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OZET

KARADAN FIRLATILAN ROKET GUDUM SISTEMI

Bir glidim (initesi sistemi, karadan fiatl@n roket icin kullanlmak igin yaplandfmaktad )
Sistem, karadan fldatldn rokete taklohak icin yaplandlIm(s] bir mahfaza icermektedir.
Mahfaza, rokete takl@n baglantClbolgesine baglanmaktadlcl ve burada mahfaza, badlantC]
bélgesine gére dénmek icin yaplandlithaktadl] Mahfazanl icinde bir motor bulunmaktad £l
ve bir yatak, motoru cevrelemektedir. Yatak, mahfazaya sert bir sekilde taklthaktadve bu
sekilde motor, mahfaza ile birlikte dénmektedir ve mahfaza taraflodan karsldslan atalet

yuklerinden motoru korumaktadlrl
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ISTEMLER

Karadan fldatld@n rokete vyonelik bir gudim (nitesi sistemi olup, asad(dakileri

icermektedir:

bir uzunlamashkb eksene (A) sahip bir karadan fldatl@n roket (115);
ve
karadan fllatldn rokete (115) baglanabilen bir glidiim Unitesi (110),

stz konusu gidim Unitesi (110), asagdBkileri icermektedir:

gldim Gnitesinin (110) karadan fldat@@n rokete (115) baglanmasCicin bir baglantCd
bélgesi (310); ve
bir 6n mahfaza (305),

burada 6n mahfaza (305), uzunlamasb eksen (A) etraflbda baglantCbolgesine (310)
gdre ddonmek icin yaplandhaktad(r}
stz konusu 6n mahfaza (305), asagdakileri icermektedir:

6n mahfazaya (305) takl3n en az iki kanard {320);

6n mahfazanl (305) icinde bulunan ve bir tahrik mili (610) aracllfjiyla kanardlara
(320) mekanik olarak badlanan bir motor (605); s6z konusu tahrik mili (610),
uzunlamasinb eksene (A) dikey olarak yonlendirilmektedir; ve

motoru (605) cevreleyen bir yatak (630), s6z konusu yatak asaddaki gibidir:

motorun {(605), uzunlamasb eksen (A) etraflnda 6n mahfazayla (305) birlikte
donecedi sekilde én mahfazaya (305) sert bir sekilde takhaktadt} ve

6n mahfazaya (305) gtre motorun (605) donls bhareketini onlemektedir,
bdylelikle motoru fldatma esnasiida 6n mahfaza {(305) taraflidan kargldsldn
atalet yukleri etkilerinden korumaktadlrl

2. Motorun kanardlarCorantblarak cal&nak icin yapEndAGJistem 1’e gére glidim

sistemi.

Ilaveten kanardlarCtalStEinak icin bir yiiksek torklu servo-aktiatorii iceren, Istem 2ye
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gore gudim sistemi.
Kanardlaril bombeli oldugu 6nceki istemlerden herhangi birine gére giidiim sistemi.

Kanardlarl maksimum bir kaldBna-gekme oranb karslkl gelen bir saldF[HagKIAC]
diizeltmek icin yapl@nd EIdGLdIstem 4’e gore giidim sistemi.

Ilaveten bir roket iceren, roketin en az bir dengeleme kuyrugu icerdi§i, ®nceki

istemlerden herhangi birine gére glidiim sistemi.
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TARIFNAME
KARADAN FIRLATILAN ROKET GUDUM SISTEMI

ONCEKI TEKNIK

Mevcut bulus, karadan flatlan glidimsuz roketler ile ve bilhassa havan bombalar3re topcu
mermileri gibi kara roketlerinin dogru bir sekilde gudimli hale getirilmesine yénelik bir
sistem ile ilgilidir. Birgok isletme, bu tir gldiimsiiz roketleri gesitli boyutlarda ve bicimlerde
imal etmektedir. YapldrO geredi, giidimsiz roketler, bir hedefe dogru bir sekilde
gudimlenmemeleri bakmhndan “akISEZI'dlc]l Sonug olarak, bu tir roketlerin basar[Ibir sekilde
kullanm(1 biyik olclide roketi fldatan kisinin belirli beceri ve deneyim seviyesine bagl]
olmaktad(c

WO 2010/039322 numaral(Patent Dokiiman[Jbir merdane izolasyon yataghlceren, bir
roketle birlikte kullan[@cak bir Gidim ve Seyrisefer Kontrol (GNC) cihazllag klamaktad [kl

KISA ACIKLAMA

Yukarldakiler géz 6niinde bulunduruldudunda, havan bombalarClve topgu mermileri gibi
karadan fldatlan roketlerin dodru bir sekilde glidimlenmesi icin kullanI3bilen bir sisteme
yonelik bir ihtiyag bulunmaktad[t] Burada, havan bombasC¥eya topgu mermisi gibi glidimsiiz
bir roketi hassas gldimli rokete donistiirmek igin yapldndlrlldn bir cihaz agklanmaktadir)
Cihaz, daha dnceden gldiimsiz clan bir roketin tesir menzilini artticinak ve aynCkamanda

roketin en iyi sekilde bir hedefi nisan alma becerisini artttinak igin kullanl3bilmektedir.

Mevcut buluga gore giidiim (initesi sistemi, istem 1'de belirtildidi gibi yapl@ndrimaktadlrl

Diger ozellikler ve avantajlar, drnekleme yoluyla mevcut bulusun ilkelerini agKlayan gesitli

yapllandlralarnl asagldbki agklamasidan belirgin olacakt(cl
SEKILLERIN KISA ACIKLAMASI
Sekil 1 bir rokete baglanan bir giidiim Gnitesinin perspektif gériinimiini gostermektedir.

Sekil 2 roketten ayrlldn gadim unitesini gostermektedir.

Sekil 3 gudim unitesinin buydtdlmis gdrinimind gdstermektedir.
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Sekil , bir bombeli kanard@fl erfoyil seklini géstermektedir.

Sekil 5 bir simetrik kanard(nl erfoyil seklini gostermektedir.

Sekiller 6A ve 6B kilsinen en kesit halinde 6n mahfazanid bir ksmnln perspektif
gdrinimini gostermektedir.

Sekil 7 kanardlar@ diferansiyel sapmasCaraclifiiyla bir roketin naslgidiimlenebildidini

gostermektedir.

AYRINTILI ACIKLAMA

Burada, havan bombas[¥eya topcu mermisi gibi bir glidlimsiiz roketi hassas gudimli rokete
donustirmek igin yapl@ndddn bir cihaz acklanmaktadll Cihaz, daha dnceden gidimsiz
olan bir roketin tesir menzilini arttinak ve aynCkamanda roketin en iyi sekilde bir hedefi
nisan alma becerisini arttFinak icin kullan@@bilmektedir. istem 1'e gére, cihaz, flHatma ve
balistik hareket esnasiila bu tiir roketler taraflodan tipik olarak deneyimlenen yiksek
ylklerden korunan bir motor icermektedir. Motor, avantajlCbir sekilde roketin bir veya daha
fazla kontrol yizeyinin (kanardlar gibi) orantlIblarak harekete gecirilmesini saglamak icin
yaplandlhaktad ]

Sekil 1, karadan fatldn rokete (115) bagdlObir giudim Gnitesinin (110) perspektif
goérinimand gostermektedir. Sekil 2, roketten (115) ayrl@n gidim Onitesini (110)
gostermektedir. Roket (115), roketin (115) bir hedefe glidimlenmesine yénelik herhangi bir
bileseni roketin kendisinin icermemesi bakiminbdan gldimsiiz bir rokettir. Sekil 2'de
gosterildigi gibi, giidim Unitesi (110), asaglds ayrink[Iblarak ackland@lyibi, roketi (115)
hassas gldimli rokete donlstirmek amaclhda rokete (115) taklhaktadll Gosterilen
yaplandlkimada, gldim (nitesi (110), roketin (115) en 6n ucuna baglanmaktadt]l Bu
baklmdan, gidim dnitesi (110), bir mermi burunlu ug olugturan bir disl mahfazaya sahip
olmaktadve bu sekilde, rokete (115) badland@inkda, giidim Unitesi (110) ve roket (115)
toplu bir sekilde bir aerodinamik olarak sekillendirilmis govde olusturmaktadl] Roketin ve

giidim Unitesinin seklinin sekillerde gosterilenden farklColabildigi takdir edilmelidir.

Gldam Unitesi (110), roketin (115) glidimuanin kontrol edilmesine yoénelik bir veya daha
fazla vyazlldh uygulamasO ile vyUkli bilgisayar tarafbdan okunabilir bellek ile
donatl@bilmektedir. Dahas[] gidim Gnitesi (110), roketin gudiminin ve ¢allshmashlnl
gerceklestirilmesi igin cesitli elektro-mekanik bilesenlerin herhangi biri ile donatldbilmektedir.

Gudimiin gergeklestiriimesine yonelik bilesenler dedisebilmektedir ve &rnedin, kiiresel
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konumlama sistemi (GPS), lazerli gudim sistemi, gorintl izleme ve benzerini
icerebilmektedir. Gldim (nitesi (110), ayn(xamanda rokete (115) bagdl[patlayClyh atesleyici
finye yerlestiriimesi ve donatlhasibk yonelik bir glidime entegre atesleyici flinye sistemini

icerebilmektedir.

Roketin (115) konfigiirasyonu dedisebilmektedir. Ornedin roket (115), bir havan bombasO
veya topcu mermisi gibi bir kuyruk ylzgeci ile Dengeli hale getirilmis roket (TSP)

olabilmektedir. Bu tiir bir roket yapl@ndlnas(Jroketin kuyruguna sabit bir sekilde taklIIbir

veya daha fazla ylzgeci icermektedir. Diger Ornekte, roket (115), burgu ile Dengeli hale

getiriimis rokettir (SSP). Roketin (115) tip ve konfiglirasyon bakmndan dedisiklik

gosterebilecedi takdir edilmelidir.

Sekil 3, glidim Unitesinin (110) blyGtilmis gorinimini gostermektedir. Bahsedildigi gibi,
gudim dnitesi (110), mermi burunlu bir ucu olusturan 6n mahfazay[305) icermesine
ragmen, bu sekil dedisiklik gosterebilmektedir. Bir badlantCbélgesi (310), glidim (initesinin
(110) arka bélgesinde konumlandlihaktadt] BaglantCbolgesi (310), roketin 6n bdlgesi gibi
roketin (115) bir vyerine badlanabilmektedir takl@bilmektedir veya bir sekilde
tutturulabilmektedir (Sekiller 1 ve 2). On mahfaza (305) ve icerikleri, baglant[bélgesine (310)
dénerek monte edilmektedir ve bu sekilde mahfaza (305) (ve icerikleri), asadlda daha ayrmtMD
olarak acKkland@gibi, 6rnedin baglant[bolgesine (310) gére uzunlamashh eksene (A) dikey
olan bir eksen gibi bir eksen etraflnda dénebilmektedir. Uzunlamasia eksen, Unitenin (110)
merkezinin icinden uzanmaktadlrl Gosterilen yaplandirinada, baglant[lbdlgesi (310), dls
dislere sahip olmaktadltl ve bu sekilde baglantCIbolgesi, roketin (115) tamamlaycldisli
bélgesine gegebilmektedir. Ancak, glidim Gnitesinin (110) rokete (115) badlanmashilnl diger

yollar[Jmevcut tarifname kapsambdad[t]

Halen Sekil 3'e atlila bulunarak, kanard (320) gibi iki veya daha fazla kontrol ylzeyi, gudim
Unitesinin (110) 6n mahfazasida (305) konumlandihaktadlcl Kanardlar, asagidh daha
ayrt[ olarak aglkdandi@l] gibi, kullanlm esnashbida roketin (115) dogru bir sekilde
giudumlenmesi icin orantlIblarak callstrlihak icin yapl@dndlrithaktadlrl Yani, mahfazadaki
(305) ic motor, roketin (115) yoriingesi (mermi yolu) lizerinde bir kontrol saglamak amaclya
kanardlarCkontrollii bir sekilde hareket ettirmek icin yaplandihaktadd Kanardlar (320),
yerylizii referans koordinat sistemine gére roketin {115) valpa ve hat ve ydnelimini
aerodinamik bir sekilde kontrol etmek icin yapland firhaktad(r] Bu baklnhdan, kanardlar, Sekil
4'te gosterildigi gibi bombeli olabilmektedir veya kanardlar, Sekil 5'te gdsterildigi gibi simetrik
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olabilmektedir. Bombeli erfoyil, havan bombalarl¥e kuyruk ylizgeci ile Dengeli hale getirilmis
topcu mermileri icin kullanl3bilirken, simetrik erfoyil ise burgu ile Dengeli hale getirilmis
roketler icin kullanldbilmektedir. Cesitli erfoyil konfiglrasyonlarlnl herhangi biri, mevcut
tarifname kapsambdadIr]

Glidim Unitesi (110), guddm unitesini (110) silah (top) ile atl@n bir mermi ile iliskili oldukga

ylksek yiklerden sad kalabilir hale getirecek bir sekilde orantlltalStiiina elde etmek igin

yaplanditihhaktad ] Bu baklbhdan, bir motor, asaglda ackland@lgibi mahfazaya sert bir

sekilde taklIIbir yatagml icindeki én mahfazan@ igine monte edilmektedir. Yatak, motor

izerinde etkili bir sekilde bir atalet kalkanOsaglamaktadll ve bu sekilde motor, havan

gdvdesine goére uzunlamashh eksen (A) etrafloka serbest bir sekilde dénebilmektedir. Bu

konfiglrasyon, fldatma ve/veya ucus esnasida deneyimlenen atalet yiiklerinin motora

aktarIhashlavantajl Chir sekilde azalt veya ortadan kaldEmaktadt] Bu tir bir atalet kalkanO
olmadan, motor, motora zarar gelmesi veya motorun pargalanmasJolasTEIN Jarttrd ]
gdsterilen, fidatma esnasida olusan yiikleri deneyimleyebilmektedir.

Sekil 6A, gidim (nitesinin (110) 6n mahfazashl (305) bir kEm DAl perspektif gérinimdani
gdstermektedir. Sekil 6A, referans kolayl§agSlndan hayali olarak gdsterilen cihaz[@ bir
klemlyla birlikte gldim Gnitesini (110) klshmen en kesit olarak gdstermektedir. Sekil 6B,
glidim UGnitesini kisElnen en kesit olarak gostermektedir. Yukar(dh ele allndGibi, kanardlar
(320), d&l mahfazaya (305) monte edilmektedir. Bir motor (605), asaglds acklandiGlYibi
fllatma esnaslnda atalet yiklerinden motoru (605) koruyan bir yatagl (630) icindeki
mahfazanil (305) icinde konumlandltihaktad(t] Gosterilen yapl@ndirinada, motor (605), bir
diiz motor olmakla birlikte motorun tipi degisebilmektedir. Motor (605), tahrik miline (610)

gui¢ vermektedir ve tahrik milinin (610) dénmesine sebep olmaktadlrl

Motor (605), tahrik mili (610) ve disli levha (615) aracllffiyla kanardlara (320) mekanik olarak
badlanmaktadlt] Levha (615), disli dis dizeni araclifliyla tahrik miline (610) mekanik olarak
baglanmaktadtl Bu sekilde, levha (615), tahrik milinin (610) dénls hareketini milin (625)
karslkl gelen doniis hareketine gevirmektedir. Mil {(625), kanardlara (320) bagldir] Motor
(615), her bir kanardl (320) orantlIblarak callstrhashlkaglamak amaclyla istenen bir
sekilde kanardlar[{320) hareket ettirmek icin ¢alStlEbilmektedir.

Sekiller 6A ve 6B'ye halen atlfa bulunarak, motor (605), mahfazaya (305) sert ve sabit bir
sekilde takl@n bir yatagnl (630) icinde konumlandFlithaktadlr] Yani, yatak (630), mahfazan(ol
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(305) donlsi yataga (630) aktarldcak sekilde mahfazaya (305) taklrhaktadlFr] Boylelikle,
fidatma esnasida karsl@sldn ylklerin bir sonucu olarak mahfaza (305) donerken, yatak da
mahfaza (305) ile birlikte donmektedir. Ancak motor (630), yatagnl (630) donis hareketi ve
kargllk] gelen ydklerin motora (630) aktarlmashilénlemesi veya azaltmasllsayesinde
donmemektedir. Yatak dizenlemesi, boylelikle fidatma veya balistik hareket esnashda
mahfazadan (305) gelen yiklere karsOOmotoru (605) korumaktadirl Karadan fldatldn
roketlerin fidatma esnasiida 10,000 ila 25,000 biylkligiunde yiikleri deneyimleyebildigi
gbzlemlenmistir. Gldiim Unitesinin konfiglirasyonu, motoru bu tiir yiklere kargCavantajlChir
sekilde korumaktadI(tl

Kuyruk Yizgeci ile Dengeli Hale Getirilmis Roket Gudimiu

Bahsedildigi gibi, glidiim ({nitesi (110), TSP lzerinde bir kontrol saglamak igin
yaplandlrithaktadr]l Bu baklmdan, giidiim initesi (110), roket (115) stiindeki bir kanard ile
dider kanard arasda diferansiyel hareket elde etmek amaclla kanardlar({320) farklCFarkiCI
callstirinak suretiyle valpalama-dénis gudimi kullanarak TSPYyi  kontrol etmektedir.
Kanardlarm bu sekilde orantllZalStrlihasJistenen saldfina ve kaldfina agSInl&lde etmek
amaclyla bir yunuslama momentini uygulamak icin kanardlarCtoplu bir sekilde callstfrken
istenen yalpa davransInl[&lde etmek icin kullanIdbilmektedir. Kanard erfoyilinin bombeli sekli
(Sekil 4), elde edilebilen saldilackInlJazami seviyeye clkhrmaktadl] Takriben 8 ila 10
derecelik saldlagSINinl maksimum kaldtna-cekme oranmlverdigi ve bunun da roketin

stiziilme oranldzami seviyeye ¢lkhrdIdlve boylelikle menzilini uzattiGl gosterilmistir.

Burgu ile Dengeli Hale Getirilmis Roket Giddm{i

Giidiim (nitesi, ilaveten bir SSP (izerinde kontrol saglamak igin yaplandirihaktadlr]l Bir
SSPye yonelik glidim dnitesinin fiziksel denanm[JTSP igin kullan@@nla 6zdes olabilmektedir.
Bahsedildigi gibi, aynCkamanda erfoyil profili de SSP ile TSP arasiida farklCblabilmektedir.
SSP gidimi igin kullanldan gidim yazllibCda farklCsekilde yaplandddbilmektedir.SSP
guddmda icin, gudim Unitesi (110) alternatif olarak kanardlarlnl diferansiyel sapmasl]
araclffiyla Sekil 7'de gosterildigi gibi yatay ve dikey yonelimde yonlendirilmektedir. GlUdim
Unitesinin dikey veya yatay konumdan birine getirilmesinden sonra, motor (605), hedefe
giden onceden belirlenmis mermi yolu boyunca roketi surekli hizada tutacak sekilde roketi
yonlendirmek igin gerekli miktarda dikey veya yatay kuvvet uygulamak amachda kanardlar(]
orantbir sekilde saptlracak sekilde callsmaktadir] Bu ydnelimlerin her birinde harcanan slre
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ve bu siire boyunca olugan sapma bilyukligl, algl@dnan konum ve istenen mermi yolundan

olan hlzlsapmalarnh gore yazllhhda belirlenmektedir.

Kullanim esnasioda, gidium Unitesine (110) sahip roket (115), standart havan tipiinden
fidatImaktadd) Gldim Unitesi (110), maksimum menzile ulagsmak ve dik agThedefe nisan
albimasMsadlamak amaclda verilen kullan@@bilir enerjinin en iyi sekilde kullanItash
saglayan gidim yasalarlbh gore hedefe giden mermi yolunu kontrol etmektedir. Hedefe
yanal olarak yoénlenmek ve irtifada mermi yolu seklini en iyi hale getirmek icin yeryiziine

gére Unitenin ydnelimini kontrol etmek amachda yalpalama-dénils gidimani kullanmaktad ]

Mermi yolunun yikselis ve giris kiSm[ksnasba, bombeli kanardlar, kontrol Unitesini dik
konuma getirmek ve bu konumda tutmak amachda farkl$ekilde sapmaktadtl(yalpa acEl =
0). Ylzgeclerin toplu bir sekilde sapmas[J1havan bombashin, atm menzilini azami dlglide
uzatmak amacla en diiz sizilme oranlhh (kaybedilen yiikseklikte kat edilen mesafe)
cevrilen maksimum kaldioia-cekme oranb karslkl gelen saldioina a¢bBimashhk sebep

olma gobrevini gdrmektedir,

Bu durum, hedefe giden gdriis hatt[Jénceden ayarlanmiglhedef nisan dallslacSlng yaklasana
dek sirmektedir ve bu noktada, ylizgegler, kontrol Unitesini ters ¢evirmek icin farklCbir
sekilde sapmaktadld (yalpa aclS]= 180 derece) ve atml hedefe gerekli acllile alcallp
yunuslama yapmashb sebep olmak igin toplu bir sekilde sapmaktadl]l Ters durusta
yonlendirilen yiiksek kaldlrina kuvvetine sahip bombeli yiizgeglerin saglad@lhiiclii kontrol
sayesinde, yunuslama hareketi ¢ok hlzZl[bir sekilde gerceklesmektedir ve boylelikle istenen dik
hedef nisan aclElnlJelde etmek icin gerekli olan slire ve mesafeyi asgari seviyeye
indirmektedir. istenen yol agGHIA elde edilmesinden sonra, kanardlar, iiniteyi dik ydnelime
déndirmektedir ve atlm, o durumda olan gudiim dnitesiyle birlikte hedefe ugmaya devam
etmektedir.

Mevcut tarifname birgok spesifik ayrnkClgermekle birlikte bunlar, hak talep edilen mevcut
bulusun kapsaminh yonelik shlflamalar seklinde yorumlanmak yerine, belirli yapIandlanalara
Ozgli ozelliklerin agKlamasCseklinde yorumlanmaldel AyrOyaplandlrinalar baglaminda
mevecut tarifnamede tarif edilen belirli dzellikler, aynJzamanda tek yapl@ndlmnada
kombinasyon halinde uygulanabilmektedir. Buna karslk] tek yaplandiina badlaminda tarif
edilen cesitli 6zellikler, ayn[Zamanda ayrLayrLfoklu yapldndlinalar halinde veya herhangi

uygun alt kombinasyonlar halinde uygulanabilmektedir.
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