil mil yat§19), ikinci tgiyici tablanin (15)
sabit kolonun (4) ikinci ucuna (SE4) bakan taradrkinci tsslyici tabla (15) ile
aralarinda bguk kalacaksekilde diizenlenen ve ikinciggici tablaya (15) hemen
hemen paralel olarak uzanan en az bir birincil yatgs1 (20), bir ucundan ikincil
mil yataz1 (19) Uzerine buna zit olang@ir ucundan ikinci tayici tabla (15) Gzerine
yataklanarak birinci eksen (Y) boyunca uzanan erbiazkincil mil (21), bir
ucundan ikincil mil yatgn (19) Gzerine dier ucundan ise birincil yay yata(20)
Uzerine yataklanarak ikincil mili (21) saracgékilde ikincil mil yata (19) ve
birincil yay yat& (20) arasinda uzanan en az bir baski yay! (28)ch yay
yatgzinin (20) birbirine zit olan uclarinin yakinindazéalenen en az iki hareketli
makara tayicl (23) ve stz konusu hareketli makarayteilar (23) Uzerinde
yataklanan, birincil halatlarla (11) irtibatlandamnak birincil halatlar (11) Gzerinde
tasinan kuvvetin etkisiyle birinci eksen (Y) glaultusunda hemen hemenglosal
hareket gercekitirmek ve gercekigirilen bu d@rusal hareketin yonune ga

olarak baski yayinin (22) ssknasina ya da gegmesine imkan sunmak Uzere
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yapilandirilan hareketli makaralar (24) icermektediareket mekanizmasi (13)
dahilinde yer alan baski yayi (22) siki gewseyerek, birincil hareketli kolon (5),
ikincil hareketli kolon (6), Xgini tlpd (7) ve kolimator (8)garli g1 sebebiyle olgan
yukleri kagilamakta ve sikip gewemesi sonucunda bu yuklerg aégzer kuvvet
olusturarak hareket mekanizmasinin (13) skadtenge gorevi gormesine imkan
sunmaktadir. Bu kardenge gorevi icin sikma ve geyeme 0zellgi gosteren baski
yay! (22) kullaniimasiyla sabit kolonun (4) icende duzenlenecek ol¢ide kucglk
hacimli hareket mekanizmasi (13), Al tipunin (7) ve kolimatdrin (8) birinci
eksen (Y) Uzerindeki hareketi igin yuksek wii(stroke) sglayabilmektedir. X-
Isini tapd (7) ve kolimator (8) birinci eksen (Y) hayca hareket ederlerken hareket
mekanizmasi (13) dahilinde yer alan baski yayi (2pirinci eksen (Y) boyunca
hareket etmektedir. Baski yayina (22), tercihereketrmekanizmasinin (13) sabit
kolon (4) icerisine monte edilmesinden dnce olmadré hareket mekanizmasi (13)
calismaya balamadan dnce belirli bir 6n gergi (preload) verikteglir. S6z konusu
on gergi miktari tercihen hareket mekanizmasini8) (talsmasi boyunca
karsilasilan minimum kuvvet dgerine gittir. Ornegin teknigin bilinen durumunda
siklikla kullanilan ¢ekme yaylarina 6n gergi vehelek icin s6z konusu ¢ekme
yaylarini eksenleri boyunca cekerek boylarinin wnaisi gerekmekte olup bu
durum da sabit kolon (4) icerisinde kapladiklarinan artarak sabit kolonunun (4)
boyutlarinin artmasina sebebiyet verilmektedir. 8kagin bulus konusu mobil X-
Isin1 cihazinda (1) yer alan hareket mekanizmasi@a8a Kullanilan baski yayina
(22) on gergi vermek icin s6z konusu baski yayif2) sikstiriimasi
gerekmektedir. On gergiye ek olarak hareket mekaagnin (13) cajmasi
esnasinda mekanizma (13) Uzerine etkiyen kuvvata@rhdan cekme yaylarinin
kullanildigi mekanizmalarda gekme yaylari kullanim esnasiatia da uzarlarken
buna kagin basma yayinin (22) kullanifgimevcut bulgta baski yayinin (22) iyice
sikismasi sglanmaktadir. Dolayisiyla, bujukonusu mobil Xgini cihazinda (1)
yer alan hareket mekanizmasinda (13}kgilk dengeleme gérevi géren yayin (22)
baski yayi tiriinde olmasi sayesinde sabit kolong(4hacminin oldukca verimli
kullanilarak sabit kolonun (4) tektin bilinen durumunda yer alan Orneklere

nazaran Ozellikle yukseklik bakimindan daha kiculoyublu olmasi
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sazlanmaktadir. Hareket mekanizmasinda (13)sga esnasinda mekanizma (13)
Uzerine etkiyen kuvvetlere Pl olarak baski yayi (22) daralmaya,ska bir
ifadeyle siksmaya balayarak baski yayi (22) Gzerindeki kuvvet artmaktasiaski
yay! (22) Uzerindeki kuvvet arttikca ytk dengesagiayabilmek icin sabit kolonun
(4) ikinci ucunun (SE4) yakinlarinda dizenlenenikanakara turtndeki birincil
makaralar (9) kullanilmaktadir. S6z konusu konikkara turindeki birincil
makaralarin (9) bir kismi sabit capa sahipken kdtesmi dgisken caplidir.
Degisken cap tercihen buylk cap gdginden diguk cap deerine dgru belirli
oranlarda azalmaktadir. Bunun yani sira konik maki#iindeki birincil makaralar
(9) uzerinde igerisine s6z konusu birincil halatfdrl) almaya uygun yapida olan
hemen hemen sprial geometrili oluklar yer almaktgp dirincil halatlar (11) bu
oluklarin icerisinde hareket edebilmektedirler. Bu bir yapida olan birincil
makaranin (9) sabit ¢caph kismindan c¢ikan biritnalat (11), birincil hareketli
kolonun (5) tercihen birinci ucu (FE5) olmak Gzéiencil hareketli kolonun (5)
birinci ucunun (FE5) yakinlarina ganmakta ve bu k@anti sayesinde birincil
hareketli kolon (5), ikincil hareketli kolon (6),-kInI tipl (7) ve kolimator (8)
agirh gl sebebiyle olgan yuklerin birincil makara (9) Gzerindeki momeséabit
kalmaktadir. Hareket mekanizmasinda (13) yer akmkibyayinin (22) tzerindeki
kuvvet arttginda kagl dengeyi sglayabilmek adina birincil makaralarin (9)
desisken capi blyuk deerdeki bir captan kucuk derdeki bir capa dgru
azalmaktadir. Boylece, birincil makaranin (9) basky (22) tarafindaki momenti
sabit kalmakta ve birincil hareketli kolon (5), nkil hareketli kolon (6), Xsini
tupu (7) ve kolimatér (8) @rligl sebebiyle olgan yuklerin birincil makara (9)
Uzerinde olgturdusu momente @t olmasi sglanmaktadir. S6z konusu
momentlerin git olmasi sayesinde kardengeli hareket mekanizmasinin (13)
islevini guvenilir sekilde yerine getirmesi glnmaktadir. S6z konusu birincil
makaralar (9) hareket mekanizmasi (13) dahilindealan birincil mil (17) tGzerine
yataklanmaktadirlar. Buun tercih edilen uygulamasinda birincil makara@y (
birincil mil (17) Gzerinde hareket mekanizmasindB)( orta dizlemine gore
simetrik olacalgekilde diizenlenmektedirler. S6z konusu birincil (i) Gzerinde

ayrica sabit makaralar (18) da hareket mekaniznra¢ir3) orta diizlemine gore
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simetrik olacaksekilde yataklanmaktadirlar. S6z konusu hareket miekaasinda
(13) iki adet birincil makara (9) kullaniimasi idrkh birincil halat (11) kullanimi
gerektirdginden birincil halatlardan (11) her biri Gzerinesdid yukin tek bir
birincil halat (11) kullanimina kiyasla yariya insmge sebep olarak s6z konusu
birincil halatlarin (11) kullanim o6miirlerinin artmia sglanmaktadir. Uzerine
birincil makaralarin (9) ve sabit makaralarin (¥&8jaklandg! birincil mil (17) her
bir ucundan, birinci eksen (Y) daultusunda birbirlerine paralel olarak uzanarak
aralarinda hemen hemen birincil milin (17) ygnesine imkan sunan bir aciklk
kalacaksekilde mesafeli olarak dizenlenen birincil mil yd#au (16) Gzerine s6z
konusu birincil mil (17) uzanim ekseni etrafindandi@ hareketi yapacalekilde
baglanmaktadir. Birincil mil yataklari (16), birer kagindan tercihen birinci §ayici
tablanin (14) uc¢ kisimlarinin yakininda olagakilde birinci tglyici tabla (14)
Uzerine sabitlenmektedir. Hareket mekanizmasin@®d, (dirincil makaralar (9),
sabit makaralar (18) ve hareketli makaralar (24)teaiyla hemen hemen palanga
benzeri bir yap! ortaya ¢cikmaktadir. S6z konuseketr mekanizmasinda (13) iki
adet birincil makara (9) ve dolayisiyla iki adetifgil halat (11) kullanildiindan,
hareket mekanizmasinin (13) orta dizlemine goretsiknolan iki farkli palanga
sistemi ortaya c¢ikmaktadirkincil hareketli kolonun (6) birinci eksen (Y)
Uzerindeki hareketi ve dolayisiyla bunaglbalarak birincil hareketli kolonun (5)
da tetiklenmesiyle, birincil halatlar (11) ikinchareketli kolonun (6) hareket
yonune bgh olarak birincil makaralarin (9) oluklarina samdkta ya da bu
oluklardan bga ¢ikmaktadir. S6z konusu birincil makaralar (9@rirze sarilan ya
da bu birincil makaralardan (9) 4o cikan birincil halatlar (11) Gzerindesiiaan
kuvvet, birincil makara (9)-sabit makara (18)-hatk makara (24) grubu
tarafindan meydana getirilen palanga sistemi sagles#’e 1 oranla baski yayina
(22) aktarilarak baski yayinin (22) dahasigd bir vurus (stroke) yapmasi
sazlanmaktadir. Hareket mekanizmasinda (13) yer aémkibyayinin (22) birinci
eksende (Y) sikip gewemesine imkan sunan hareketli makaralar (24) sabit
kolonun (4) gévdeye (2) @mnan birinci ucunun (FE4) yakininda dizenlenen
birincil yay yat&i (20) Gizerinde konumlandirilan hareketli makakaytailar (23)

Uzerinde tanmaktadir. Hareketli makarastgcilari (23), birinci eksende (Y)
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hemen hemen @ousal hareket gercelgdgrebilen baski yayiyla (22) birlikte hareket
edebilen birincil yay yata (20) Uzerinde duzenlendiklerinden s6z konusunbiri
yay yat@l (20) da hareketli makaralar (24) ile birlikte ibai eksen (Y)
dogrultusunda hemen hemen g@losal hareket gercelfirmekte ve bunun
sonucunda s6z konusu hareketin yoniungi lmdarak baski yayinin (22) sgnasi
ya da geyemesi sglanmaktadir. Daha Onceden de belirildigibi hareket
mekanizmasinin (13) hareketi, icerisinde dolanaimdl halatlar (11) vasitasiyla
sazlanmaktadir. Birincil halatlardan (11) her biringabit ucu, bir bgka deysle
birincil hareketli kolona (5) kgl olmayan ucu birinci tayici tabla (14) tzerine
baglanmakta ve buradan sirasiyla hareket mekaniznmag8) birinci taiyici
tablaya (14) bglandgl tarafinda yer alan hareketli makaraya (24), salakaraya
(18) yeniden hareketli makaraya (24) ve birincilkar@anin (9) dgisken capli
kismindaki oluklara sarilacajekilde uzanmaktadir. Birincil halat (11), birincil
makaranin (9) dgsken capli kismindaki oluklara sarildiktan sonraitsghpli
kismindaki oluklara sarilmaya devam etmekte ve husonrasinda birincil
makaradan (9) ayrilarak birincil hareketli kolonan(b) birinci ucunun (FE5)
yakininda birincil hareketli kolonun (5) Uzerinebgeenmektedir. Her iki birincil
halat (11) da ayni siray! takip edecglkilde hareket mekanizmasinin (13) orta
dizleminin her iki tarafinda da benzegekilde uzanmaktadir. Hareket
mekanizmasinda (13) yer alan hareketli makaral®y; (rincil hareketli kolon (5),
ikincil hareketli kolon (6), X-gini tipd (7) ve kolimatdr (8)garli g1 sebebiyle olgan
yukleri birincil halatlar (11) vasitasiyla baskiyyaa (22) iletmekte olup s6z konusu
hareketli makaralar (24) hareket mekanizmasinin) i@men hemen en alt
kisminda, bir bgka deysgle sabit kolonun (4) birinci ucuna (FE4) oldukc&yabir
bdlgede tercihen birincil yay yatanin (20) birbirine zit olan uglarinda dizenlenen
hareketli makara tayicilar (23) Uzerinde duzenlenmektedirler. S6z usan
hareketli makaralarin (24) sabit kolonun (4) birin¢g kismi (FE4) yakininda ve
birincil makaralarin (9) sabit kolonunun (4) ikinog kismi (SE4) yakininda
konumlandiriimalar sayesinde hareketli makara2d) ve birincil makaralar (9)
arasindaki mesafe hemen hemen sabit kolonun (d$imgge olabilecek en yuksek

mesafe olarak dizenlengmolup boylece ilgili birincil makaralar (9) ve heli
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makaralar (24) arasinda uzanan birincil halatlékr) sapma acisinin olabiggince
azaltiilmasi sganmaktadir. Birincil halatlarin (11) sapma acnam azalmasiyla
birincil halatlarin (11) daha az yorularak daha ruzémdirli olmalari
sgzlanmaktadir. Bunun yani sira, hareketli makarald®4) sabit kolonun (4)
birinci u¢ kismi (FE4) yakininda konumlandiriimalsayesinde baski yayi (22) ve
birincil makaralarin (9) birbirlerine olabilgince yakin olmasi géanmaktadir. Bu
durum da hareket mekanizmasinin (13) 0Ozellikle wglkk bakimindan
boyutlarinin daha dilik olmasini sglayarak sabit kolonunun (4) daha da kisa boylu
olmasina imkan sunmaktadir. Birincil hareketli kolb) ya da ikinci hareketli
kolon (6) Uzerine operator tarafindan birinci ekgdf) dogrultusunda kuvvet
uygulandginda hareket mekanizmasi (13) da gahya balamaktadir. Hareket
mekanizmasina (13) skin 6rnek bir cama su sekildedir: Operator tarafindan
birinci eksende (Y) gbvdeden (2) en uzak pozisyohdinan ikincil hareketli
kolon (6) Uzerine birinci eksen (Y) boyunca govd€g2e bakan yonde belirli bir
kuvvet uygulandiinda ikincil halat (12) hareket etmeyeslagarak hem ikincil
hareketli kolonun (6) hem de birincil hareketli &oun (5) @ zamanl olarak birinci
eksende (Y) govdenin (2) bulunglu yone dgru hareket etmeye klamasini
sazlamaktadir. Birincil hareketli kolonun (5) govdey2) dasru hareket etmeye
baslamasiyla, bir ucundan birincil hareketli kolong {sglanan birincil halatlar
(11) da gbvdenin (2) bulundu yéne d@ru hareket etmektedir. Birincil halatlarin
(11) hareketi sonucunda birincil makaralar (9) ofanbil mil (17) etrafinda 6rngin
saat yonunun tersi gibi daha dnceden belirlenebibmci don yoninde dénme
hareketi yapmaya klamaktadir. Birincil makaralarin (9) birinci donyonindeki
donme hareketi sonucunda birincil halatlarin (X2 konusu birincil makaralarin
(9) sabit capl kismina sarili halde bulunan kianmbaa ¢ikarak birincil hareketli
kolonun (5) hareketiylesszamanl olarak gévdeye (2) glo hareket etmektedirler.
Operator tarafindan ikincil hareketli kolon (6) tine kuvvet uygulanmadan 6nce,
bir baska deysle ikincil hareketli kolonun (6) birinci eksende Ygovdeden (2) en
uzak pozisyonda bulundu durumda birincil halatlarin (11) baski yayind@2)(
ctkan kisimlari birincil makaralarin (9) buyuk gaklsminda yer alan oluklarda

konumlanmg olarak bulunmaktadiikincil hareketli kolonun (6) ve dolayisiyla
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birincil hareketli kolonun (5) gbvdeye (2) gilm olan hareketi ve birincil
makaralarin (9) birinci donl yoninde gercekiéirdikleri donme hareketi
sonucunda birincil halatlarin (11) baski yayind22)(cikan kisimlari birincil
makaralarin (9) dgsken capli kismi UGzerinde yer alan oluklara sariliadi.
Birincil halatlarin (11) baski yayindan (22) ¢ikasimlari birincil makaralarin (9)
degsisken capli oluklari Gzerine sarildikga hareketli anakar (24) tzerine birinci
eksen (Y) dgrultusunda gévdenin (2) bulungiu yoninin tersi yonde bir cekme
kuvveti uygulanmakta ve buna gda olarak hareketli makara ggicilar (23)
vasitasiyla birincil yay yaga (20) da govdenin (2) bulungu yo6ntin tersi yoninde,
bir bagka deysle hareketli makaralara (24) uygulanan ¢cekme kuvyéhinde
hareket etmeye blayarak baski yayinin (22) sgknaya balamasi splanmaktadir.
Baski yayinin (22) sikmasiyla beraber tzerindeki kuvvet artmakta ve birin
makaralar (9) tzerindeki moment dengesigia@aak tzere birincil halatlarin (11)
baski yayindan (22) ¢ikan kisimlarinin hareketnbil makaralarin (9) buyuk ¢apli
kismindaki  oluklarindan  kicuk caphh  kismindaki déukna  d@ru
gerceklemektedir. Bir baka deysle, birincil halatlarin (11) baski yayindan (22)
ctkan kisimlarinin birincil makaralar (9) Uzerinarigmaya bgadigi konumun
birincil makaralarin (9) merkezlerine olan mesatfkisicil hareketli kolonun (6) ve
dolayisiyla birincil hareketli kolonun (5) govdey®) dasru olan yondeki
hareketiyle beraber belirli bir oranla azalmaktad6z konusu mesafe gigimi
sayesinde birincil makaralar (9) Uzerindeki mon@gngesi ssanmakta ve kar
yik dengelemesievi yerine getiriimektedirikincil hareketli kolon (6) tzerine
uygulanan kuvvete Iga olarak birinci eksende (Y) gdvdeye (2) en yakldugu
pozisyona geldinde hareket sonlanmakta ve 06zellikle birincil hialkan (11)
hareketi sonlangindan hareket mekanizmasinin (13) da hareketi sonaktedir.
Bunun ardindan birinci eksende (Y) gbvdeye (2) akity pozisyonda bulunan
ikincil hareketli kolon (6) Uzerine, ikincil haretie kolonu (6) gdvdeden (2)
uzaklgtirarak birinci eksende (Y) gbvdeye (2) en uzakugldpozisyona hareket
ettirmek Uzere kuvvet uygulargginda ikincil halatlar (12) vasitasiyla birincil
hareketli kolon (5) da govdeden (2) uzakla yonde hareket etmeye

baslamaktadir. Dolayisiyla, birincil makaralardan @yrilarak birincil hareketli

21



10

15

20

25

30

kolona (5) bglanan birincil halatlar (11) da birincil harekeiolonla (5) beraber
birincil hareketli kolonun (5) hareket yoninde Heaate balayarak birincil
makaralarin (9) sabit capli kismindaki oluklar izesariimaya bdamaktadir. S6z
konusu birincil halatlar (11) birincil makaralari®) sabit capli kismindaki oluklari
Uzerine sarildik¢a birincil makaralar (9) birinailil (17) etrafinda birinci dongi
yonunin tam zittt yonunde olan bir ikinci d@nigdoninde donme hareketi
gerceklgtirmeye balamaktadir. Boylece, birincil halatlarin (11) baskayindan
(22) cikarak birincil makaralarin (9) gigken capl kismi Gzerindeki oluklara sarili
halde bulunan kisimlar birincil makaralar (9) lzde bga ¢ikmakta ve bunun
sonucunda hareketli makaralar (24) ve dolayisiglaketli makara tayicilar (23)
vasitasiyla hareketli makaralarin (24)gbabulundwgu birincil yay yat& (20)
birinci eksen (Y) Uzerinde govdeye (2) go hareket etmeye bamaktadir.
Birincil yay yatazinin (20) bu yondeki hareketine ghaolarak baski yayi (22)
gewemekte ve baski yayi (22) tzerindeki kuvvet azatadhk Baski yayi (22)
Uzerindeki kuvvetin azalmasiyla beraber birincikeaualar (9) Uzerindeki momenti
dengelemek adina birincil halatlarin (11) birincibkaralar (9) Gzerine sarilmaya
basladigi konum birincil makaralarin (9) kiguk capli kisimmluklarindan biyuk
caph kisminin oluklarina gou kaymaktadir. Bir bgka deysle, birincil halatlarin
(11) baski yayindan (22) ¢cikan kisimlarinin bidimcakaralar (9) tGzerine sariimaya
basladigi konumun birincil makaralarin (9) merkezine olaresafesi, ikincil
hareketli kolonun (6) ve dolayisiyla birincil hastk kolonun (5) birinci eksende
(Y) govdenin (2) zittina du olan yondeki hareketiyle beraber belirli bir mea
artmaktadir. S6z konusu mesafegideni sayesinde birincil makaralar (9)
Uzerindeki moment dengesigsanmakta ve kar yik dengelemesievi yerine
getirilmektedir.ikincil hareketli kolon (6) tizerine uygulanan kuverdtasli olarak
birinci eksende (Y) gbvdeye (2) en uzak @dupozisyona geldinde hareket
sonlanmakta ve 6zellikle birincil halatlarin (11arbketi sonlangindan hareket

mekanizmasinin (13) da hareketi sona ermektedir.

Bulusun bir uygulamasinda hareket mekanizmasi (13)cikimil (21) Gzerinde

ikincil mil (21) uzanim ekseninde @dnusal hareket gercelgirecek sekilde
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dizenlenen en az bir birincistsuci (25), birinci taryiciyr (25) ikincil mil (21)
Uzerinde yataklamak Uzere yapilandirilan en azbbinci tasiyici yata (26),
birinci tastyici (25) ile arasinda belirli bir mesafe olacakilde ikincil mil (21)
Uzerinde ikincil mil (21) uzanim ekseninde gdasal hareket gercekfgrecek
sekilde diizenlenen en az bir ikincktaci (27), ikinci tglyiciyr (27) ikincil mil
(21) tzerinde yataklamak tzere yapilandirilan ehiaikinci tastyici yatai (28),
ikinci taslyici (27) ile arasinda belirli bir mesafe olacadkilde ikincil mil (21)
Uzerinde ikincil mil (21) uzanim ekseninde gdasal hareket gercekfgrecek
sekilde duzenlenen bir Gglncistact (29), uctnci tayiciyr (29) ikincil mil (21)
Uzerinde yataklamak Uzere yapilandirilan ve biriyay yatag (20) Uzerine
yerlestirilen bir G¢lnci tayici yata (30), bir ucundan ikincil mil yaga (19)
Uzerine déer ucundan ise birinci ggy1c1 yata& (26) Uzerinde yataklanarak ikincil
mil yatasl (19) ve birinci tayict yatag (26) arasinda ikincil mili (21)
merkezleyecelksekilde sararak uzanan bir birinci baski yayi (34, ucundan
birinci tastyici yata&l (26) Uzerinde gier ucundan ise ikinci g§ayici yata (28)
Uzerinde yataklanarak birincistgici yata (26) ve ikinci talyici yata (28)
arasinda ikincil mili (21) merkezleyecgékilde sararak uzanan bir ikinci baski yayi
(32) ve bir ucundan ikinci $ayici yata (28) Uzerinde gier ucundan ise dg¢uncu
tastyici yatal (30) Uzerinde yataklanarak ikincistgicl yatal (28) ve Uguncul
tastyici yatas (30) arasinda ikincil mili (21) merkezleyecgdkilde sararak uzanan
bir G¢tinct baski yayi (33) icermektedir. Bu uygudaa birinci baski yayi (31),
ikinci baski yayi (32) ve Uc¢uncu baski yay (33psiyla ikincil mil yatgi (19),
birinci tastyici yata (26), ikinci tglyici yatasl (28) ve tcluncu tayici yatai (30)
vasitasiyla ikincil mili (21) merkezleyecedekilde ikincil milin (21) etrafinda
yataklanmaktadir. Buna ek olarak ikincil mil (212eiinde dizenlenen birinci
tastyici (25), ikinci tgiyici (27) ve tguncu tayici (29) hem sirasiyla birinci baski
yayinin (31), ikinci baski yayinin (32) ve tc¢inaski yayinin (33) yataklanmasini
sailamakta hem de birinci baski yayinin (31), ikinashki yayinin (32) ve tg¢uncu
baski yayinin (33) ikincil milin (21) uzanim eksgei caksarak birinci eksen (Y)
boyunca hareket etmelerinigamaktadir. Bulgun bu uygulamasinda tek bir baski

yay! (22) yerine birinci baski yayi (31), ikincidla yayi (32) ve t¢unci baski yayi
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(33) olmak uzere birbirinden pansiz farkli baski yaylarinin kullaniimasiyla her
bir munferit baski yayinin (31, 32, 33) tek bir biagayina (22) gore daha kuguk
boyutlu olmasi sglanmakta ve hareket mekanizmasi (13) sgkien baski

yaylarinin (31, 32, 33) ga sola gilmesi ya da sapmasi (buckling) asgariye
indirilmekte ya da tamamen ortadan kaldiriimaktaBu durum da hem hareket
mekanizmasinin (13) ¢camasi esnasindaki guvenilginin artmasina hem de baski
yaylarinin (31, 32, 33) zarar gérmeden daha uzueligiullanilabilmesine imkan

sunmaktadir.

Bulusun bir uygulamasinda hareket mekanizmasi (13)cikeiyici tabla (15) ve
birincil yay yatag (20) arasindaki btukta dizenlenen ve baski yayi (22) lGizerine
uygulanan 6n gerginin ortadan kalkarak s6z konuwsskibyayinin (22) én gergi
uygulanmany boya gelmesini engellemek igin ikincil mil (21)aime belirli bir
kuvvet uygulamak Uzere yapilandirilan en az biriggrkna elemani (34)
icermektedir. Bulgun bir uygulamasinda s6z konusu gikma elemani (34) en
azindan bir kismi dii yapida olan ikincil milin (21) ilgili dsleriyle eslesmeye
uygun yapida olan bir somun bigimine sahiptir. §ikna elemaninin (34) ikincil
mile (21) uyguladii sikistirma kuvveti sayesinde, tercihen montaj esnadadal
yayina (22) verilen 6n gerginin korunmasglsaarak baski yayinin (22) zaman
icerisinde 6n gerginin kaybolg@u uzamsg boya gelmesinin 6niine gecilmektedir.
Buna ek olarak, baski yayi (22) tGzerindeki 6n gergkorunmasi sayesinde hareket
mekanizmasi (13) Uzerindeki yukgdei korunmaktadir.

Bulusun bir uygulamasinda mobil %+ni cihazi (1); iki birincil makara (9) arasinda
yer alan begluk (G) igerisine yerlgirilen, birincil makaralardan (9) en az birine
temas edilen bir birinci pozisyon ve her iki birinecnakaraya (9) da temas
edilmeyen en az bir ikinci pozisyon almak uzere rlayean ve birinci
pozisyondayken birincil makaralarin (9) birincillnfll7) etrafinda dénme hareketi
yapmasini engellemek tzere yapilandirilan en adusaturucu (35) icermektedir.
Durdurucu (35), tercihnen manyetik bir fren oluptuir pozisyondayken s6z konusu

birincil makaralardan (9) en az biri lzerine tutwakta ve tutundgu birincil
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makaranin (9) birincil mil (17) etrafinda dénme diaati gerceklgtirmesini
engellemektedir. Durdurucunun (35) birinci pozisyaiarak birincil makaralarin
(9) birincil mil (17) etrafinda donme hareketi gekigstirmelerini engellemesiyle
hareket mekanizmasinin (13) ve dolayisiyla birihaileketli kolonun (5) ve ikincil
hareketli kolonun (6) hareketsiz kalmastlaamaktadir. Boylece 6zellikle rontgen
cekimi icin kolimatorin (8) birinci eksen (Y) Uzede hastayla arasindaki mesafesi
ayarlandiktan sonra kolimatdoriin (8) ve st tipundn (7) istemsizce hareket
ederek rontgen icin en uygun pozisyonlarini kayleétn engellenerek réontgen
isleminin en yuksek verimlilikte gercelgmesi sglanmaktadir. Bunun yani sira,
s6z konusu durdurucunun (35) birincil makaralar® @o6nme hareketini
engellemesi sayesinde mobil 3ni cihazi (1) operatdr tarafindan suralirken
ornesin hareket esnasindaki tigimlerden kaynakli olarak birincil hareketli
kolonun (5) ve ikincil hareketli kolonun (6) birimceksen (Y) d@rultusunda

istemsizce hareket etmelerinin 6ntine gecilerekskwmiforu arttiriimaktadir.

Bulusun bir uygulamasinda mobil Xtni cihazi (1); durdurucu (35) iki birincil
makara (9) arasinda yer alarslotita (G) konumlandirilacaekilde birinci tgiyici
tabla (14) uzerine monte edilen ve Uzerinde enitaagk delge sahip olan en az
bir durdurucu yata (36), s6z konusu acik delik icerisinde konumlamah ve
durdurucuyu (35) sararak durdurucunun (35) guvselilde tutulmasina imkan
sunan en az bir tutucu (37) ve durdurucunun (38ndi pozisyonu ve ikinci
pozisyonu almasini glamak lzere tutucunun (37) birinci pozisyon ve dkin
pozisyon arasinda kontrollii bjekilde hareket etmesine imkan sunan en az bir
kilavuz mili (38) icermektedir. Bir uygulamada durdcu yat&i (36) civata, vida
ve benzeri sokulebilir [Eanti elemanlari vasitasiyla birincistaici tabla (14)
Uzerine monte edilmektedir. Birincil makaralarda®) En az birinin hareket
etmesini engelleyerek hareket mekanizmasinin (@ 8olayisiyla birincil hareketli
kolonun (5) ve ikincil hareketli kolonun (6) hareége kalmalarini sgayan
durdurucuyu (35) tayan bu tur bir yapinin sokilebilgekilde birinci tgiyici
tablaya (14) monte edilmesi sayesinde, gimelurdurucunun (35) arizalanmasi
durumunda durdurucu yamin (36) kolay bigekilde birinci tglyici tabladan (14)
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sokulerek durdurucunun (35) kisa sure icerisinaairtadilmesi ya da yenisiyle
degistirilmesi sa&lanmaktadir. Bu durum da bakim kolagylh avantaji elde

edilmesini sglamaktadir.

Bulusun bir uygulamasinda mobil Xtni1 cihazi (1); birincil hareketli kolon (5)
Uzerinde birbirlerine simetrik olarak diizenleneifakkli ikincil makara (10) ve bu
ikincil makaralara (10) sarilabilen iki farkli ikirl halat (12) icermektedir. Boylece,
ikincil hareketli kolonu (6) tamak icin de iki farkl ikincil halat (12) kullamasi
sglanmaktadir. Dolayisiyla, hem birincil hareketlilédou (5) hem de ikincil
hareketli kolonu (6) tamak icin iki birincil halat (11) ve iki ikincil hiat (12)
kullaniimasiyla her bir birincil halat (11) ve ikiih halat (12) Uzerine etkiyen
kuvvetler azalagandan birincil halatlarin (11) ve ikincil halatlar(12) daha uzun

sureli kullanilabilmeleri sgglanmaktadir.

Bulus konusu mobil Xgini cihazinda (1) yer alan hareket mekanizmasia@a (
karsi yik dengeleyici olarak baski yayi (22) kullanibnagayesinde sabit yapisi
sebebiyle boyu ayarlanabilir olmayan sabit kolo(dinytukseklginin olabildigince
distk tutulmasi sganarak operatdrin mobil Xini cihazini (1) sirerken 6ninu
daha rahat gormesi ve bdylece stkonforunun ve giverginin arttiriimasi
sazlanmstir. Bunun yani sira, hareket mekanizmasinda (iBjrime gore simetrik
olarak duzenlenen iki farkli birincil makara (9) delayisiyla iki farkl birincil halat
(11) kullanilarak her bir birincil halat (11) tanaflan daha az kuvvetstamasi ve
hareketli makaralarin (24) sabit kolonun (4) birimcunun (FE4) yakininda birincil
makaralarin (9) ise sabit kolonun (4) ikinci ucunui®E4) yakininda
konumlandirilarak hareketli makaralar (24) ve lmilirakaralar (9) arasindaki
mesafenin olabilgince yuksek tutularak birinci halatlarin (11) sapasalarinin
olarak bakim onarim acisindan zaman ve maliyet tajan sglanmaktadir.
Ayrica, baski yayinin (22) bir ucundangdaeca ikincil mil yata (19) tzerinde
yataklanmasiyla birincil makaralar (9) ve baski iy&%2) arasindaki mesafe

teknigin bilinen durumunda yer alan uygulamalara géreaddilgiik tutuldigundan
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hareket mekanizmasinin (13) uzuhlu asgariye indirilerek birincil hareketli
kolonun (5) ve ikincil hareketli kolonun (6) govded (2) en uzak oldiu
pozisyonlarda zemine (Z) gore yiksekliklerinin tegmn bilinen durumundakilere
nazaran ¢ok daha az olmasglaamaktadir. TUm bunlara ek olarak istergldde
birincil makaralarin (9) birincil mil (17) etrafiatki ddonme hareketini engelleyerek,
hareket mekanizmasinin (13) ve dolayisiyla birihareketli kolonun (5) ve ikincil
hareketli kolonun (6) hareketsiz kalmasiniglagan tercihen manyetik fren
biciminde uyarlanan durdurucunun (35) durdurucwegia(36) vasitasiyla kolay
erisilebilir olan birinci talyict tabla (14) Uzerine sokulebiligekilde monte
edilmesiyle durdurucuda (35) gamabilecek herhangi bir arizanin kisa surede ve

disUk iscilikle giderilmesi sglanmaktadir.
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