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Giris ve Onsoz

Denizcilik ve yelken rtizgarla ve dogayla i¢ ice bir spordur. Ancak deniz hasin bir yerdir ve bu
yuzden gerek kontrol, gerek gtivenlik gerekse yapilan 6lctimlerdeki kesinlik ihtiyaci sebebiyle
elektronik sistemler tim yatlarda bulunmaktadir. Bu makaleyi okuyan neredeyse herkesin GPS
ile konumunu en az bir kere okudugunu, en az bir kere elektronik harita gostergesine
(chartplotter) baktigini varsayarsak bliytik bir yanilgiya dismeyiz.

Asagida bahsedecegimiz sistemlerin teknelere uygulanmasindaki en 6nemli tetikleyici faktor
yarislar ve yasanilan kazalardir. Bunun en bliytik 6rnegi 1912’de yasanilan Titanic faciasindan
sonra olusturulan Safety of Life at Sea (SOLAS) konvansiyonudur. Gelisen teknoloji ve paralel
olarak eklenen SOLAS bolumleri ile 6zellikle haberlesme ve gtivenlik sistemleri teknelerde
zorunlu hale getirilmistir. Yaris teknelerinde ise sensoérlerin kullaniminin artmasi, teknenin
Uzerindeki verilerin degerlendirilip performans: maksimize etmek icin kullanilmas: yeni
gelistirilen teknolojilerin tim teknelere yayilmasinda 6ncli olmustur. Bunun en glizel 6rnegi
2013 yilinda yapilan America’s Cup’ta Oracle Team USA’in katamaraninda 300 sensoér ve bunlari
isleyecek bir bilgisayarin bulunmasidir.
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Bu makaleyi yazmamin sebebi takimimizin yaptigr gezilerde de fark edildigi gibi bu sporun
ozellikle gtivenlik ve navigasyon konusunda elektronik aletlerden yogun sekilde yararlanmasidir.
Teknede bircok elektrik sistemi bulunur ancak bu makale o6zellikle elektronik aletlere
yogunlasmistir. Bu imkanlar yararimiza kullanip en iyi sekilde yararlanmak bizim elimizde
oldugundan dolay: bu teknolojiler hakkinda bilgilenmenin herkes acisindan yararh oldugu gayet
aciktir. Bu makale 6zellikle yeni cografyalar: kesfeden kisilerin aslinda bircok gtivenlik 6énlemiyle
cevrili oldugunu gostermekte ve temelde bu teknolojilerin nasil ¢calistigini, nasil gelistirildiklerini
anlatmaktadir. Makalenin sonunda tekne elektronigi ile ilgili, ancak fazla kisi tarafindan
bilinmeyen birkac¢ ipucu ve bilgilendirme bulunmaktadir.

Makale oldukca uzun ve bircok konuya degindiginden dolay: aslinda kendi basina makale
konusu olabilecek bircok baslik icermektedir. Bu ylizden takimimizin gelenegi devam ettikce
gelecek yelkencilerin bu makaleyi gtincellemesi ve gelistirmesi mtimkutndur.

Tekne Durumunu Gosteren Elektronikler

Bu kisimda teknenin dis dlinya ile iletisimi olmaksizin kendi cevresiyle olan iliskisini ve kendi
durumunu gosteren elektronikleri inceleyecegiz. Bu sistemler sirasiyla, konum belirleyen, rizgar
durumu belirleyen, suya gére hiz belirleyen, derinlik belirleyen sistemlerdir.

A. Kuresel Navigasyon Uydu Sistemler (Global Navigation Sattelite Systems)

Gelisen teknoloji sayesinde artik yon bulma sistemleri dijital olarak uydulardan gelen sinyallerle
yapilmaktadir. Eskiden kullanilan sekstant, astronomik navigasyon gibi sistemlerin yerini alan
bu teknolojiler, haberlesme ve sinyal teknolojisinin gelismesiyle hem yelkenli teknelerde hem ytik
gemilerinde bliytik kolaylik ve kesinlik saglamaktadir.

1. Global Positioning System (GPS)

Birlesik Devletler Savunma Departmani tarafindan tutarli ve basit navigasyon yapabilmek icin
gelistirilmistir. Bu teknolojik gelismeler 6zellikle bilim ve teknoloji yatirnrmlarinin ytksek oldugu
Soguk Savas doénemine rastlamaktadir. GPS’ten 6nce Birlesik devletlerin Rusya’dan gelecek
nukleer tehditten korkmasi sebebiyle bircok arastirma yapilmis ve bu teknolojinin gelismesi i¢in
bircok 6ncu sistem gelistirilmistir. Birlesik devletler Ntikleer Denizaltilarini, Hava Kuvvetlerini ve
Kitalararas: flizelerini 1960’tan itibaren gelistirdikleri projelerle (621B, Transit, Timation, and
SECOR)daha iyi konumlandirmis ve 1978 yilinda GPS sistemini bu projeleri bir araya getirerek
aktif hale getirmislerdir. GPS, Birlesik Devletlerin ‘dogal kaynak’larindan biri olarak yer alir ve
isletmesi Savunma Bakanligina aittir. Yasalar GPS sisteminin ‘Standart Pozisyonlama 6zelliginin
diinya genelinde, strekli ve guvenilir, insan haklarini ihlal etmeyecek sekilde calismasint’
zorunlu tutar.



Teknoloji, Dlinya Uizerinde herhangi engelsiz bir goértiis hattinda, dért veya daha fazla uydusu ile
her turlt hava kosulunda yer ve zaman bilgileri saglayan uzay tabanli uydu navigasyon
sistemidir. Bu sistemin calisma prensibi dliinya yoértingesinde dolasan uydularin pozisyon ve
zaman bilgilerinin eslenmesine dayanir. Uydular ¢cok dengeli calisan atom saatleri barindirir. Bu
atom saatlerindeki bilgilerin kesinligi sayesinde goénderilen sinyaller ve alicidaki 6nceden
belirlenmis sinyal bilgisindeki benzerlik hesaba katilarak konum belirlenir. Ayni zamanda
uydular hem yeryltizinde bulunan merkezlerle hem de diger
uydularla senkronize olur. Her GPS uydusu devaml olarak bir
sinyal yayar. Dlnya yortingesinde dolasan 24 uydunun ug¢t
sayesinde iki boyutlu duzlemde, dérdt sayesinde ise Ug¢
boyutlu uzayda GPS alicisinin tam konumunu belirler.

Bu sinyalin icinde alictnun icindeki kod sekanswyla ayni olan bir
kod sekanst bulunur. Alict bu sekanslart eslestirerek mesajin  sekil 2 Standart GPS modiilii
alinus amint (Time Of Arrival/ TOA) hesaplar. Sinyalin icinde aynt

zamanda mesajin génderilis saatini(Time of Transmission/TOT) ve o anda uydunun pozisyonunu
iceren mesaj da bulunur.

Alict TOA’larnt hesaplar ve TOT ile aralanndaki farktan mesajlann iletilme stiresini (Time Of
Flight/ TOF) bulur. Bu bilgi sayesinde uydular arasindaki menzil farki kullanarak kendinin 3
boyutlu diizlemdeki yerini ve saat sapmasint hesaplar.

Sekil 3 Navigasyon Sistemlerinde Pozisyon Belirleme Yéntemi

Kuresel olcekte calisan bu tir sistemlerin 6nculil GPS'tir. Fakat baska tulkeler tarafindan
hazirlanmis benzer teknolojiye sahip alternatif sistemler de vardir. Bunlar siralamak gerekirse;



2. GLObal NAvigation Satellite System (GLONASS)

Rusya’ya ait navigasyon sistemidir. 1982 de aktif olan sistem, programin Putin tarafindan tekrar
hizlandirilmasinin ardindan 2010’da ttim Rusya’yi, 2011°de tim Dunyay1 kapsama alanina
almistir. Ticari olarak GPS kadar yaygin olmadigindan dolayr Rus Hiktmeti tarafindan getirilen
yasalar ve subvansiyonlarla kullanimi yayginlastirilmaya baslanmistir. Su an kullandiginiz
telefonlarin hepsinde GPS’in yaninda GLONASS destegi de bulunur. GPS’ten 6ne c¢iktig1 nokta
ise enlem olarak kutuplara yakin noktalarda (ytiksek enlemli) performansinin daha basarili
olmasidir.

3. Galileo

Diger sistemlerin aksine sadece sivil amacli kullanimi hedefleyen Avrupa’ya ait navigasyon
sistemidir. Avrupa’nin bu sistemi gelistirmesindeki temel sebep politik anlasmazlik durumunda
Birlesik Devletler'in GPS erisimini durdurma yetkisinin olmasiydi. Sistem 2011’de baslatilds,
2011 de kismen, 2019’da diinya capinda devreye girmesi planlaniyor.

4. Beidou / COMPASS

Cinlilerin gelistirdigi 2000’den beri Cin ve yakinindaki devletlere destek veren sistemdir. Ilki
2000’de génderilen 35 uydudan olusmaktadir. Ikinci nesil sistem 2015’te baslatilmistir ve diinya
capinda 2020°de devreye girecektir. Bu sistemin ismi Cince’deki Blytk Ay takimyildizindan
gelmektedir.

5. Indian Regional Navigation Satellite System(IRNSS)

Hindistan ve cevresini kapsayan 2013’te ilk uydusu firlatilan 7 uydudan olusan sistemdir.
Sistem 1999°da cikan Kargil Savas’inda(Pakistan-Hindistan arasinda) GPS sistemine gliven
duyulmamasindan dolay: planlanmis ve devreye sokulmustur.

B. Chartplotter

Navigasyon sisteminden gelen veri ile Elektronik haritay: (Electronic Navigational Chart)
birlestiren cihazdir. Varsa diger sensoérlerden gelen veriyi de degerlendirir ve goésterir. Bu
sensérler ve cihazlar Sonar, Radyo Iletisimi ve EPIRB’lerdir. Chartplotterlar kullanim amagclarina
gore cesitlendirilebilir. Balik¢ilik, yelken veya motorbotlar icin kullanilanlar: birbirinden farklidir.
Balikci teknelerinde bu ekranlarin Sonar sistemi ile entegre olup tekne altindaki baliklarin
konumunu goéstermesi 6nemliyken, yelkenli teknelerde rtizgarla ilgili detayl bilgilerin gértilmesi,
layline cizgilerinin belirtilmesi daha énemlidir. Uzerinde kart okuyucu bulunur. Bu kartlarda
sularin detayli haritalari1 bulunmaktadir.

Bu kartlarin tizerinde cok kuvvetli yénetmelikler bulunur ve hepsi hem IMO (International
Maritime Organization) hem de IHO (International Hydrographic Organization) tarafindan
denetlenmekte ve ancak gerekli sertifikalar1 aldiktan sonra teknelerde kullanimina izin
verilmektedir. Temelde iki cesit harita tipi vardir:



1. Tarama (Raster) Harita (RNC)

Kagit haritanin ash taranarak elde edilmistir.

Zoom yaptikca veya uzaklastikca haritanin

Uzerindekiler buytur ya da kuacultar. En

buytk dezavantaji harita dondutglinde

Uzerindekilerin ayni sekilde dénmesidir.

2. Vektor Harita(ENC)

Vektér haritalar bilgisayarlar tarafindan

olusturulmus, Uzerindeki objelerin ve YVéctor Raster
bilgilerin acilip kapatilabildigi haritalardir.

Bu objeler sayesinde karaya oturmadan 6énce Sekil 4 Raster / Vector Harita Farkt

haritadan alinan bilgi sayesinde bu

engellenebilir. Teknenin guvenligi icin bu haritalar Uzerinde programlama yapilip tehlike

yaklastiginda uyar1 vermesi saglanabilmektedir.

C. Teknedeki Sensorler
1. Hiz Sensoru

Teknelerde ve gemilerde hiz 6lcimt artik Kuresel Navigasyon
Sistemleri ile yapiliyor olsa da teknenin su lzerindeki hizini
O0lcmek icin pervaneli cihazlar kullanilirdi. Bu cihazlar birim
zamandaki dénim sayilarini hesaplayan bir sensére baglanir
ve bilgiyi chartplotterlara veya diger gostergelere iletirler.
Teknelerde en ¢ok kullanilan sensor ¢esidi olmakla birlikte en
buiytik sorun tekneye yakin olan pervaneli cihazlarin teknenin
govdesine carpan akiskanlardan etkilenmesidir. Ayrica bu
sensorler yosun ve kiri biriktirebildigi icin 6l¢ctimlemeleri sik
sik bozulur.

Bu mekanik c¢oztimlerin yerine gelistirilen elektronik c6éztimlerden biri Elektromanyetik
Loglardir. Bu loglar denize bir elektromanyetik alan yaratir. Bu alan sonucu olusan voltaj
sensdrin yanindan akan sivinin hiziyla dogru orantili oldugundan teknenin deniz suyu
ltzerindeki hizi tespit edilebilir. Hareketli bir parcalari olmamasi ve ucuz olmalar1 yliziinden
avantajlhilardir. Ancak denizin tuzlulugu ve sicakligindan etkilenirler.

Ultrasonic sensérler ise biri éne biri arkaya monte edilen kiiciik parcalardan olusur. iki taraftan
da insan kulaginin duymayacag sesler yayinlarlar. One dogru yayilan sesler arkaya dogru
yayilanlardan farkli stirede ulasacagindan dolay: bu fark kullanilarak teknenin hizi hesaplanir.

2. Ruzgéar Sensoéri

Ruzgar sensorleri teknenin tepesinde bulunan, rtizgarin yontinu ve hizini belirleyen sistemlerdir.
Teknelerde o6lctilen degerler teknemiz hareketli oldugundan zahiri rtizgar degerleridir. Gercek



rlizgar hizi ve yonu bilgisine ulasabilmek icin 6lctilen bu degerlerin, teknenin Uizerindeki diger
sensorler tarafindan dtizeltilmesi gerekir. Bu faktérler;

1) Teknenin Yere Goére Hiz1 (Speed Over Ground): Basitce, gercek rtizgar hesaplamasi, zahiri
ruzgardan teknenin yere gore vektorel hizinin cikartilmasiyla yapilir. Ancak aslinda bu
deger, sabit bir referans noktasina goredir. Hareketli bir ylizey olan deniz Uzerindeki
gercek rtizgar hizi ve siddetini bulmak icin teknenin altindaki akint1 da hesaba katilir.

2) Ruzgar altina disme payi: Tekne aslinda ¢ogu zaman pruvasinin gosterdigi noktaya
gitmez. Bu ylizden teknenin su tizerindeki asil hareketinin diger sensorler tarafindan elde
edilip, hesaba katilmasi gerekir.

3) Teknenin etkisi: Bu sensorler tekneye monte edilirken teknenin yelkenlerinden ve runner
ve direk egiminden etkilenmemesine dikkat edilmelidir. Yaris teknelerinde direkler
doénebilir olduklarindan dolay: bu etken de hesaba katilmalidir.

Ruizgar sensorlerinin de birden fazla cesidi vardir. En ¢ok kullanilani riizgar
gulti seklinde olanlardir. Pervanenin déntis hizi ve cihazin goésterdigi yon ‘

hesaplanarak teknedeki gostergelere iletilir. i:"""‘".»!

Yakin zamanlarda yayginlasan sistem ise sonic ses dalgalariyla 6lctim yapar.
Bu sistem aralarinda 10-20 cm bulunan U¢ veya daha fazla duyarganin
arasindaki dalganin ulasim stresini hesaplayarak riizgarin hizini élger. l

D. Sonar (SOund Navigation And Ranging) ve Derinlik Olcer

SONAR ses (akustik) dalgalarla yer saptamasi yapar. Dalgalar ses hiziyla

yayildiklarindan hizlari daha azdir (20 derecedeki havada saniyede 343.2 ) ‘
. _. . Sekil 5 Swraswyla Pervaneli

metre). Ancak hizi cesitli faktorlere gore degismektedir. Hiz, sicaklik, tuzluluk . spnic Sistemn

ve derinlik arttikca artmaktadir.

Teknoloji 6zellikle 1. Dlinya savasinda
denizaltilar1  gbrebilmek amaciyla h
gelistirilmistir ve savastan sonra , , m.‘s'm m’fa
arastirmalar hizlanmistir. 2000lerde ' '
gelistirilen bir teknolojiyle kara
mayinlarinin  denetimi de SONAR
sistemiyle yapilmaktadir.
Verici/

Bu iki teknolojinin ayrildigr temel ‘Aner \
nokta radyo dalgalarinin su altinda

hizla sontimlenmesinden kaynaklanir !

(Mikro dalga firinlar bu prensiple Gﬁnd_erilenDalga
yemekleri 1sitmaktadir). Bu ylzden I ’ :

RADAR su ustiinde kullanilirken vrakdik
SONAR su altinda kullanilmaktadar.
SONAR ayni zamanda jammingi

Sekil 6 Dalgalarla Uzaklik Algilama Teknolojisi

8



yapilmasi neredeyse imkansiz
bir teknolojidir, sayet bunu
yapabilmek icin cikarilan sesin

il | tam tersinin yaratilmasi gerekir.
- 7 — =

- SONAR denizcilikte su altini

Yiizeye Uzakhk \{ Derinlik Olger tespit etmek, derinligi,
} A

Salma Boyu ! \ | kalintilar1i  saptamalk, balik
strtlerini  gbzlemlemek icin

Gergek Derinlik kullanilir. Ancak SONAR’1Nn

! diger deniz canlilara zararn

oldugu yakin zamanda ortaya

Sekil 7 Derinlik Olcerin Konumu cikmistir. Balinalar ve

yunuslarin ses dalgalariyla

avcilarinin ve yemlerinin yerlerini saptamalarindan dolay: bu canlilarin besin bulma ve ciftlesme

dtizenleri SONAR ile bozulmaktadir. Bu davranissal tepkiler bu canlilarin karaya oturmasina yol

acmakta ve doganin dengesini bozmaktadir. Bu ylizden glinimuzde bu canlilarin dtizenini
etkilemeyecek dalga boylari arastiriimaktadir.

Derinlikolcerler aslinda SONAR teknolojisini kullanirlar. Denizin dibine godnderilen sinyalin
yansiyip geri ulasma sUresini hesaplayarak derinligi bulurlar. Sikc¢a sorulan sorulardan biri bu
sensoérlerin nerede oldugudur. Sensor genelde daha gtivenli bir yer oldugu i¢cin salmanin tekneyle
birlestigi yerde bulunur. Ancak, teknedeki salma boyu bilgisi kalibrasyona dahil edilerek,
salmanin altindaki asil derinlik kullaniciya gosterilir.

Derinlikolcer  derinligi
belirli araliklarla sinyal
gondererek olcer. Bunu
yaparken kullanilan Referans Su Yilzeyi
formul yandaki gibidir. -

P . = Y ..
Gonderilen Sensor

Sinyal iletilen ve geri alinan
akustik sinyal
d Olciilen deger sinyalin su altinda
D gecirdigi zaman ve sinyalin hizina
baghdir

D=1/2 *v * t
Yansiyan

Sinyal
~_ h 4

Sekil 8 Derinlikélcerde kullanilan matematik



E. Otopilot

Otopilotlar teknenin diimenini teknedeki elektroniklerden aldiklar: verilerle kontrol eden ve buna
gore tekneye yon veren cihazlardir. Otopilot teknolojisi ilk olarak mekanik yéntemlerle
gelistirilmis, daha sonra elektrigin yelkenli teknelerde kullanilmasiyla yerini servo motorlu
sistemlere birakmistir. Ancak hala yedek olarak rizgargiuli yodntemiyle calisan mekanik
sistemler tamir edilebilir olmalarinin avantajiyla uzun yol denizcileri tarafindan kullanilmaya
devam etmektedir. Ozellikle Bill Morris’in 2004’te yazdig1 ‘The Windvane Self-Steering Handbook’
bu sistemle ilgilenenler icin vazgecilmez bir kaynaktir. Genel olarak en basit otopilotlar istenilen
dereceye gitmeyi saglarken GPS verisini kullananlar daha gelismis manevralar (otomatik yon
degistirme vs.) gerceklestirebilir.

Otopilotlar ti¢ temel parcadan olusurlar. Bunlar;

1) Rota (Heading) Senso6rii: Manyetik alan detektoérlh pusuladir, teknenin gittigi yéna
hesaplar.

2) Merkezi Bilgisayar: Sensérden gelen bilgiyi degerlendiren kisimdir.

3) Suruct: Teknenin palasina glic veya kuvvet uygulayan bir motor veya hidrolik pompadir.

Ancak daha gelismis otopilotlar teknedeki diger verileri de kullanabilirler. Ornek olarak riizgar
sensord, palanin yonu, yalpa hareketi sensorti, GPS alicis1 ve hizblcer bu sensorlere 6rnektir.
Yeni gelistirilen otopilotlar denizin durumunu ve teknenin yalpasini hesaba katarak daha sakin
bir seyir yapmay1 dahi olanakli kilmaktadir.

Otopilotlarin kullaniminda dikkat edilmesi gereken noktalardan biri otopilotlarin sert denizlerde
dtimenci kadar zorlandigidir. Ruzgar ve dalga arttikca otopilotun kullandig gtic de artar.
Otopilotun sUrlticistinin 6mrintn uzun olmasi icin kullanidigi zamanin %75inde maksimum
gicinin %10 unu kullanmalar1 gerekir. Yani uzun sUre bir otopilotu zorlu kosullarda
calistirmak, stUriciye asir1 yiklenme yaratacagindan dolay: bozulmaya sebebiyet verebilir. Bu
yuzden yelkencilerin otopilotu ¢ok uzun seyirlerde stirekli calistirmalar: tavsiye edilmez. Ayrica
teknedeki herkesin otopilotu nasil devreden cikaracagini bilmesi 6nemli bir gtivenlik unsurudur.

Dis Diinya Ile Iletisim ve Giivenlik

Bu kisimda ise teknenin guvenlik énlemi veya kontrol amacli olarak dis dinya ile iletisimini
saglayan sistemleri inceleyecegiz. Bu sistemler sirasiyla diger teknelerle iletisim kuran, teknenin
konumunu belli eden, yardim cagiran ve hava gtivenligini kontrol eden sistemler olacak.

A. Telsiz-VHF

VHF telsiz temel olarak gitvenli seyir ve diger teknelerle haberlesme icin kullanilir. Elde
kullanilan ve panele monte edilenler olmak Uzere iki tipi vardir. Panelde olan telsizler daha cok
enerji cekebildigi icin daha uzun menzillerle iletisim kurabilirler.

Bu cihazlarin nasil kullanildigi cok énemli olmakla birlikte, makaledeki asil amacin bu cihazlarin
temel calisma prensibini ve prosedurleri anlatmak oldugunu hatirlatmak istiyorum.
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International Telecommunication Union (Uluslararas: TelekomUinikasyon Birliki/ITU) dtinyadaki
tim radyo sinyallerini belirli amaclar icin atayan, uydu yorltingelerinin belirlenmesi igin
uluslararasi birligi olusturan, diinyada gelisen iletisim agini gelistirmekten ve yonlendirmekten
sorumlu bir kurumdur. Dlnya tUzerinde 193 tulke ve 700’den fazla sirketle ortak olarak
calismaktadir. ITU 3 Hz ten 3THz e kadar olan Radyo Spektrumunu belirlerken 156.0 ve 162.5
MHz frekanslari arasini deniz kullanimai i¢cin ayirmaistir.

Telsizler tim buytk gemilerde ve kictk teknelerde bulunur ve deniz ve nehirler tizerinde
kullanilir. Temel amaclan kurtarma servisi cagirmak ve karaya bagli olan yerlerle iletisim
kurmaktir (k6prQi, marina, liman vb.). Basit VHF’lerin tizerinde bir alict ve verici bulunur. Bu
verici Frekans Modtulasyonu (FM) teknolojisini kullanir ve dikey polarizasyondadir.

Modulasyon kelimesi cogu kisiye yabanci gelse de aciklamasi oldukca kolaydir. Modulasyon bir
sinyali bir sintis sinyaliyle isleme sokmaktir. Bu noktada sintis sinyali tasiyici sinyal olarak
adlandirilir. Bu sintisld tasiyict sinyal herhangi bir bilgi

icermediginden wulastign yerde demodtle edilerek —

iletilmek istenen sinyali ortaya c¢ikarir. Bunun - \/\&m.ﬂ
kullanilmasinin nedeni her sinyalin kendine ait bir

tasiyici frekansi olmasi ve bu yolla ayni anda bir
kanaldan bircok sinyalin aktarilabilmesidir.

AM
Frekans modulasyonu basitce anlatilmak gerekirse, bilgi
tasiyan bir dalganin anlk frekansinin degistirilmesiyle
olusur. Yani bir sinyalin anlik frekans sapmasi (tasiyict FM

ve asll sinyal arasindaki fark) g6z 6ntine alinarak ulasan
sinyal desifre edilebilmektedir. FM’n  avantaji
gurultiden daha az etkilenmesidir. Sekil 9 Modiilasyon sekilleri

Yani kisaca 6zetlemek gerekirse etrafimizda bircok radyo dalgas: belirli bir yayin yapan cihaz
sayesinde bulunmaktadir. Bu sinyal verici tarafindan modtle edilip sadece belirli bir frekanstaki
cihazlarin dinleyebilmesi i¢cin uygun hale getirir. Bu kanalda aktif olarak ¢alisan ve demodtilatér
iceren bir cihaz da bu sinyali dinleyip sinyali asil haline déndtrur.

Ek 1 de gorulebilecegi gibi her kanalin frekans Aralig 0.5 ile ayrilmaktadir. Her tilkenin kanal
icerigini ayarlama hakki vardir. Uluslararasi kurallarla belirlenen kanallar 16 ve 70 tir. 16. Kanal
(156.8 MHz) Acil Durum kanalidir. 70. Kanal ise Digital Selective Calling (DSC) ye ayrilmistir.
DSC tek tusla yardim sinyali génderilmesini saglayan bir iletisim teknolojisidir ve giintimutizde
cogu VHF telsizin UGzerinde bulunur. Bu tus genelde koruyucu bir kapakla ortaltdir. Tusa
basildig1 zaman telsiz teknenin MMSI (Maritime Mobile Service Identity) numarasini, telsiz bir
navigasyon sistemine baglh ise de teknenin konumunu otomatik olarak gerekli kanallara aktarir.
Menzili normal telsize gore %25 daha uzun oldugundan ve kullanimi cok cok daha hizh
oldugundan avantajli bir teknolojidir. DSC sinyalleri ayni zamanda komutlara da boéltinebilir.

Onceden belirlenen yardim sinyali sunlardir;
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Tekne tahliye edilmesi (Abandon Ship)

Yangin ve patlama (fire or explosion)

Su alma (flooding)

Carpisma (collision)

Karaya oturma (grounding)

Tekne Bayilmasi (listing)

Batma (sinking)

Manevra kabiliyeti kisith ve sirtkleniyorum (disabled and adrift),

© ©® N gk wDd =

Korsan Saldirisi / Saldiri (piracy or attack)
10. Tekneden adam dismesi (man overboard)

VHF telsizlerde 6nemli olan bir bagka teknoloji de Simplex / Duplex teknolojisidir. Cogu kanal
Simplex teknolojisi ile calisir. Yani ayni anda sadece ya dineleme ya yayinlama yapilabilir.
Walkie-Talkie gibi calisan, basildigi zaman mesaj ileten, basilmadig takdirde dinleme
konumunda bulunan telsizlerdir, tek kanal Uzerinden iletim yapilir. Duplex kanallar ise
telefonlar gibi calisir, hem dinleme hem yayinlama ayni anda yapilabilir. Duplex kanallara bu
yuzden iki frekans ayrilmistir. Belirli bir Gicret karsiliginda telefonlar: arayabilirler.

B. Otomatik Kimlikleme Sistemi (AIS)

Automatic Identification System adi verilen tekne izleme sistemidir. Amaci yakindaki teknelerin
hiz, pozisyon, rota ve hizini1 alip diger teknelerle ve uydularla iletisim halinde kalarak teknenin
guvenligini saglamaktir. VHF telsizler icine entegre edilmis halde bulunabilirler. 2002 de getirilen
SOLAS konvansiyonuna gére 300 gross tonun Usttindeki teknelerde bulunmak zorundadir. AIS
VHEF telsizlerde 87B ve 88B kanallarini kullanir. Kullanim alanlar1 asagidaki gibi siralanabilir.

1) Carpisma Onleme

2) Balikei Filolar: Denetimi
3) Tekne Trafigi Denetimi
4) Navigasyonel rahatlik

5) Arama Kurtarma

6) Kaza Incelemesi

Calisma prensibi teknenin tizerindeki gyro pusula, navigasyon sistemi ve tekne kimligi bilgisinin
belirli bir periyodla duizenli olarak alinmasidir. Bu veri diger teknelerde bulunan alicilarla alini
ve harita tizerine yansitilir.

AIS datasmni gormek icin  bilgisayar ya da cep telefonu da kullanilabilir.
http:/ /www.marinetraffic.com/ sitesi dinya Ttlzerindeki tiim AIS bulunduran cihazlarin

bilgilerini géstermektedir. Bu durum tehlikeli sularda AlS’lerin kapatilmasina neden olmaktadir.

NOT: Dikkat edilirse Somali aciklarinda hi¢ tekne bulunmadig: géze carpacaktir.
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C. RADAR(RAdio Detection And Ranging)

Radar radyo dalgalarini ve mikro dalgalar1 kullanarak cisimleri algilar. Bu dalgalar 151k hiziyla
(saniyede 300.000 km) yayilir. Dalgalarin frekans araliklari degistirilerek farkli radar tipleri elde
edilebilir, nitekim denizdeki radarlarda X ve S bantlar1 kullanilmaktadair.

Teknoloji ilk olarak Hertz’in 1887°de dalgalarin bazi cisimlerin icinden gecerken bazilarindan
yansidigini kesfetmesiyle ortaya c¢ikmistir. Bundan 13 yil sonra Nikola Tesla yansiyan bu
dalgalarin cismin yerini belirleyebilmek icin kullanilabilecegini gérmusttir. Bu yank:
teknolojisinin kullanilarak denizdeki gemilerin takip edilebilecegini o tarihte tahmin etmis, bu
tahmini bundan 25 yil sonra Amerikalilar tarafindan teknolojiye déntsmustiir. Ozellikle
Ingilizler Alman savas ucaklarini savusturmada Radar kullanarak basarili olmuslardir.

SONAR ve RADAR birbiriyle karistirilan iki cihazdir. Bu iki cihaz da uzaktaki cisimleri algilamak
icin kullanilir. Ikisi de bir cesit dalga gdnderir ve uzaktaki cisimden yansiyan dalgay: algilar.
SONAR kisaca ses dalgalariyla denizin altindaki cisimleri algilamakta kullanilirken, RADAR
sistemi elektromanyetik dalgalari kullanarak su tizerindeki tasitlar: algilamaya yarar.

D. Search And Rescue Transponder (SART)

SART, can sandallarini ya da sikintili durumdaki teknelerin yerinin belirlenmesinde kullanilir.
Bu cihazlar sadece 9 GHzlik X bandinda yayin yaparlar. S bandinda gézikmezler. 8 mil
yaricapindaki bir alanda radar oldugu anda calismaya baslarlar. Karsidaki radardan SART
cihazina gelen her sinyal sonucunda SART tiim frekans bandini tarayan bir cevap yollar. ik
uyarildiginda hizla sonraki 11 seferde yavasca(7.5 mikro saniye) bu taramay: gerceklestirir.
Karsidaki RADARn frekansiyla uyustugunda RADAR’n ekraninda esit aralikli (0.64 mil) 12
nokta goértiintir. Radar SARTin bulundugu noktaya 1 milden daha yakin hale gelince noktalar
daire seklini alarak SART1in tam yerini belirginlestirmeye baslar.

Sekil 10 SART uyaristun radarda gortintist

Bu sisteme yakin zamanda gelisen AIS SARTlar eklenmistir. AIS ile global navigasyon
sistemlerinden alinan pozisyon bilgisi dakika basinda iki farkli kanaldan doérder kere yayin
yaparak yerini AIS alicilarinin Gsttinde belli eder.
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E. Emergency Position Indicating Radio Beacon (EPIRB)

EPIRBler yukaridaki teknolojilerin aksine o6zel olarak bir arama kurtarma sistemine
baglhidirlar. Bu arama kurtarma sisteminin adi COSPAS-SARSATtir. Bu sistem 1979°da
Kanada, Fransa ve Birlesik Devletler tarafindan kurulmus, kaybolan veya sikintili durumda
olan hava ve deniz arag¢larini ya da insanlar1 kurtarmay:r amagclar. Uzay ve Kara segmenti

olarak ikiye ayrilir.

Sistem asagidaki birimlerden olusur:

e Acil durum sinyali yayan 406 MHz de calisan cihazlar

e Alcak rakimda ve yere gOre sabit yéringede bulunan arama kurtarmayla goérevli
uydular

e Dinyaya yayilmis, uydudan gelen sinyali algilayan Yerel kullanici terminalleri (LUT)

e Gorev Denetim merkezi (Mission Control Centres (MCCs)) adi verilen karadaki arama
kurtarma birimlerine lokasyon ve durum bilgisi ileten merkezler

Olay 2010 Arama 2011 Arama
Kategorisi Kurtarma Kurtarma
Olaylari olaylar1

Kurtarilan Kisi Arama Kurtarma
REVSI Olaylar1

Tablo 1 Arama Kurtarma Oranlart Tablo 2 Kurtarilan Kist Saytst
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12.24‘32 Volt DC PANEL
avigasyon Isiklar
Demirleme Isidi
Kabin Isiklari .
Gurcata Isiklar
Bas Isidi
Sintine Pompasi
Temiz Su Pompasi
Korna
Akl Sarjl -|
Dus Pompasi

AC PANEL
Ana Salter
Prizler

Kabin Isiklari
Klima

AC GUC GIRIS]
Ters Kutup Gostergesi

NAVIGASYONEL

Pusula
Rizgar Gostergeleri
Knot Metre
Kayitlar
Derinlik Olcer

Baslatici Salter
Takometre
Sicaklik Gostergesi
Yad Basinci Gostergesi
Ampermetre/Voltmetre
Yakit Gostergesi

Alarm Gostergeleri

Sekil 11 Tekne tizerindeki elektronik géstergeler ve cihazlar

Pratik bilgiler:

1. Tekneden adam dismesi durumunda (MOB) chartplotterin tsttindeki MOB tusuna
uzun sure basili tutmak harita Uzerindeki konumu isaretleyecek ve kurtarma

manevralar sirasinda size yardimci olacaktir.

dogru akimi engelleyip sadece alternatif akimin iceri
devre durumunda aktiyi muhafaza ederler.
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12.24/32 Volt DC
KIRONIK =

VHF Radyo

Gaz Buhar Detektord

RDF

LORAN

YILDIRIM
TOPRAKLAMA
ILETKENLERI

BAGLAMA
ILETKENLER!

TEKNE
TOPRAK
BAGLANTISI

MOTOR BOLMES]
Baslatlm ve Solenoid
Alternatér

Reglilator
Distriblitér

Resistor

Atesleyici Kablolar
Sintine Pompasi

Tekneyi karada elektrige baglarken ve s6kerken, kablonun uclarinin suya girmemesine
dikkat edilmelidir. Aksi durumda akti kisa devre yapar ve bosalir. Ancak bunu engelleyen
aksamlar teknede mevcut bulunabilir. Bu aksama Galvanik Yalitici denir. Bu cihazlar
girmesine izin verdiginden bir kisa



Yildirim

Tekneye yildinnm carpmasini engellemek fiziksel olarak mumkiin olmasa da korunmak icin
alinabilecek birka¢ énlem vardir. Bu koruma o6nlemleri alindiginda teknelerde yildirim sonrasi

olusan hasar ciddi él¢ctide azalmaktadir.

. Korumali, Tath .lKorumasu, Tath

. Korumal, Tuzlu ﬂ Korumasiz, Tuzlu

o 1 2 3
Tekne Hasar Endeksi

Sekil 12: Teknenin yildwrim korumast ve bulundugu suyun ézelligine

gore hasar alma olastligt
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Tekne
Hasar
Endeksi
o
1

Tekne Hasari

Hasar Yok

Kucuk, sizint1 yapmayan catlak ve
yaniklar.

Az s1zint1 yapan ktictik delikler

Su seviyesinin Ustlinde yarim
santim capindan buyuk delikler
Su seviyesinin altinda yarim

santim capindan buyutk delikler



Bu 6nlemler temel olarak tice ayrilir:

1) Topraklama
Topraklama sistemi teknenin Uzerine
direkten gelen elektrigin, direk dibinden

yapilan baglantilarla teknedeki
iletkenleri kullanarak su icine
aktarilmasidir. Bunun diizgtin yapilmasi
teknenin  Uzerinde kacak olusup

teknenin yalitilmamis kisimlarina hasar
vermesine veya suya kacak yapmaya
calisip tekneye hasar vermesine yol
acabilir.
eden metal alasiml bir levha ile yapilir.
Bu levhanin ylzey alani tatli sularda
daha genis olmalidir.

Bu topraklama suya temas

2) Baglama
Baglamanin temel amaci ekibin gtivenli
bir sekilde calisabilmesini saglamaktir.

Baglama Topraklamanin aksine su
yuzeyine paralel olarak yapilir ve
etraftaki diger metal cisimleri

topraklama sistemine baglar. Baglama
sistemiyle baglanmasi gereken temel
cisimler: Kupeste, liftin uskurlarn,
diimen, motor kontrolleri, pulpitler,
1stralya ve antenlerdir. Bu baglamalar
yapilirken akimin direk akmas:1 igin
baglantilar kisa ve dtiz olmalidir.

3) Elektronik korumasi

Teknenin  Uzerindeki  elektronik aksami
korumak oldukca zordur. Bu ylzden buyuk
sirketler tarafindan gelistirilen ve elektronik
aksama dahil edilmesi gereken gecici yuksek
gerilim bastirici1 diyotlar bulunmaktadir. Bu
elektronik parcalar zaten kisa sureli olan bu
elektrik sokunun bastirilmasini saglar ve bagh

olduklari aksami korurlar. Kendi elektronik

Topraklayic
iletken

Sekil 14 Baglamanun tekne tizerindeki etkisi

cihazlarimizi ise firinin icine atmak en dogrusu olacaktir. Sayet teknelerdeki firinlar bir Faraday

Kafesi islevi gorduklerinden etraflarinda olusan akimdan bagimsiz olarak icindeki cihazlari

koruyabilirler.
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Teknemize yildirim carpmasindan korkuyorsak yapilacaklar oldukca basittir. Zaten
firtina icinde oldugumuzdan dolay:r direk gtivenli bir yere yodnelmeye baslamaliyiz. Bunu
yaparken yelkenleri kapatip oto pilota almamiz en dogrusu olacaktir. Diimeni tahta kasikla
kontrol etmek daha gtvenlidir. Sayet tekneye elektrik diismesi durumunda diimende gerilim
altinda olacagindan dolay1 diimeni tutmak oldukca tehlikelidir. Teknenin hi¢cbir metal aksamina
yakin durulmamalidir. Béyle bir durumda teknenin motor, diimen, elektronik aletler ve 6zellikle
teknenin ortasindaki iletici direge ¢cok yakin olmamak faydalidir.
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Ultrasonic Riizgar Sensoril ve Ozellikleri (Gill)

International Maritime Organization Gtlivenlik Onlemleri

COSPAS-SARSAT Guvenlik Sistemi
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Appendix

Frekanslar (MHz) Kanal Tipi

Kanal Birlesik Krallik  Birlesik Devletler Tiirkiye Simplex

Denizdeki Karadaki

istasyon istasyon Dublex

Ship-to-

1 15605 160.65 ship/shore, D
commercial and
safety

2 156.1 160.7 D

3 156.15| 160.75 lllegal — for D
public use'

4 156.2 160.8
156.25 160.85

7 156.35 160.95
8 156.4 156.4 ' Ship-to-ship SAHIL GUVENLIiK S

Calling
commercial and | Balikgl Kanali S
non-commercial.

o| 156.45| 156.45|Frequenty used

by pilots

Frequently used

10 156.5 156.5 by HM Balie) Kanall 3
Coastguard

On board working

15 15675 156.75 (limited to 1 e B

Kullanim - Max 1W S

watt)

I e T T T I

On board Gemi Dahili
v lass e Working Kullanim - Max 1W 2
18 156.9 161.5 D
Landside
facilities:
19 156.95 161.55 harbormaster, D
marinas.
20 157 161.6 D
U.S. Coast
21 157.05/ 161.65 Guard Only D
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67

68

69

71

72

73

74

76

77

86

87

88

156.38

156.43

156.48

156.58

156.63

156.68

156.73

156.83

156.88

157.33

157.38

157.43

156.375

156.425

156.475

156.575

156.625

156.675

156.725

156.825

156.875

161.925

157.375

157.425

UK Small Ship
Safety Channel

Port Operations

Ship-to-ship

HM Coastguard
Safety
Broadcasts

British
Waterways/Canal
and River Trust
Channel (Canal
and River
System)

Ship-to-ship

HM Coastguard
Maritime Safety
Information

Non-
commercial

Non-
commercial

Non-
commercial

Non-commercial
ship-to-ship
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METEOROLOJi
KANALI

Tersane, Gemi insa
ve Onarim. Max. 1
Watt

YAT Kanali

YAT Kanali

ACIL
TELEKS
KANALI

DURUM
CAGRI

Balikgi Kanali

AIS Sistemleri 1.
Kanal

AIS Sistemleri 2.
Kanali

S

S




