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OZET

BiR INSANSIZ MOBIL PLATFORM

Bulus, hareketli bir tasiyici gévde (4); tasiyici gévde (4) Uzerinde dnceden belirlenen bir atig
dogrultusuna sahip sekilde yerlesen bir sok Ureteci (20); bir kontrolére (14) bagh olarak sok
uretecini (20) bir atesleme modunda (18) devreye alir sekilde sok Uretecine (20) adapte edilen
bir tetikleme elemani (16); kontroldriin (14) bir atesleme modunda (18) devreye aldigi ve sok
Uretecinin (20) tasiyici gévdeye (4) uyguladigi geri tepme kuvvetine karsilik tasiyici gévdenin
(4) hareket dengesini saglar bigcimde ayarlanan bir geri tepme sénimleme tertibatini (24)
iceren bir insansiz mobil platform ile ilgilidir. insansiz mobil platform, geri tepme sdniimleme
tertibatinin (24) devreye alindiginda sok uretecinin (20) Urettigi sok vektériine (22) karsilik
gelen kismen sénumler bir atim Uretir bir itki saglar (39) sekilde basingli gaz atimi saglayan bir

nozul (34) icermektedir.
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1-

ISTEMLER

Hareketli bir tasiyici gdvde (4); tasiyici gévde (4) Uzerinde 6nceden belirlenen bir atis
dogrultusuna sahip sekilde yerlesen bir sok ureteci (20); bir kontrolére (14) bagl olarak
sok uretecini (20) bir atesleme modunda (18) devreye alir sekilde sok Uretecine (20)
adapte edilen bir tetikleme elemani (16); kontrolorin (14) bir atesleme modunda (18)
devreye aldidi ve sok Uretecinin (20) tasiyici gdvdeye (4) uyguladigi geri tepme kuvvetine
karsilik tasiyici gévdenin (4) hareket dengesini saglar bicimde ayarlanan bir geri tepme
sonimleme tertibati (24) iceren bir insansiz mobil platform olup 6zelligi, geri tepme
sonimleme tertibatinin (24) devreye alindiginda sok Uretecinin (20) Grettigi sok vektériine
(22) karsilik gelen kismen sénumler bir atim Uretir bir itki saglar (39) sekilde basingli gaz

atimi saglayan bir nozul (34) icermesidir.

istem 1’e uygun bir insansiz mobil platform olup 6zelligi, nozula (38) basinch gaz tedarik
eder sekilde akiskan baglantili olarak tasiyici gévde (4) Gzerinde saglanan bir basingl

gaz tupu (28) icermesidir.

istem 2’ye uygun bir insansiz mobil platform olup 6zelligi, basingli gaz tiipii (28) ile nozul
(34) arasinda saglanan ve kontrolorin (14) geri tepme sonimleme tertibati (24) devreye
alindiginda nozula (34) dogru basingh gaz iletimi saglar bicimde actigi bir solenoid valf

(34) icermesidir.

istem 3’e uygun bir insansiz mobil platform olup 6zelligi, kontrolériin (14) solenoid valfi
(34) segilen atesleme modu (18) igin seri halde her bir sok vektorine (22) kargi vektori
olusturur sekilde énceden belirlenen konfigirasyonda sireye bagli degisken debide agar

sekilde ayarlanmis olmasidir.

istem 4’e uygun bir insansiz mobil platform olup 6zelligi, degisken debide acar sekilde
ayarlanmis solenoid valfe (34) gaz iletimini saglar sekilde baglantili en az bir ara tampon

tip (32) icermesidir.

istem 4’e uygun bir insansiz mobil platform olup 6zelligi, ara tampon tiip (32) cikisina
adapte edilerek solenoid valfe (34) ara tampon tlpten (32) tedarik edilen basingl gazin
onceden belirlenen bir gaz basinci degerinden dusik veya yuksek olmasi durumunda

uyari veren bir basing sensori (36) icermesidir.



7- Istem 5’e uygun bir insansiz mobil platform olup 6zelligi, basingl gaz tiipi (28) ile ara
tampon tlpu (32) arasinda gaz iletimi saglar sekilde baglantili gaz basinci dugurur sekilde

adapte edilen bir gaz regilatéri (30) icermesidir.

8- Onceki istemlerden herhangi birine uygun bir insansiz mobil platform olup 6zelligi,

insansiz mobil platformun (1) bir donamimi olan bir ag adaptérini (8) icermesidir.

9- Istem 8’e uygun bir insansiz mobil platform olup dzelligi, a§ adaptérii (8), tasiyici gévdede

(4) yer alan bir otopilot (9) ile haberlesir sekilde ayarlanmistir.

10- Istem 9’a uygun bir insansiz mobil platform olup 6zelligi, otopilotun (9) uzaktan kablosuz
baglantili oldugu bir komuta terminali (12) ile karsilikh sinyal akisi saglar sekilde

ayarlanmis olmasidir.

11- Istem 9-10’a uygun bir insansiz mobil platform olup 6zelligi, otopilot (9) ile kontrolériin

(14) karsilikli sinyal akisi saglar sekilde ayarlanmis olmasidir.

12- Onceki istemlerden herhangi birine uygun bir insansiz mobil platform olup 6zelligi,
kontrolériin (14) enerji kaynagi olarak elektrik iletimi saglar sekilde baglantili bir batarya

(10) icermesidir.

13- Onceki istemlerden herhangi birine uygun bir insansiz mobil platform olup 6zelligi, sok

Uretecinin (20) bir ategli silah olmasidir.

14- Onceki istemlerden herhangi birine uygun bir insansiz mobil platform olup 6zelligi,
insansiz mobil platform (1) tagiyici govdesinin (4) kenarlarindan uzanir sekilde ve yere

yatay ayarlanmis bir veya daha fazla pervane (6) icermesidir.
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TARIFNAME

BiR INSANSIZ MOBIL PLATFORM

TEKNiK ALAN

Bulus, kontrolérin bir atesleme modunda sok uretecinde olugan geri tepme kuvvetine yonelik

bir geri tepme sénumleme tertibati iceren bir insansiz mobil platform ile ilgilidir.

TEKNIGIN BILINEN DURUMU

insansiz araglar; bir operatér tarafindan uzaktan kontrol edilebilen veya kendi kendine karar
verebilen, erisiimesi zor noktalara ulasarak kesif, gdézetleme, tedbir alma ve dnleme iglevlerini
yerine getirebilen araglardir. insansiz hava araci, kara araci ve deniz araglarin timi bu
tarifnamede insansiz mobil platform olarak adlandirilacaktir. insansiz mobil platformlar,
kumandayla kontrol edilebildigi gibi sensdrleri vasitasiyla kendi hareket edebilen tarleri vardir.
Ozellikle askeri amagl olarak, Ulkelerin askeri operasyonlarinda, sinir giivenligini saglamada
veya harp durumunda asker kaybinin ortadan kaldiriimasina yonelik silahli veya silahsiz

modelleri ile etkin bir saldiri ve guvenlik kontrol amacli kullaniimaktadir.

insansiz mobil platformlar kisaca, bir tahrik tertibati, tagiyici platform, kontrol sistemi ve tasinan
fonksiyonel bir unsur (6rnegin atesli silah) icermektedir. Kontrol sistemi, insansiz mobil
platformun dis sartlara ragmen stabil bir sekilde rotasini izlemesine veya duragan konumunu
korumasina yardimci olmaktadir. Bunun igin kontrol sistemi, bir islemci; islemci ile baglantili
bir jiroskop, GPS (kablosuz iletisim teknolojisi) gibi dahili seyrisefer unsurlari; seyrisefer
unsurlarinin kablosuz iletisim teknolojisi ile takibinin ve kontrolinin yapildigi bir komuta
terminalini icermektedir. Ayrica operasyon sirasinda insansiz mobil platformun icerdigi
fonksiyonel bir unsur olan bir sok Uretecinin (6rnegin makineli tifek) aktif sekilde kullaniimasi
ile meydana gelen sok etkisini azaltmak igin mekanik esaslara gbére g¢alisan sénimleme

sistemleri gelistirilmistir.

CA3043563 yayini, atesli silah ile donatiimis uzaktan kumanda edilen insansiz hava araci ile
ilgilidir. insansiz hava araci iizerinde bir geri tepme kompansatérii veya itici pervane yer
almaktadir ve s6z konusu insansiz hava aracina bir gbvde veya montaj tertibatina
montajlanmis uzaktan galistirilan modifiye edilmis bir atesli silahtan olusmaktadir. Geri tepme

kompansatéri veya itici pervane atesli silah devreye alindijinda arkadan itis saglar sekilde bir
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fonksiyonuna sabhiptir. Itici pervane geri tepmeyi azaltmak igin arkaya dogru itme Uretmek

Uzere calismaktadir.

BULUSUN KISA ACIKLAMASI

Bulusun amaci, insansiz mobil platformlarda hafif ve basit bir geri tepme 6nleme sistemi

saglamaktir.

Bahsedilen amaca ulasmak Uzere bulus, hareketli bir tasiyici gdvde; tasiyici gévde Uzerinde
onceden belirlenen bir atis dogrultusuna sahip sekilde yerlesen bir sok Ureteci; bir kontrolore
bagh olarak sok Uretecini bir ategsleme modunda devreye alir sekilde sok Uretecine adapte
edilen bir tetikleme elemani; kontrolorin bir atesleme modunda devreye aldigi ve sok
Uretecinin tasiyici gévdeye uyguladigi geri tepme kuvvetine karsilik tasiyici gdvdenin hareket
dengesini saglar bicimde ayarlanan bir geri tepme sdnimleme tertibatini iceren bir insansiz
mobil platform agiklamaktadir. Bulusta, geri tepme sdnimleme tertibatinin devreye alindiginda
sok Uretecinin Urettigi sok vektorune karsilik gelen kismen sonumler bir atim dretir bir itki saglar
sekilde basingh gaz atimi saglayan bir nozul icermektedir. Bu sayede, sok Uretecin ategleme
modunda oldugu durumda meydana gelen geri tepme kuvvetine kargi moment Ureten bir geri
tepme sénumleme tertibatina sahip bir insansiz bir mobil platform elde edilmistir. Tercih edilen
bir yapilanmada, atesleme modu kontrolor tarafindan aktive edildijinde nozuldan hava atimi
da ayni anda devreye alinmaktadir. Muhtemel bir yapilanmada ise kontrolor bir jiroskop
devresi icermekte ve sok aninda geri tepme séniumleme tertibatini devreye almaktadir. Bu iki

sistemin kombine ¢alismasi veya birbirini yedeklemesi de mimkuindr.

Bulusun tercih edilen bir uygulamasi, nozula basingl gaz tedarik eder sekilde akigkan
baglantili olarak tasiyici gévde Uzerinde saglanan bir basingh gaz tlpu igermektedir. Bu
sayede, geri tepme soOnlimleme tertibati pnématik yapida olmaktadir. Moment korunumu

prensibi ile silahin anlik itkisi sénimlenmektedir. Karsi moment tretmek icin de tercihen soguk

Bulusun tercih edilen bir uygulamasi, basingh gaz tlpU ile nozul arasinda saglanan ve
kontrolérin geri tepme sonimleme tertibati devreye alindiginda nozula dogru basingli gaz
iletimi saglar bigcimde actidi bir solenoid valf icermektedir. Bu sayede, nozul Gzerinde meydana
gelen geri tepme kuvvetinin sénimlenmesi saglanabilmektedir. Cevap frekansi yilksek,
ornedin en fazla 1 ms olan bir valf kullaniimasi ile total tiketim ve atis hizi iyilesmeleri

saglanabilmektedir.
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Bulusun tercih edilen bir uygulamasinda, kontrolérin selenoid valfi segilen atesleme modu igin
seri halde her bir sok vektorine kargi vektorl olusturur sekilde 6nceden belirlenen
konfigirasyonda sureye bagl degisken debide acar sekilde ayarlanmistir. Bu sayede,
meydana gelen geri tepme kuvveti desenine uygun bir karsi moment ¢ézimu
saglanabilmektedir. Tercih edilen bir yapilanmada, insansiz mobil platforma yuklenen sok
uretecinin atesleme modunda urettigi sok deseni, dnceden bir elektronik kontrolérin bir hafiza
modulune ylklenerek, nozuldan hava atiminin es frekansta veya ¢ok yakin frekansta (en fazla

1 ms farkla) ¢calismasi saglanabilmektedir.

Bulusun tercih edilen bir uygulamasi, dedisken debide agar sekilde ayarlanmis solenoid valfe
gaz iletimini saglar sekilde baglantili en az bir ara tampon tlp icermektedir. Bu sayede, ara
tampon tup(leri) basingh gaz tliptinden istenen desende ve selenoid valfe daha yakin akiskan
iletimi saglar sekilde baglanmis nozuldan basingli hava atimi cevabini hizlandiracak sekilde

yapiimaktadir.

Bulusun tercih edilen bir uygulamasi, ara tampon tip ¢ikisina adapte edilerek solenoid valfe
ara tampon tlpten tedarik edilen basing¢li gazin énceden belirlenen bir gaz basinci dederinden
dusuk veya yuksek olmasi durumunda uyari veren guvenlik amagh bir basing sensoéri
icermektedir. Bu sayede, insansiz mobil platformda glvenlik problemi olusturacak seviyede

dusuk bir basing veya ylUksek bir basin¢g durumuna karsi takip yapilabilmektedir.

Bulusun tercih edilen bir uygulamasi, basingli gaz tlpua ile ara tampon tipi (32) arasinda gaz
iletimi saglar sekilde baglantil gaz basincini dusurir sekilde adapte edilen bir gaz regulatoru
icermektedir. Bu sayede, basingl gaz tlpunde yiksek basingli gaz depolamasi yapilarak
bunun atesleme durumunda sok vektériine karsi kompanzasyon vektori olusturmaya yetecek
bir hava basincina dusurilerek selenoid valfe beslenmesi mimkin olmaktadir. Bu sekilde,
kullaniilmayan havanin yuksek basingla depolanmasi ve sénimleme sisteminin kompakt bir

yapida olmasi saglanmaktadir.

Bulusun tercih edilen bir uygulamasi, insansiz mobil platformun bir donamimi olan bir ag
adaptorinl icermektedir. Bu sayede komuta terminali ile insansiz mobil platform arasinda

sinyal akigi saglanmaktadir.

Bulusun tercih edilen bir uygulamasi, ag adaptérd, tasiyici gévdede yer alan bir otopilot ile
haberlesir sekilde ayarlanmigtir. Bu sayede ad adaptéri, insansiz mobil platformun uydu
uzerinden veya diger yollarla komuta merkezinden tercihen kriptolu bir baglanti protokolu ile

kontrol edilmesine olanak saglamaktadir.
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Bulusun tercih edilen bir uygulamasinda, otopilotun uzaktan kablosuz baglantili oldugu bir
komuta terminali ile karsilikh sinyal akigi saglar sekilde ayarlanmis olmasidir. Bu sayede

insansiz mobil platformun otopilot Gzerinden kontrolli saglanmaktadir.

Bulusun tercih edilen bir uygulamasinda, otopilot ile kontrolorun kargilikh sinyal akigi saglar
sekilde ayarlanmis olmasidir. Bu sayede, komuta terminalinden sok Ureteci olan atesli silahin

atesleme modunun kontrol edilmesi saglanmaktadir.

Bulusun tercih edilen bir uygulamasi, kontrolér, enerji kaynadi olarak elektrik iletimi saglar
sekilde baglantil bir batarya icermektedir. Bu sayede, kontrolér énceden sarj edilen bir batarya
ile operasyon boyunca islevini gerceklestirebilmektedir. Tercihen sok Ureteci bir atesli silahtir.
Atesli silahin, tek veya seri atis konfigirasyonuna gére nozuldan zit bir atim gergeklestirimekte
ve karsi kuvvet vektorlerinin birbirinin etkisini azaltmasi nedeniyle insansiz mobil platform stabil
durumunu korumaktadir. Muhtemel bir yapilanmada, ategli silah NATO mihimmati ile ¢calisan
yari otomatik silahlardan secilmistir. Silah tam sénimlenemedigi veya kismen sénimlendigi
sistemlerde silahin Urettigi anlik sok insansiz mobil platforma, 6érnegin insansiz hava aracina
direkt etki etmektedir. Bu sok (impuls) insansiz hava aracinin hem ugus performansini hem de
faydali yukin atis performansini olumsuz yénde etkilediginden dolayi ilgili gérev tehlikeye

girmektedir. S6nimleme ¢é6zimda ile bu durum asgari dizeye ¢ekilmistir.

Bulusun tercih edilen bir uygulamasinda, sok Uretecinin bir ategli silah olmasidir. Bu sayede,
mobil platformdaki bir sok Uretecinin bir atesli silah 6zelliginde oldugu agiklanmaktadir. Ategli
silah, barut gazinin itici gliclyle mermi atan biitiin silahlari kapsamaktadir. Buradaki atesli silah
tipine ve mermi adedine gore sdniimleme sistemi de degismektedir; ama sdnimleme sisteminin

galisma mantigi degismemektedir.

Bulusun tercih edilen bir uygulamasinda, insansiz mobil platform tasiyici gdvdesinin
kenarlarindan uzanir sekilde ve yere yatay ayarlanmis bir veya daha fazla pervane icermesidir.
Bu sayede pervaneler ile havalanabilen ve havada hareket edebilen bir insansiz mobil platform

saglanmistir.

SEKILLERIN KISA AGIKLAMASI

Sekil 1, bulus konusu bir insansiz mobil platformuna ait bir kontrol tertibatinin akis semasinin

gOsterimidir.
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Sekil 2, bulug konusu bir insansiz mobil platformunun geri tepme sénimleme tertibati akis

semasinin gosterimidir.

BULUSUN DETAYLI ACIKLAMASI

Bu detayli agiklamada, bulug konusu gelistirme, herhangi bir kisittama olmayacak sekilde ve

sadece konuyu daha iyi anlatmasi igin érnekler referanslarla anlatiimistir.

Sekil 1’de bulus konusu bir insansiz mobil platformuna ait bir kontrol tertibatinin akis semasi
gosterilmektedir. insansiz mobil platform (1) silahli insansiz hava araci olarak segilmistir.
Aciklik bakimindan silahli insansiz hava aracinin tahrik tertibati gdsteriimemistir. Silahh
insansiz hava araci, tasiyici bir gévdenin (4) kenarlarindan uzanan ve yere yatay ayarlanmis
pervaneler (6) icermektedir ve gévde Uzerine bir sok Ureteci (20) olarak namlusu ters yonlu bir
sok vektérl (22) dogrultusunu tanimlayan bir otomatik veya yari otomatik silah yerlestirilmistir.
Sok iireteci (20) bir kendi gévdesine sahiptir. insansiz mobil platformun (1) tasiyici gdvdesinin
(4) Gzerinde sabitlenen ve pervaneleri (6) elektrik tedarik etmek suretiyle dondirerek hareket
saglayan sarj edilebilir bir batarya (10) icermektedir. Taslyici govde (4) lzerinde elektronik
devre karti yapisinda ve bir igslemci ile bununla sinyal akigi saglar sekilde baglantili bir hafiza
modull ve bir ag adaptori (8) igcermektedir. Ag adaptort de (8), insansiz mobil platformun (1)
tasiyici gbvdesinde (4) yer alan bir otopilot (9) ile sinyal akigi saglayacak sekilde
baglantilanmistir. Ayrica tagiyici govdeye (4) sok Uretecinin (20) gdvdesi takilip gikarilabilir
sekilde montajlanmistir. Sok uUretecinin  (20) goévdesinin igerisinde bir kontrolor (14)
sabitlenmistir. Kontrolor (14) bataryadan (10) aldidi enerji sayesinde otopilot ile haberlesir
sekilde baglantilanmigtir. Kontrolore (14) sinyal iletimi saglar sekilde bagli, kontrolérden (14)
gelen komutlara goére aktive olan bir tetikleme elemani (16); otopilot (9) ile uzaktan kablosuz
baglantili komuta terminalden (12) gelen bir atesleme komutunun otopilot (9) UGzerinden
kontrolére (14) iletiimesi ile devreye alinmaktadir. Tetikleme elemani (16) silahin (20) tetik
mekanizmasina atesleme modu (18) boyunca atesler ve aksi yonde komut geldiginde atesi
keser sekilde baglantihdir. Tetikleme elemaninin (16) calisir durumda olmasinin saglandigi
atesleme modu (18) durumunda ateslenen silah sok Ureteci (20) olarak tetikleme sonrasi 1
ms’'den kisa slrede sok (impuls) Uretmektedir. Sok Uretecin (20) atesleme modu (18)
durumunda olmasi ile geri tepme kuvvetine bagh tasiyici gévdede (4) meydana gelen sok
etkisinin sénuimlemesi igin bir sok vektorine (22) zit yonli olarak ayni slirede ve sok
vektorinden (22) distk ivmede bir kargi moment treten pndmatik bir sonimleme tertibati (24)
devreye alinmaktadir. Pnématik sénimleme tertibatinda (24) silah kadar kisa sUrede sok
vektord (22) Ureten bir yiksek ivme Uretilememektedir. Ancak moment korunumu prensibi ile

calistigindan dolay! dnce silahin (20) Urettigi moment hesaplanmigtir. Pndmatik s6nimleme
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tertibati (24) ayni momenti daha uzun sirede ve daha dusik ivmede Uretir sekilde
ayarlanmistir. Burada pndmatik sénimleme tertibatinin (24) Urettigi ivme bir sénimleme
vektorinde (39) en fazla sok vektdrine (22) esit olacak sekilde ayarlanmigtir. Ampirik
(deneysel) yol ile izlenen testler sonucu silahin sok vektérindn (22) sénimlenmesi basarili
sekilde gergeklestiriimistir. Belirlenen bir hedefin imhasina yoénelik ilk énce komuta
terminalinden kontrolore (14) bir hedef imha bilgisi gelmektedir. Burada drone, kontrolére (14)
gelen bilgiye gére bir komuta terminalinden (12) kontrol edilerek havalanmakta ve hedefe
yonlendiriimekte; hedefe vardiginda kontrolére (14) gelen hedefe yonelik atis bilgisi ile
tetikleme elemani (16) uyariimaktadir. Tetikleme elemanina (16) gelen uyari ile sok Ureteci
(20), 6rnegin drone uzerindeki atesli silah mekanizmasinda atesleme modunda (16) iken
mekanizma calisir hale gelmekte ve bir dizi seri atis gergeklestiriimektedir. Gergeklesen seri
atislara bagli érnegin havadaki NATO tipi yar otomatik bir tlfek olan atesli silah (20)
mekanizmasi bulunan droneda silahin moment etkisinin 1ms gibi bir stirede ¢ok ylksek G
kuvveti Uretmektedir. Bundan dolayr meydana gelen geri tepmesine bagh sarsici bir tepki
olarak sok vektéri (22) olusmakta; bu sarsici etkiye bagh silahin hedef isabet orani
disebilmekte; buna ¢6zim olarak da basingli hava ¢ikaran nozul (38) igeren bir gaz regulatoru
(30) ile s6bnimleme vektoru (39) uretimi saglanmaktadir. Buradaki sok vektérinid (22)
kompanze eder sekilde ters yonlu Uretilen sénimleme vektort (39) momentumun korunumu
prensibi ile calistiindan dolayi silahin atisi sirasinda ortaya ¢ikan impuls yani sok etkisi
azaltilmaktadir. S6numleme vektorld (39) pnématik sonumleme saglayan bir sénimleme
tertibati (24) ile elde edilmistir. Bu sekilde, silahin hedefe atisi sirasinda ortaya ¢ikan ayni
momentin daha uzun surede ve daha dusuk G kuvvetinde olmasini saglamaktadir. Silahin
tetiklenmesi icin tetik servo motoru kullaniimaktadir. Pnomatik séniimleme sisteminde yer alan
nozul (38) silahin atig hattina ters ydnlU yerlestirilir. S6Gnimleme sisteminin diger komponentleri
atis hattinda olmak zorunda degildir. Solenoid valftan (34) ¢ikan basingli hava nozule (38)
uygun bir hortum ile tasinmaktadir. S6nimleme sisteminde sadece solenoid valfin (34)
elektriksel olarak kontrol kutusu (14) ile baglantisi yer almaktadir. Ayni sekilde tetik motoru da
kontrol kutusuna (14) badlantilidir. Uzaktan tablet PC ile atis emri verilmektedir. Kontrol
kutusunda (14) yer alan gémulld yazilim ise hem tetik motorunu (16) (dolayisi ile silaht) hem
de valfi (34) tetiklemektedir. Moment korumu prensibi icin gémuli yazihm asagidaki
parametreleri kullanicidan istemektedir; servo motor (16) ve solenoid valf (34) arasi tetikleme
zaman farki (ms); selenoid valf (34) siirme siiresi (ms); Oncelikli olarak servo motor (16) veya

selenoid valften (18) hangi eyleyicinin surtlecegi bilgisi.

Sekil 2’de bulus konusu bir insansiz mobil platformunun (1) geri tepme sénimleme tertibati
akis semasi gosterilmektedir. Burada, geri tepme sénimlemesine yonelik gazin saglandidi bir

basingh gaz tlipinden (28) érnegin; 1ltden buyldk, 4500 PSI o&zelliklerinde ana tipten
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saglanmaktadir. Daha sonra basingli gaz tupunden (28) akan gazin regulasyonu bir gaz
regulatérinde (30) 6rnegin; 3000 PSI olarak indiriimektedir. Ardindan gaz regulatériinden (30)
gelen reglle edilmis gazin iletiminin yapildidi ara tampon tupleri (32) gecisi saglanmaktadir.
Ornek olarak ara tampon tlpleri (32) olarak, 750PSI 6zelliginde ana tiipten kiigiik hacimde
buffer tupleri kullanilmaktadir. Daha sonra ara tampon tiplerinden (32) gegen gazin bir
baglantisi geri tepme sonimlemesine yonelik bir selenoid valf (34) Uzerinde yapilmaktadir.
Buradaki selenoid valf (34) érnegin 2-70 Bar aralijinda veya 29-1015 psi araliginda calisan
bir selenoid valf (34) olmaktadir. Ara tampon tuplerinin (32) bir diger baglantisinda, ara tampon
tlpleri ile solenoid valf (34) arasindaki ayni baglanti noktasina baglantili bir basing (36)
sensord ile olmaktadir. Basing sensori (36), hem ylksek hem de disik basing dlgimi yapan
bir sensordir. Burada basing senséri (36), gazin guvenlik amach basing miktarinin
Olciimesine yonelik kullaniimaktadir. Basing miktarinin élgctilmesinin nedeni ise, silahin geri
tepmesini sénimlemek igin basincin yeterli olmasi gerekliliginden olmaktadir. Ardindan son
olarak, basing senséri (36) ile gelen gazin basincinin élgtilmesi saglandiktan sonra, solenoid
valf (34) ile geri tepme sonimlemesine yoOnelik aktarim islemini takriben geri tepme
sonimlenmesinin gergeklestigi bir nozul (38), 6rnegin 8mm vyarigapinda bir nozul (38)
icermektedir. Ayrica nozulda (38) olugan atim basincinin sénimlenmesini saglar gekilde
sonimleme vektoru (39) olusmaktadir. Nozulda (38) olugan sénimleme vektori (39), en fazla

sok vektoriine (22) esit olacak sekilde ayarlanmigtir.

REFERANS NUMARALARI

1 insansiz Mobil platformu 20 Sok Ureteci

4 Taslyicl govde 22 Sok vektori

6 Pervaneler 24 Geri tepme soniimleme tertibati
8 AJ adaptori 28 Basingli gaz tipU

9 Otopilot 30 Gaz regulatoru

10 Batarya 32 Ara tampon tipleri

12 Komuta terminali 34 Solenoid valf

14 Kontrolor 36 Basing sensoru

16 Tetikleme elemani 38 Nozul

18 Atesleme modu 39 Sénumleme vektori
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