OZET
AKILLI KUP

Bulug, hizZI¥e hassas lazer kalibrasyon cihazLolan ak[IRip ile ilgilidir.

11
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1.

ISTEMLER

Lazer kalibrasyonu igin AKIITKiip Sistemi olup ézelligi;
Biitlin sistemin kontrol edildigi bir dijital ekran (1),
Lazerin gelis aglslnkh gdre en az bir adet ylzeyde yizeyin herhangi bir yerinde farkl
aclArda konumlanddbilen, en az bir adet kaynaktan gelen ve en az bir adet
lazerin gakBtlImashl3adlayan lazeri algl@yan fotodiyotlardan olusan, gapraz klIda
dijital olarak tespit eden, en az bir adet fotodiyot serisi (4),
Lazerlerin cak[stcihasolnl istenildigi noktaya AKIILCK(p Sistemi konumlandicld kian
sonra aglshl diizeltmenin otomatik olarak yaplhasCigin yukarChsag[yonde hareket
eden, yikseklik ayarlOinotorize ayaklar (5),
AKIITKip igerisine yerlestirilen, kiipln konumlandrlidi@yerdeki aglsal dizeltmelerin
dijital olarak yaplthashl3aglayan en az bir adet eJimdlcer (6),
Tim sensorleri kontrol eden, Egimélgerden (6) gelen veriyi kullanarak yukarChsag
yonde hareket edebilen motorize ayaklara (5) komut gdnderen, motoerize ayaklarl
(5) hareket ettirerek kiiptin iki eksendeki aclEIninl ¢ derece olmashi$adlayan, lazer
kaynagdan gelen veriyi dijital olarak tespit eden, her fotodiyot serisi (4) (izerine
diisen lazerin mutlak konumunun tespit edilmesini saglayan ana elektronik kart {7),
Kipln referans noktaya X-[sinlkullan@@rak konumlandrimak istenildigi durumda X-
sniCile elde edilen gérintiileri kullanldan, AKILkipin en az bir adet ylzeyinin tam
ortaslnda konumlandIrldn en az bir adet gelik kiire (8),
Ak kiip icerisinde ana kartta (7) bulunan, fotodiyot serilerinin (4) taklloldugu, veri
alimashil¥e okunmaslal3aglayan sensor kart[19),
Otomatik kalibrasyon yaplhasCiin lazer kaynaglle haberlesme saglayan Ak Kiip
Sistemi icinde ana kart (7) Uzerine entegre edilebilen bir haberlesme sistemi,

unsurlarblikermesidir.

Istem 1'e gore sistem olup 6zellidi; Lazerin pozisyonunu kullankElh gostermek icin
Lazerin anlkl olarak nerede oldugunun tespit edilmesini ve lazerin fotodiyot serisi {(4)
lizerinde tam pozisyonda olup olmad(ininl kontrol edilmesini sadlayan, her fotodiyot
serisi (4) Uzerinde bulunan en az bir adet lamba icermesidir.

Istem 1'e gore sistem olup &zellidi; bahsi gegen dijital ekran@ (1) dokunmatik bilgi
ve kontrol ekranlalmasdlrl

istem 1'e gore sistem olup 8zelligi; bahsi gecen Kiirenin (8) Celik yerine tungsten,

alagimh veya metalden olmasdIr]
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5. Istem 1’e gére sistem olup 6zelligi; bahsi gecen Kiipiin 4 farklGyiizeyinde fotodiyot
serileri (4) icermesidir.

6. Istem 1’e gére sistem olup 6zellidi; bahsi gecen haberlesme sisteminin kZIBtesi veya
bluetooth olmasl(dir]

7. istem 1'e gore sistem olup 6zelligi; bahsi gecen AKMIIkilpiin 4 yiizeyinin tam
ortasloda en az bir adet kire (8) clmas(dirl

8. Istem 1’e gore sistem olup ozellidi; bahsi gecen ana elektronik kart@ (7), Lazerin
aclshl pozisyonunu tespit etmek igin ise aynllgizgi Uzerine konumlandltIthis! iki
fotodiyot serisinden (4) gelen veriyi kullanmasdlir]

9, Istem 1'e gére sistem olup dzellidi; bahsi gegen fotodiyot serilerinin (4) daha yiiksek
gozinlrlige ulasmak icin capraz bir sekilde konumland tlthas(dir]

10.istem 1’e gore sistem olup &zelligi; bahsi gecen AKILkiipiin her yiizeyinde en az 2
adet fotodiyot serisi (4) konumland tithasdIL

11. Istem 1'e gére sistem olup 6zelligi; bahsi gecen AKMT kipln 4 farkiCyizeyinde
fotodiyot serilerinin (4} yan yana konumlandtlIthas(dlr]

12. Istem 1’e gore sistem olup 6zelligi; bahsi gecen fotodiyot serilerinin (4), fotodiyotlar
arasbda bosluk kalmadan élclim alabilen birlesik fotodiyotlar olmas(dit]

13. Istem 1'e gore sistem olup &zelligi; bahsi gegen fotodiyot serilerinin (4) lazerin gelis
acsInk gore 45 derecelik bir a¢lle konumlandirimasdirl

14, Istem 1'e gdre sistem olup &zelligi; bahsi gecen egimélcerin (6) 2 eksenli olmasdi]

15. Istem 1'e gore sistem olup dzelligi; hareket etmeden 6lciim alabilmesi icin fotodiyot
serilerinin (4) yan yana konumlandIthas(dlr]

16. Istem 1’e gore sistem olup 6zelligi; bahsi gecen her fotodiyot serisinin (4) Uzerinde

en az 3 adet lamba olmas(dlr]

10
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TARIFNAME
AKILLI KUP

TEKNIK ALAN

Bulus, hizll ve hassas lazer kalibrasyon cihaz' olan akll kip ile ilgilidir.

TEKNIGIN BILINEN DURUMU

Mevcut sistemlerde lazer kaynaklararkl(yapI3rda olabilmektedir. Ornedin nokta, ¢izgi veya
artCllazer (birbirine dik olarak konumlandItIth(s! iki cizgi lazerin birlesmesinden olusur).
Teknigin bilinen durumunda her yiizey igin tek fotodiyot kullanan sistemler bulunmaktadIt]

Ancak tek fotodiyot kullanarak lazeri gizgisel olarak tespit etmek mimkin dedildir.

Tek fotodiyot kullanldrak lazerin fotodiyot ile tam olarak cakislp caksmadIGTIkontrol

edilebilmektedir ancak lazerin mutlak pozisyonu hakknda bilgi sahibi olmak miimkiin degildir.

Mevcut sistemlerde karsl@slan dider bir durum ise sadece hareket eden lazer sistemlerin
tespiti yaplhakta veya robotik kol yardmlyla robotik kolun hareketine baglCblarak lazer
tespiti yapId@Cyorilmektedir. Ancak robotik kolun hareketine baglCblarak lazer tespitinde
tespit edilen sapmanil kiipiin pozisyonundan m[yoksa robotik koldan mkaynakland@ltam

olarak tespit edilememektedir.

Lazer kontrolii ve kalibrasyonu icin Uzerinde hizalama cizgilerinin bulundugu fantomlar
kullanlhaktadlel Mevcut fantomlarlnl Gzerine disen lazerin fantom (zerindeki cizgilerle
caklslpl caklSmad@hozle tespit edilmektedir. Ancak uzak mesafede olan lazer kaynadninl
kalibrasyonu yaplltken bu fantom Uzerindeki caklsimay[ftespit etmek zorlasmaktadltl Bu
yuzden her ayarlama sonrasioida fantomun yanhbk gelerek caklsina kontrol edilmekte ve

kalibrasyon stiresi artarken kalibrasyonun hassasiyeti dlismektedir.

Diger taraftan biyilk boyutlardaki lazer kalibrasyon cihazlarOise rutin uygulamalarda
kullanmh[(Zordur. Lazer sistemlerinin kurulumu skasinda kullan@n lazer kalibrasyon cihazlar(
zaman igerisinde pozisyonunda kayma olusan lazer sistemlerinin rutin kullanimClgin uygun
dedildir. Mevcut sistemlerde lazerlerin ¢akistirihasCigin plastik bir kiip ve bu kipiin lzerinde
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lazerin pozisyonunu tespit etmek icin ¢izilmis cizgiler bulunmaktadlr] Ancak bu sistem ile
yapl@n dlgumler kullancninl goziiyle yapabildigi testlerdir.

BULUSUN KISA ACIKLAMASI
Mevcut bulus yukarlda bahsedilen dezavantajlarCortadan kaldliinak ve ilgili teknik alana yeni

avantajlar getirmek Gzere, hizll ve hassas lazer kalibrasyon cihaz! olan aklll kip ile ilgilidir.

Bulus ile fotodiyot serilerinin lazer tespit ve kalibrasyonunda kullanlthas[J6zel bir geometri
kullanldrak yerlestiriimesi sayesinde hareket etmeden vyiksek cozinirlikle lazerin hem

pozisyonunun hem de ac[SIninl tespit edilmesi saglanmaktadIcl

Tek fotodiyot kullanl3drak lazerin mutlak pozisyonu hakkda bilgi sahibi olmak mumkin
dedildir. Bu ylizden AKILKip Sisteminde tek adet fotodiyot kullanmak yerine yan yana
dizilmis fotodiyot serileri kullan@histlcl Lazer sistemleri, yapldrCgeredi zaman igerisinde
pozisyonlard degisebilmekte dolaylSia rutin aralklarla kontrollerinin ve gerekli ise
kalibrasyonlarlnl yapltas[herekmektedir. AKIICKip sisteminin getirdigi en énemli yenilik
lazerin fotodiyot serileriyle (yanyana dizilmis fotodiyotlarl genel ad[lIbircok noktadan dijital
olarak alglanmas[¥e bu sayede lazer kontroliiniin ve kalibrasyonunun kish silirede hassas bir
sekilde yapllthasih olanak saglamasldt] Boylece lazer sistemlerinin hem kalibrasyonunda
hem de rutin olarak yaplmas[gereken kontrollerinde kolaylkla kullanIhasCmimkin hale
gelmektedir.

Bu ylizden referans olarak lazer kullanI3n sistemlerin tamaminda ve lazer sistemini referans

alarak 6lciim, tedavi, tan¥b yapan tiim alanlarda AKIITKUp Sistemi kullanI3bilmektedir.

Ak kip sisteminde her tip lazer kaynad[{kirinZlJyesil, mavi vb) tespit edilebilmektedir.
Ayrlcd AKIIKip Sisteminde hem hareketli hem de duvar, masa vb gibi sabitlenmis lazer
kaynaklarCda tespit edilebilmektedir.

Bulusun tercih edilen bir yaplanmas(,] Lazerin pozisyonunu kullaniclyh gostermek icin Lazerin
anlkl olarak nerede oldugunun tespit edilmesini ve lazerin fotodiyot serisi (4) Uzerinde tam
pozisyonda olup olmad@nlnl kontrol edilmesini saglayan, her fotodiyot serisi (4) (izerinde

bulunan en az bir adet lamba icermesidir.
Bulusun tercih edilen bir diger yap'lanlar,

e Bahsi gecen dijital ekranl dokunmatik bilgi ve kontrol ekranCdlmas[]
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Bahsi gecen kirenin celik yerine tungsten, alasm veya metalden olmas[]

Bahsi gecen kiipun 4 farkl[yiizeyinde fotodiyot serileri icermesi,

Bahsi gegen haberlesme sisteminin kizllBtesi veya bluetooth olmas[]

Bahsi gecen ak[IKipiin 4 ylzeyinin tam ortasida en az bir adet kiire olmas(J]
Bahsi gecen ana elektronik kartlnl lazerin agshl pozisyonunu tespit etmek igin ise
ayn[dizgi Uzerine konumlandclIimsliki fotodiyot serisinden gelen veriyi kullanmas(]
Bahsi gegen fotodiyot serilerinin daha yulksek ¢oziinirlige ulasmak igin capraz bir
sekilde konumlandltlithas(]

Bahsi gegen ak[Jkipin her yilizeyinde en az 2 adet fotodiyot serisi
konumland[tlithas(]

Bahsi gegen akMllkipin 4 farkiOylzeyinde fotodiyot serilerinin yan yana
konumland tlihas ]

Bahsi gecen fotodiyot serilerinin, fotodiyotlar arasioida bogluk kalmadan 6lgim
alabilen birlesik fotodiyotlar olmas[]

Bahsi gecen fotodiyot serilerinin lazerin gelis acSInk gore 45 derecelik bir acCle
konumland[tlithas(]

Bahsi gegen egimdlgerin 2 eksenli olmas(]

Hareket etmeden &lgim alabilmesi igcin fotodiyot serilerinin  yan vyana
konumland tlihas(]

Bahsi gegen her fotodiyot serisinin Gizerinde en az 3 adet lamba olmas(dlrl

SEKILLERIN KISA ACIKLAMASI
Sekil 1" de AKIIKGp‘ln

i

ii.
iii.
iv.
V.
vi.
vii.
viii.

iX.

Sol Ust Goriiniim
Ust Goriinim

Sag Ust Goriniim
Sol Gorinim

On Goriiniim

Sag Gorunim

Sol Alt G6rinim
Alt Gortundm

Sag Alt Gorliinim

gdrinimu gdrulmektedir.
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Sekil 2" de AkKIITKip perspektif gdriinimi gérilmektedir.
Sekil 3'te AKMIKip, Arka YUz Perspektif Gorinumu gorilmektedir.
Sekil 4te, AKIITKup Arka Ylizey Gorinumu gorilmektedir.
Sekil 5’ de AKIMKiip Ust Yiizey Gériinimii gériilmektedir.
Sekil 6" da AKIIIKip Yan (Sag / Sol) Gorinimi gorilmektedir.
Sekil 7" de AKIITKp Kesit Goriintiisi gorilmektedir.
Sekil 8" de AkIITKip Enine Kesit Gorlintlst gorilmektedir.
REFERANS NUMARALARI
1 Dijital Ekran
2 Lazer veya golgenin hatal(konumda oldugunu belirten Lamba
Lazer veya golgenin dogru konumda oldugunu belirten Lamba
Fotodiyot Serisi
Yiikseklik ayarlCiotorize Ayaklar
EGimolger
Ana elektronik kart
Kire
Sensor kart

O 0 N O bW

BULUSUN DETAYLI ACIKLAMASI

Bu detaylChcklamada bulus konusu yenilik sadece konunun daha iyi anlaslthasink yonelik
hicbir shlayclétki olusturmayacak drneklerle agklanmaktadltl

S6z konusu olan bulug, lazer sistemini referans alarak dlgim, tedavi, tan[/b. yapan tim
alanlarda kullanldbilen hzlQe hassas lazer kalibrasyon cihaz[oélan ak[IKdp ile ilgilidir.

AKIIKip Sistemi, 4 farklylzeyinde lazeri alglidyan fotodiyotlardan olusan fotodiyot serileri
(4) ve en az bir adet 1 adet egimdlcerin (6) bulundugdu bir sistem ve biitiin sistemin kontrol
edildigi bir dijital ekrandan (1) olusmaktadlr] AKMIkiip Gzerine yerlestirilen fotodiyot serileri
(4) daha yliksek g¢ozlinurliige ulasmak igin capraz bir sekilde konumlandhstit] ancak
fotodiyot serileri farkl[acldrda da konumlandcli@bilir. AKIIkipin her yiizeyinde en az 2 adet
fotodiyot serisi (4) kullanlhistlt] fotodiyot serilerinin say[Sl] geometrik pozisyonu ve

aralarindaki mesafe yapldcak uygulamaya goére farkl [kl gosterebilir.

Geligtirilen AKIILKGp Sisteminin Gzerinde bulunan fotodiyot serileri (4) sayesinde dijital olarak

lazer algl@dnmakta ve konumu tespit edilmektedir. AKIIkiipin 4 farkiCyiizeyinde bulunan
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lazeri alglidyan fotodiyot serileri (4) sayesinde 4 farkl[Jkaynaktan gelen cizgi lazerin
caklstirimas[hzlWe hassas bir sekilde yapldbilmektedir.

Ak[Tkiapun 4 yizeyinin tam ortasida gelik (metal, tungsten veya alasimh kullanabilir) kire
(8) varditl Kiipln referans noktaya X-[slnl kullanl@rak konumlandlltak istenildigi durumda
bu 4 gelik kiirenin (8) X-[Shllle elde edilen gorintuleri kullanlthaktad(e] AKITkGp, kirelerin
(8) X-Inlhoruntisine gore konumlandklidktan sonra lazerler bu konuma gdre otomatik

olarak kalibre edilmektedir. Kire (8) Celik veya metalden olabilir.

Gelistirilen AKMITKUp Sistemi sayesinde lazerin pozisyonu dijital olarak tespit edilerek hzl¥e
hassas kalibrasyon yaplhas[dsaglanmaktadltl Lazer kaynag[lile fotodiyot serileri (4)
araslodaki haberlesme lazerin kendisi taraflddan saglanmaktadl AkMIJkip igerisinde,
fotodiyot serilerinin (4) tak@Idldugu, veri almashlVe okumashl$aglayan sensor kart[{9) ve
tim sensorleri kontrol eden ana elektronik kart (7) bulunmaktadll Bu sensér kart[{9) ve
Haberlesme sisteminin de iginde bulundugu ana elektronik kart (7) sayesinde lazer
kaynagdan gelen veri dijital olarak tespit edilmektedir. Lazerin fotodiyot serileri (4) lizerinde
tam olarak hangi konuma geldigi ana elektronik kart (7) igerisinde bulunan algoritma ile
tespit edilmektedir. Fotodiyot serilerini (4), akMJkipl veya lazer kaynagmiIhareket
ettirmeden, bu algoritma sayesinde lazerin hangi konumda oldugu dijital olarak tespit
edilebilmektedir. Bu sayede her fotodiyot serisi (4) lizerine disen lazerin mutlak konumunu
tespit edebilmektedir. Lazerin aglshl pozisyonunu tespit etmek icin ise aynlkizgi lzerine
konumland[Elnis] iki fotodiyot serisinden (4) gelen veri kullanlfaktad(El iki noktasCbilenen
dogrunun denklemi kullanl@rak cizgi lazerin aglShl olarak pozisyonu belirlenmektedir. Bu
sayede cizgi lazerin hem pozisyonu hem de acglsllespit edilmektedir. Elde edilen bu dijital veri
hareket edebilen lazer kaynagna uzaktan haberlesme (k[zIdtesi, bluetooth vb olabilir) ile
gbnderilerek lazer kaynagnlnl dogru pozisyona gitmesi saglanmaktad|t]

Gergek sapmaninl nereden kaynakland(dInlfiespit edebilmek icin referans noktaya Ak Kipiin
yerlestiriimesi gerekmektedir. AKIILkupun referans noktaya gore konumland(tifhasazerlerin
kullanId@sisteme gére farklK gosterebilir. Ornedin Medikal LINAK cihazlarda lazerler
esmerkez ad[Werilen merkez bir noktada cakstElhal @] Medikal LINAK cihazida bu merkez
noktan[nl ayarlanabilmesi igin gapraz kDadCverilen bir artCkeklinde gdlge kullanlhaktad(t
Ak kip uzerinde bulunan fotodiyot serileri (4) ayn[kamanda capraz kllHa dijital olarak
tespit etmektedir. AKIILKUp capraz k@ gdre cihazl merkezine konumlandtithaktadt] AkIT]
Kip Uzerinde geometrik olarak pozisyonu belli olan fotodiyot serilerine (4) goére lazerin

pozisyonunun gapraz klldan olan farkl[I§3apma miktarlWermektedir.
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Lazerlerin caklstirIhasinl istenildidi noktaya AKIIKiip Sistemi konumlandlfidktan sonra
yukarCasag[yonde hareket eden yiikseklik ayarlCOmotorize ayaklar (5) sayesinde aglsal
dizeltme otomatik olarak yaplthaktadltl Aglsal duzeltme slrasinda Sekil 7'de gdsterilen AkIL]
Kiip Gzerinde bulunan 2 eksen edimélgerden (6) gelen veri kullanlaktad(rl E§imolcerden (6)
gelen veri ana elektronik kart (7) tarafindan kullanl@rak yukarCasag[yonde hareket edebilen
motorize ayaklara (5) komut géndermektedir. Ana elektronik kart (7), motorize ayaklar[{5)
hareket ettirerek kiipin iki eksendeki ag[sInlnl 0 derece olmas[nl$aglamaktad!t]

2 eksen egimolger (6) sayesinde, AKIIKip Sisteminin aglsal olarak dogru pozisyonda olmas(]
hem de lazer dlgiminin dijital olarak yapmasCkayesinde kalibrasyon ve test sonuclarfinl
kullanicldan bagmsZlolmas3aglanmaktad(tl

Ayn[Zamanda AkIIKip Sistemi iginde ana elektronik kart (7) Uzerine entegre edilen uzaktan
haberlesme sistemi (kZlGtesi, bluetooth vb.) sayesinde lazer kaynagminl otomatik
kalibrasyonu yap[3bilir hale gelmektedir. Sekil 5te gorlildiigu gibi lazerin anlKl olarak nerede
oldugunun tespit edilmesini ve lazerin fotodiyot serisi (4) Uzerinde tam pozisyonda olup
olmad@ninl kontrol edilmesini saglayan, her fotodiyot serisi (4) Uzerinde bulunan en az 3
adet lamba bulunmaktadlt]l Lamba, Lazer veya goélgenin dogru konumda oldugunu belirten
Lambay[J(3) ve Lazer veya golgenin hatalldJkonumda oldudgunu belirten Lambay[1(2)
icermektedir. Fotodiyot serileri (4) taraflodan algldnan ve Ana elektronik kart (7) ve sensor
kart[{9) ile konumu belirlenen lazerin pozisyonunu kullanlclyh gostermek icin her fotodiyot
serisinin (4) (zerine 3 adet lamba konumlandclmhistic]l Sekil 5te gosterilen 3 nolu lamba
Fotodiyot serileri (4) tarafidan algl@dnan ve ana elektronik kart (7) ve sensor kart[{9) ile
konumu belirlenen lazerin pozisyonunu kullanlclyh gdstermek icin her fotodiyot serisinin (4)
tizerinde lazerin pozisyonunu, Lazerin tam olarak fotodiyot serisinin ortasiodan gectigini anlk
olarak gosteren en az bir adet olan, Lazer veya gdlgenin dogru konumda oldugunu belirten
LambadlIr](3) . 2 nolu lambalar Fotodiyot serileri (4) tarafindan alglldnan ve Ana elektronik
kart (7) ve sensor kart[{9) ile konumu belirlenen lazerin pozisyonunu kullanlclyh gostermek
icin Her fotodiyot serisinin (4) Uzerinde lazerin pozisyonunu, lazerin hangi tarafa dogru
sapt@In[_bnlkl olarak gbsteren en az bir adet olan, Lazer veya golgenin hatalCkonumda
oldugunu belirten LambadEl(2). Ornegin fotodiyot serisinin (4) (izerindeki lambalardan sag

taraftaki lamba yanlybrsa lazer sag tarafa dogru sapmaktadcl

AKIMICKip Sisteminde 4 farklClylizeyde fotodiyot serileri (4) (fotodiyot serileri yan yana
konumlandtih sl ve bu sayede fotodiyotlar arasinda bogluk kalmadan 6lglim alabilen birlesik
fotodiyotlardl) kullanlthisticl +X, -X, +Y ve -Y eksenlerinde bir fotodiyot serisi (4) (her bir
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fotodiyot serisi (4) iginde istenilen adette ve fotodiyotlar aras[farklCmesafeler kullanldn
seriler bulunabilir) konumlandlcldrak bu eksenler Uzerinden gegen nokta, ¢izgi veya art(]
lazerin konumunu veya aglSInl[ tespit etmek mumkin hale gelmektedir. +X, -X, +Y ve -Y
eksenlere gore konumlandclldn ancak fotodiyot serileri kiip ylizeyinde farklClyerlerde de

konumland EI@bilir, farklCkombinasyonlar sadlanabilir.

Ak Kip Sisteminde kullanl@n fotodiyot serileri (4) sayesinde, Uzerine disen ¢izgi veya artl]
lazeri her eksende tespit edebilmektedir. Bu sayede AKILKiip Sistemini veya referans lazer
kaynagnlChareket ettirmeden lazeri algldmak ve pozisyonunu diizeltmek mimkiin hale
gelmektedir.

AKIICKiip olglimler scasida siirekli sabit kalarak gercek sapmani nereden kaynaklandGInlC]
tespit edebilmektedir.

CakstirImas[gereken lazer kaynag[3aySnlnl artmasCdurumunda kiip yerine besgen, altigen,
sekizgen gibi gekillerin her yilzeyine AKIILIKUp ylzeyinde uygulanan fotodiyot serileri
yerlestirilerek sistem gelistirilebilir. Her bir ylizeyde fotodiyot serisi olmak zorunda degildir.
Uygulamaya goére farkllkl gosterebilir ancak akMJkipiin 4 yizeyinde fotodiyot serisi
bulunmaktadlrl

Her ylzeyde lazeri alglldyan fotodiyot serileri (4) lazerin gelis aglslnb gore 45 derecelik bir
acldle konumlandklihistcl bu sayede fotodiyotlarinl merkezleri arasidaki mesafe azalarak
daha ylksek ¢ozindrlik elde edilmektedir. Lazerin gelis aglSInh gdre 45 derecelik bir ag[$art
olmay[pl bu ylizden capraz olarak yerlestirilen ve farkiCacldrda konumlandi3bilir.

AKIIKip icerisine yerlestirilen 2 eksen edimolcer (6) sayesinde kiipiin konumland[rId @]
yerdeki aglsal diizeltmeler de dijital olarak yaplmaktadlr] Bu sayede AKILKip Sistemi hem
aglshl olarak dogru pozisyonda olmasClhem de lazer olgliminin dijital olarak yapmas[]
sayesinde kalibrasyon ve test sonuclariinl kullaniciden bagmszl olmasClsaglanmaktad ]
Bulusumuz lazer sisteminin kullanId@her alanda kullan@3bilir.

Ak kip ile 4 farklCeksenden gelen lazer kaynaklarnlnl cak(sticithas5aglanmaktadlc]l Tek
ylzey ile lazer kalibrasyonu yapldcaksa da akIIJkiip ile yap3@bilir, dider ylzeyler
kullanhadan sadece kalibre edilecek lazerin oldugu taraftaki ylzey kullanI@bilir. AKITKip ile

1 adet kaynaktan gelen lazeri de hizalamak mimkunddir.

Yukarlda anlatl@n bilgiler dogrultusunda Lazer kalibrasyonu igin AKITIKip Sistemi olup
ozelligi;
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Buttin sistemin kontrol edildigi bir dijital ekran (1),

Lazerin gelis aclsInb gore en az bir adet ylizeyde ylizeyin herhangi bir yerinde farkl(J
acldrda konumlandlldbilen, en az bir adet kaynaktan gelen ve en az bir adet
lazerin gak[strIhasmhl3aglayan lazeri algldyan fotodiyotlardan olusan, capraz klIdia
dijital olarak tespit eden, en az bir adet fotodiyot serisi (4),

Lazerlerin cakticimasminl istenildigi noktaya AKIICKip Sistemi konumlandtdktan
sonra aclsal diizeltmenin otomatik olarak yaplas[icin yukarCasag[yonde hareket
eden, ylikseklik ayarlCinotorize ayaklar (5),

AKITKiip icerisine yerlestirilen, kipln konumlandfId@Verdeki acglsal diizeltmelerin
dijital olarak yap(lhasnl3aglayan en az bir adet egimdlcer (6),

Tum sensorleri kontrol eden, E§imdlgerden (6) gelen veriyi kullanarak yukarCasagd
yonde hareket edebilen motorize ayaklara (5) komut gdnderen, motorize ayaklar(]
(5) hareket ettirerek kiptin iki eksendeki ag/sInlnl 0 derece olmashil$agdlayan, lazer
kaynagdan gelen veriyi dijital olarak tespit eden, her fotodiyot serisi (4) lzerine
diisen lazerin mutlak konumunun tespit edilmesini saglayan ana elektronik kart (7),
Kipiln referans noktaya X-[sInlCkullanl@rak konumlandtlihak istenildigi durumda X-
sIlile elde edilen goruntlleri kullanldn, AKITkipin en az bir adet ylzeyinin tam
ortasinda konumlandtldn en az bir adet gelik kiire (8),

Ak[ITKip igerisinde ana kartta (7) bulunan, fotodiyot serilerinin (4) tak[aldugu, veri
allnmasnlye okunmashl3aglayan sensor kart[9),

Otomatik kalibrasyon yaplhasCicin lazer kaynagCile haberlesme sadlayan AKIIKiip

Sistemi icinde ana kart (7) (izerine entegre edilebilen bir haberlesme sistemi,

unsurlarlCikermesidir.
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