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OZET

DONER TELESKOPIK EKLEM KORUYUCU

Bulus; robotik ve 06zellikle otonom sistemlerde kullanilan endistriyel robot
kollarinda, Uretim ve montaj hatti robotlarinda ve otomatik makine sistemlerinde,
saglik alaninda kullanilan medikal robotlarda, endustriyel uygulamalarda ozellikle
hareketli eklemlerin bulundugu makinelerde ve benzeri hareket kabiliyeti yluksek
olan ve surekli ¢calismasi gereken sistemlerde eklem yulzeylerinin isi, toz, nem,
kimyasal maddeler ve benzeri dis etkenlerden ayrica mekanik zararlardan
korunmasini saglayarak eklemlerde bulunan elemanlarin zarar gormesini
engelleyen, bdylece eklem yuzeylerinin uzun 6murll olmasini, galisma surelerinin
artinimasini, bakim ve onarim ihtiyaglarinin ve maliyetlerinin azaltiimasini
mumkun kilan, tUm bunlarin yaninda, kullanildidi sistemlerdeki ¢ok yonli ve ¢ok
eksenli hareketleri, Ozellikle U¢ eksenli hareketler gibi karmasik hareketleri
destekleyerek sektorun ihtiya¢ duydugu esnekligi ve hareket kabiliyetini sunan

doner teleskopik eklem koruyucu ile ilgilidir.



10

15

20

25

30

10

iISTEMLER

1. Bulus, doner teleskopik eklem koruyucu olup 6zelligi;

tek eksenli bir tasarim so6z konusu oldugunda genel olarak;
civatalarla (1.5) ve somunlarla (1.6) bir araya getirilerek birlestirilen
iki yarim kol pargcasindan (1.1, 1.2) olusan en az bir adet birinci kol
(1), civatalarla (1.5) ve somunlarla (1.6) bir araya getirilerek
birlestirilen iki yarim kol pargasindan (2.1, 2.2) olusan en az bir adet
ikinci kol (2), sizdirmazlik ve yalitim saglamak Uzere birinci kola (1)
konumlandiriimis sizdirmazlik elemanlari (1.3, 1.4) ve ikinci kola (2)
konumlandirilmis en az bir adet sizdirmazlik elemani (2.4), tek
eksenli eklem hareketi esnasinda eklem alaninin sirekli kapali
kalmasini saglamak ve ayni zamanda eklem hareketine izin vermek
icin teleskopik olarak caligarak birbirleri Uzerinde hareket eden,
yarim perde pargalarinin (3.1, 4.1, 5.1, 6.1) diger yarim perde
pargalari (3.2, 4.2, 5.2, 6.2) ile bir araya gelmesiyle olusan adaptif
koruma perdeleri (3), sizdirmazlik ve yalitim saglamak tzere adaptif
koruma perdelerine (3) konumlandiriimis sizdirmazlik elemanlari
(3.3, 43, 53, 6.3, 34, 44, 54, 6.4), 5.1 ve 5.2 numarall yarim
perde pargalarindan olusan adaptif koruma perdesinin (3) 6.1 ve 6.2
numarall yarim perde pargalarindan olusan adaptif koruma perdesini
(3) itmesini saglamak Uzere itme noktalari (1A, 1B), 6.1 ve 6.2
numarall yarim perde parcalarindan olusan adaptif koruma
perdesinin (3) 5.1 ve 5.2 numarall yarim perde pargalarindan olusan
adaptif koruma perdesi (3) tarafindan itiimesini saglamak Uzere
itiime noktalari (2A, 2B), adaptif koruma perdelerinin (3) ve kollarin
(1, 2) dénlus yapmasini saglamak tzere bunlarin dénis eksenlerine

yerlestiriimis en az bir adet dénus mili (M),

uc eksenli bir tasarim s6z konusu oldugunda genel olarak; en az bir
adet birinci kol (8.1), en az bir adet ikinci kol (8.2), sizdirmazlik ve

yalitim saglamak Uzere sizdirmazlik elemanlarn (8,3, 11.2), Uc¢
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eksenli eklem hareketi esnasinda eklem alaninin sirekli kapall
kalmasini saglamak ve ayni zamanda eklemin u¢ eksenli hareketine
izin vermek igin teleskopik olarak c¢alisarak birbirleri Uzerinde
hareket eden adaptif koruma perdeleri (10.1, 11.1, 12.1), birinci kola
(8.1) bagli en az bir adet birinci biyel (14.1) ve ikinci kola (8.2) bagh
en az bir adet ikinci biyel (14.2), birinci biyelin (14.1) ve ikinci biyelin
(14.2) birbirlerine baglandigi en az bir adet biyel-biyel baglanti mili
(13.1), 12.1 numaral adaptif koruma perdesinin 11.1 numarali
adaptif koruma perdesini itmesini saglamak Uzere bir birinci itme
noktasi (1E), 11.1 numarali adaptif koruma perdesinin 12.1 numaral
adaptif koruma perdesi tarafindan itilmesini saglamak Uzere bir
birinci itilme noktasi (2E), 11.1 numarali adaptif koruma perdesinin
10.1 numarali adaptif koruma perdesini itmesini saglamak Uzere bir
ikinci ikinci itme noktasi (1F), 10.1 numaral adaptif koruma
perdesinin 11.1 numarali adaptif koruma perdesi tarafindan itilmesini
saglamak uzere bir ikinci itiilme noktasi (2F), kollarin (8.1, 8.2)
klresel bir merkezde hareket etmesini ayrica birinci biyelin (14.1)
birinci kola (8.1) ve ikinci biyelin (14.2) ikinci kola (8.2) baglanmasini
saglayan, surekli olarak eklemin merkezine dogru bakan en az bir
adet birinci biyel-kol baglanti mili (1H) ve en az bir adet ikinci biyel-
kol baglanti mili (2H) icermesidir.
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TARIFNAME

DONER TELESKOPIK EKLEM KORUYUCU

TEKNIK ALAN

Bulug; robotik ve 0ozellikle otonom sistemlerde kullanilan endustriyel robot
kollarinda, Uretim ve montaj hatti robotlarinda ve otomatik makine sistemlerinde,
saglik alaninda kullanilan medikal robotlarda, endustriyel uygulamalarda 6zellikle
hareketli eklemlerin bulundugu makinelerde ve benzeri hareket kabiliyeti ylksek
olan ve surekli calismasi gereken sistemlerde eklem yuzeylerinin 1si, toz, nem,
kimyasal maddeler ve benzeri dig etkenlerden ayrica mekanik zararlardan
korunmasini saglayarak eklemlerde bulunan elemanlarin zarar gdrmesini
engelleyen, bdylece eklem ylzeylerinin uzun 6murli olmasini, ¢alisma surelerinin
artinilmasini, bakim ve onarim ihtiyaclarinin ve maliyetlerinin azaltiimasini
mumkun kilan, tum bunlarin yaninda, kullanildigi sistemlerdeki ¢ok yonli ve ¢ok
eksenli hareketleri, Ozellikle U¢ eksenli hareketler gibi karmasik hareketleri
destekleyerek sektorun ihtiya¢ duydugu esnekligi ve hareket kabiliyetini sunan

doner teleskopik eklem koruyucu ile ilgilidir.

ONCEKIi TEKNIK

Eski zamanlarda, 6zellikle savaslarda insanlar, vucutlarini kilic darbelerinden ve
diger yaralanmalardan korumak igin gesitli zirhlar kullanirlardi. Bu tur koruyucular,
zirhin gekli ve yapisi sayesinde eklem bolgesini disaridan gelen darbelere karsi
korumaktaydi fakat bu tar zirhlar, eklem hareketliligini sinirlamadan koruma
saglama konusunda zorluklar olustururdu. Ayrica, zirhlar genellikle oldukga agir
ve hantal bir yapiya sahip oldugundan, giyenin hareket kabiliyetini olumsuz yonde
etkilerdi. Gunumuzde robotik sistemlerde, endustriyel robot kollarinda, medikal
robotlarda ve otomasyon uygulamalarinda eklem koruyuculari yaygin bir bicimde
kullaniimaktadir. Bu koruyucular, eklemlerin g¢evresel etkenlerden (toz, nem,
kimyasal maddeler) korunmasini saglamakta ve robotik eklemlerin uzun émurlu

olmasina yardimci olmaktadir. Fakat mevcutta kullaniimakta olan bu robotik
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eklem koruyucularinin ¢gogu, sinirli hareket kabiliyetine sahip olup bazi tasarimlar
sadece tek eksende hareketi desteklerken, c¢ok eksenli hareket kabiliyeti
gerektiren uygulamalarda yetersiz kalmaktadir. Bazi robotik kollarda, kablo iletimi
genellikle digaridan yapilmakta, bu da estetik ve iglevsel agidan sinirlamalar
getirebilmektedir. Ayrica, bazi mevcut tasarimlar toz, sivi ve diger Kirleticilere

karsi yeterince etkili koruma saglamayabilmektedir.

Endustriyel robot kollarda, genellikle her eklem tek bir eksende hareket etmekte
ve bu hareket, genellikle sabit bir dogrultuda sinirl olmaktadir. Ancak daha
gelismis robotik sistemlerde, ¢ok eksenli hareket kabiliyeti gerekmektedir. Bu tur
robot kollarda, eklemler, hareket kabiliyetlerini artirmak amaciyla farkh eksenlere
baglanarak tasarlanmaktadir. Bu ylzden, ¢ok eksenli eklem koruyucular, her bir
eklemin hareketini desteklemek igin 06zel tasarimlar gerektirmektedir. Bu
tasarimlar, genellikle karmasiklik, yliksek maliyet ve blylUk hacim ile iliskilidir.
Ayrica, bu sistemler, dogru sekilde cgaligsabilmesi icin dikkatli montaj ve bakim
gerektirmektedir. Eger her bir eklem farkli hareket eksenlerine sahipse, kablo
iletimi ve benzeri i¢ baglantilar karmasik hale gelmekte ve bu durum, sistemin

verimliligini etkileyebilmektedir.

Mevcut eklem koruyucular, genellikle tek eksenli hareketi desteklemektedir.
Bununla birlikte, endustriyel ve robotik uygulamalar, gcok eksenli hareket kabiliyeti
gerektiren sistemlerdir. Bu yuzden, mevcut eklem koruyucularinin ¢ogu, c¢ok
eksenli hareketin saglanmasi gerektiginde yeterli olamamaktadir. Diger taraftan,
¢ogu mevcut robotik eklem koruyucu, sadece mekanik koruma saglarken, toz,
sivl, kimyasal maddeler ve benzeri gevresel faktorlere karsi yeterince koruma
saglayamamaktadir. Bu durum, oOzellikle zorlu c¢alisma kosullarina sahip

endustriyel robotlarda ciddi sorunlar olusmasina sebebiyet vermektedir.

Yukaridaki acgiklamalardan anlagilacagi Uzere; u¢ eksenli ve benzeri karmasik
hareket kabiliyetine sahip sistemlerin ¢cok eksenli hareketini destekleyecek sekilde
tasarlanmig, bunun yaninda, eklemleri i1si, nem, toz, kimyasal maddelere ve
benzeri dis etkenlere ayrica mekanik zararlara karsi koruyabilen, bu sayede,

robotik sistemlerin uzun émarlta ve verimli bir bicimde g¢alisabilmesini mumkin
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kilan, yuksek tork dayanimi sayesinde, eklemlere hareket veren pistonlarin ve
iletim elemanlarinin ylksek tork kuvvetlerini destekleyebilen yeni bir yapilanmaya

ihtiyagc duyulmaktadir.

Sonuc olarak, mevcut teknikte var olan ve gunimuizde kullaniimakta olan
yapillanmalara ve uygulamalara ait eksikliklerin ve dezavantajlarin ortadan
kaldirilmasina olan gereksinim, ilgili teknik alanda bir gelistirme yapmayi zorunlu
kilmaktadir.

BULUSUN AMACI

Mevcut bulus yukarida bahsedilen dezavantajlari ortadan kaldirmak ve ilgili teknik
alana yeni avantajlar saglamak uUzere gelistirilmis doéner teleskopik eklem

koruyucu ile ilgilidir.

Bulugun amaci; 1si1, toz, nem, kimyasal maddeler ve benzeri unsurlarin sebep
oldugu zorlu c¢evre kosullarina ayrica mekanik zararlara dayanikh bir

yapilanmanin elde edilmesini saglanmasidir.

Bulusun baska bir amaci; zorlu ¢evre kosullarina ve mekanik zararlara dayanikli
bir yapilanmanin elde edilmesi sayesinde, yuksek dayanikliliga ve uzun kullanim
omrune sahip olan, boylece bakim ve onarim ihtiyaglari ve maliyetleri en aza

indirilmis bir yapilanmanin ortaya koyulmasinin saglanmasidir.

Bulusun diger bir amaci; 6zellikle u¢ eksenli hareketler gibi karmagsik hareketleri

destekleyen bir tasarimin olusturulmasinin saglanmasidir.

Bulusun bir baska amaci; U¢ eksenli hareketler gibi karmasik hareketleri
destekleyen bir tasarimin olusturulmasi sayesinde, sektorin ihtiyagc duydugu
esneklige ve ¢ok eksenli hareket kabiliyetine imkan veren bir yapilanmanin elde

edilmesinin saglanmasidir.
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Bulusun bir diger amaci; eklemlerden gegen akiskan boru, sensoér ve kablo gibi
unsurlarin hareketlerini kisittamadan ve onlari dis etkenlere karsi koruyarak

gorevini ifa eden bir yapilanmanin ortaya koyulmasinin saglanmasidir.

Bulusun baska bir amaci; hem hareket hassasiyeti hem de dayaniklilik
gereksinimleri konusunda ¢6zim olusturan, ayrica ekleme hareket veren
pistonlarin ve iletim elemanlarinin yuksek tork kuvvetlerini destekleyen bir

yapilanmanin olusturulmasinin saglanmasidir.

Bulusun yapisal ve karakteristik 6zellikleri ve tum avantajlari asagida verilen
sekiller ve bu sekillere atiflar yapilmak suretiyle yazilan detayli agiklama
sayesinde daha net olarak anlasilacaktir ve bu nedenle degerlendirmenin de bu

sekiller ve detayli agiklamanin géz 6nlne alinarak yapilmasi gerekmektedir.

SEKILLERIN KISA AGIKLAMASI

Yukarida kisaca Ozetlenen ve asagida daha detayl ele alinan bulusun
uygulamalari, bulusun ekteki c¢izimlerde betimlenen ornek uygulamalarina
basvurarak anlasilabilir. Ancak ekteki c¢izimlerin yalnizca bu bulugun tipik
uygulamalarini betimledigini ve kapsamini sinirladiginin varsayilmayacagini

belirtmek gerekmektedir.

Sekil-1: Tek eksenli doner teleskopik eklem koruyucunun temsili izometrik
gorunumududr.

Sekil-2: Tek eksenli doner teleskopik eklem koruyucunun temsili kesit
gorunumududr.

Sekil-3: Tek eksenli doner teleskopik eklem koruyucunun temsili patlatiimis
gorunumudar.

Sekil-4: Tek eksenli doner teleskopik eklem koruyucunun farkli acilarda
olusturmus oldugu dort farkli temsili izometrik gérinimdir.

Selik-5: Tek eksenli doner teleskopik eklem koruyucular kullanilarak olusturulmus

bir insan parmagi modeline ait temsili izometrik gorunumdur.
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Sekil-6: ki eksenli doner teleskopik eklem koruyucuya ait temsili izometrik
goranuimdar.

Sekil-7: iki eksenli farkh bir déner teleskopik eklem koruyucuya ait temsili
izometrik gorunumdur.

Sekil-8: Ug eksenli doner teleskopik eklem koruyucuya ait temsili izometrik
goranuimdar.

Sekil-9: Ug eksenli farkli bir doner teleskopik eklem koruyucuya ait temsili
izometrik gorunumdur.

Sekil-10: Uc¢ eksenli déner teleskopik eklem koruyucuya ait temsili kesit
gorunimdar.

Sekil-11: Ug eksenli doner teleskopik eklem koruyucunun i¢ kismini gdsteren

temsili izometrik goranumdar.

REFERANS ACIKLAMALARI

Tek eksenli doner teleskopik eklem koruyucu igin;

1.1. Birinci kolun yarisi

1.2. Birinci kolun diger yarisi

1.3 ve 1.4. Birinci kolun sizdirmazlik elemanlari

1.5. Civata

1.6. Somun

2.1. ikinci kolun yarisi

2.2. ikinci kolun diger yarisi

2.4. ikinci kolun sizdirmazlik elemani

3. Adaptif koruma perdeleri

3.1, 4.1, 5.1 ve 6.1. Adaptif koruma perdelerinin yarisi
3.2,4.2,5.2 ve 6.2. Adaptif koruma perdelerinin diger yarisi
3.3,4.3,5.3, 6.3, 3.4, 4.4, 5.4 ve 6.4. Adaptif koruma perdelerine ait sizdirmazlk
elemanlari

1A ve 1B. itme noktalari

2A ve 2B. itiime noktalari

M. Donus mili
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Uc eksenli déner teleskopik eklem koruyucu igin;

7.1. Ug eksenli eklem koruyucunun kolu
8.1. Birinci kol

8.2. ikinci kol

8,3 ve 11.2. Sizdirmazlik elemanlari

10.1, 11.1 ve 12.1. Adaptif koruma perdeleri
13.1. Biyel- biyel baglanti mili

14.1. Birinci biyel

14.2. ikinci biyel

1D. Ug eksenli eklem koruyucun donis yaptigi nokta
1E ve 1F. itme noktalari

2E ve 2F. itilme noktalari

1H. Birinci biyel-kol baglanti mili

2H. Ikinci biyel-kol baglanti mili

BULUSUN DETAYLI ACIKLAMASI

Bulusa konu olan Granun bu detayh acgiklamadaki tercih edilen alternatifleri,
sadece konunun daha iyi anlagiimasina yonelik olarak ve higbir sinirlayici etki

olusturmayacak sekilde agiklanmaktadir.

Bulus; robotik ve 0Ozellikle otonom sistemlerde kullanilan endustriyel robot
kollarinda, Uretim ve montaj hatti robotlarinda ve otomatik makine sistemlerinde,
saglik alaninda kullanilan medikal robotlarda, endustriyel uygulamalarda ozellikle
hareketli eklemlerin bulundugu makinelerde ve benzeri hareket kabiliyeti yluksek
olan ve surekli calismasi gereken sistemlerde eklem yuzeylerinin isi, toz, nem,
kimyasal maddeler ve benzeri dig etkenlerden ayrica mekanik zararlardan
korunmasini saglayarak eklemlerde bulunan elemanlarin zarar gormesini
engelleyen, boylece eklem yluzeylerinin uzun omurla olmasini, galisma surelerinin
artinimasini, bakim ve onarim ihtiyaclarinin ve maliyetlerinin azaltiimasini

mumkun kilan, tim bunlarin yaninda, kullanildidi sistemlerdeki ¢ok yonll ve gok
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eksenli hareketleri, Ozellikle U¢ eksenli hareketler gibi karmagsik hareketleri
destekleyerek sektorun ihtiyac duydugu esnekligi ve hareket kabiliyetini sunan

doner teleskopik eklem koruyucu ile ilgilidir.

Bulusa konu olan drin, tek eksenli bir tasarim s6z konusu oldugunda genel
olarak; civatalarla (1.5) ve somunlarla (1.6) bir araya getirilerek birlegtirilen iki
yarim kol pargasindan (1.1, 1.2) olusan en az bir adet birinci kol (1), civatalarla
(1.5) ve somunlarla (1.6) bir araya getirilerek birlestirilen iki yarim kol pargasindan
(2.1, 2.2) olusan en az bir adet ikinci kol (2), sizdirmazlik ve yalitim saglamak
uzere birinci kola (1) konumlandiriimis sizdirmazlik elemanlari (1.3, 1.4) ve ikinci
kola (2) konumlandiriimig en az bir adet sizdirmazlik elemani (2.4), tek eksenli
eklem hareketi esnasinda eklem alaninin surekli kapalh kalmasini saglamak ve
ayni zamanda eklem hareketine izin vermek igin teleskopik olarak calisarak
birbirleri Gzerinde hareket eden, yarim perde pargalarinin (3.1, 4.1, 5.1, 6.1) diger
yarim perde pargalan (3.2, 4.2, 5.2, 6.2) ile bir araya gelmesiyle olusan adaptif
koruma perdeleri (3), sizdirmazlik ve yaltim saglamak Uzere adaptif koruma
perdelerine (3) konumlandiriimis sizdirmazlik elemanlari (3.3, 4.3, 5.3, 6.3, 3.4,
4.4, 5.4, 6.4), 51 ve 5.2 numarali yarim perde pargalarindan olusan adaptif
koruma perdesinin (3) 6.1 ve 6.2 numarali yarim perde parcalarindan olusan
adaptif koruma perdesini (3) itmesini saglamak Uzere itme noktalar (1A, 1B), 6.1
ve 6.2 numarall yarim perde pargalarindan olugan adaptif koruma perdesinin (3)
5.1 ve 5.2 numarali yarim perde pargalarindan olusan adaptif koruma perdesi (3)
tarafindan itilmesini saglamak Uzere itiime noktalari (2A, 2B), adaptif koruma
perdelerinin (3) ve kollarin (1, 2) donus yapmasini saglamak Gzere bunlarin donus
eksenlerine yerlestiriimis en az bir adet donus mili (M), U¢ eksenli bir tasarim s6z
konusu oldugunda genel olarak; en az bir adet birinci kol (8.1), en az bir adet
ikinci kol (8.2), sizdirmazlik ve yalitim saglamak Uzere sizdirmazlik elemanlari
(8,3, 11.2), u¢ eksenli eklem hareketi esnasinda eklem alaninin surekli kapall
kalmasini saglamak ve ayni zamanda eklemin Ug¢ eksenli hareketine izin vermek
icin teleskopik olarak cgalisarak birbirleri tGzerinde hareket eden adaptif koruma
perdeleri (10.1, 11.1, 12.1), birinci kola (8.1) bagli en az bir adet birinci biyel (14.1)
ve ikinci kola (8.2) bagh en az bir adet ikinci biyel (14.2), birinci biyelin (14.1) ve
ikinci biyelin (14.2) birbirlerine baglandigi en az bir adet biyel-biyel baglanti mili
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(13.1), 12.1 numarah adaptif koruma perdesinin 11.1 numarali adaptif koruma
perdesini itmesini saglamak Uzere bir birinci itme noktasi (1E), 11.1 numaral
adaptif koruma perdesinin 12.1 numarali adaptif koruma perdesi tarafindan
itiimesini saglamak Uzere bir birinci itime noktasi (2E), 11.1 numarali adaptif
koruma perdesinin 10.1 numarali adaptif koruma perdesini itmesini saglamak
uzere bir ikinci ikinci itme noktasi (1F), 10.1 numarali adaptif koruma perdesinin
11.1 numarali adaptif koruma perdesi tarafindan itilmesini saglamak Uzere bir
ikinci itilme noktasi (2F), kollarin (8.1, 8.2) kiresel bir merkezde hareket etmesini
ayrica birinci biyelin (14.1) birinci kola (8.1) ve ikinci biyelin (14.2) ikinci kola (8.2)
baglanmasini saglayan, surekli olarak eklemin merkezine dogru bakan en az bir
adet birinci biyel-kol baglanti mili (1H) ve en az bir adet ikinci biyel-kol baglanti mili
(2H) icermektedir.

Sekil-1, doner teleskopik eklem koruyucunun tek eksenli yapisini gostermektedir.
Bu bulusun temel amaci, eklem hareketi sirasinda sistemin etrafini sararak dis
etkenlerden korumaktir. Adaptif koruma perdelerinin (3) bulunmadigi bir durum
dusundldugunde, birinci kol (1) ve ikinci kol (2) arasinda buyuk bir aciklik olacagi
ve eklem korumasinin saglanamayacagi goértlecektir. Adaptif koruma perdeleri (3)

bu bosluklari kapatarak surekli bir koruma katmani olugsturmaktadir.

Sekil-2'de ikinci kolun (2) saat yonunun tersine dondugu durumda; 5.1 numarali
yarim perde pargasindan olusan adaptif koruma perdesi (3) 1A numarali itme
noktasi ile 6.1 numarali yarim perde pargasindan olusan adaptif koruma
perdesinin (3) 2A numarali itime noktasina temas etmekte ve 6.1 numarali yarim
perde pargasindan olusan adaptif koruma perdesini (3) iterek saat yonunun
tersine dogru dondurmektedir. Burada 5.1 numarali yarim perde pargasindan
olusan adaptif koruma perdesinin (3) saat yonunun tersine dénmesine neden olan
etmen ise ardisiginda bulunan ve 4.1 numarall yarim perde pargasindan olusan
adaptif koruma perdesidir (3). Saat yonunde donme durumunda ise 1B numarali
itme noktasinin 2B numarali itime noktasina temas etmesiyle benzer bir hareket
zinciri olusmaktadir. Her bir adaptif koruma perdesi (3), kendisinden sonra gelen
elemanin onlnde bir bosluk olusmasini engellemekte ve bdylece adaptif koruma

perdeleri (3) birbirlerini drtmektedir.
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Sekil-6 ve S$ekil-7'de iki eksenli eklem koruyucuya ait farkli yapilandirmalar
sunulmustur. Bunlar, tek eksenli eklem koruyucunun prensibiyle ¢calismakta olup,
iki eksende hareket etmeye imkan taniyacak sekilde tasarlanmistir. Bu prensiple
benzer sekilde, ¢ eksenli eklem koruyucu olusturmak mumkianduar. Sekil-8'de bu
yap! acgikga gosterilmektedir. 7.1 numarali kolun donmesi saglanirsa, iki eksenli
eklem koruyucu u¢ eksenli hale gelecektir. 1D numarali nokta, 7.1 numaral kolun
dondugu yeri géstermektedir. Kisacasi, Sekil-8, ¢ eksenli eklem koruyucuya ait
bir yapilandirmayi ifade etmektedir. Ancak, Sekil-8’de gdsterilen G¢ eksenli eklem
koruyucu yerine farkli bir yapilandirma olan ve Sekil-9'da yer alan U¢ eksenli

eklem koruyucu da tercih edilebilir.

Sekil-9'da gosterilen yapinin ¢alisma prensibini daha iyi anlamak igin Sekil-10’a
bakmak gerekmektedir. Sekil-10’da birinci ve ikinci kol (8.1, 8.2) arasinda yer alan
adaptif koruma perdeleri (10.1, 11.1, 12.1), Sekil-1'de gosterilen yapiya benzer bir
yaplya sahiptir. Ancak burada eklem merkezi, birinci ve ikinci kolun (8.1, 8.2)
biyeller (14.1, 14.2) ile olusturdugu bag sayesinde sabit tutulmaktadir. Sekil-
10’daki adaptif koruma perdeleri (10.1, 11.1, 12.1) arasinda itme ve itilme
noktalari (1E, 2E, 1F, 2F) vasitasiyla kurulan iligski Sekil-1'de yer alan itme ve
itime noktalari (1A, 1B, 2A, 2B) vasitasiyla kurulan iliskiye benzemektedir. Adaptif
koruma perdeleri (10.1, 11.1, 12.1), kollarin (8.1, 8.2) kuresel merkez etrafinda
hareket etmesine dogrudan yardimci olmamakta, ancak eklemi sabit tutarak

sistemin dengeli galigmasini saglamaktadir.

Sekil-11 incelendiginde, birinci biyel-kol baglanti mili (1H) ve ikinci biyel-kol
baglanti mili (2H) dikkat ¢ekmektedir. Bu noktalarda, eklemin merkezine dogru
bakan bir mil yapisi bulunmaktadir. Béylece, kollarin (8.1, 8.2) kiiresel merkezde
hareket etmesi saglanmakta ve biyeller (14.1, 14.2) eklemin hareketini belirli bir

sinir iginde tutmaktadir.
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