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BOLUM 1

GENEL PRENSIPLER

KAPSAM Ve UYGULAMA ...ttt ettt e e ettt e e a et e e e e teeeeeanteeeeameeeeeanteeeeeanseeeeanneeeeaseeeennns
TANIMLAR. ...ttt ettt e ettt e e ettt e e e e sttt e e e s teeesasseeaeasteee e e seeeesasseeeeansseeeasseeesanseeaesnsseeennseeeeannees
1. Alarmlar

2. Makina Tesisleri i¢cin Koruyucu Dlzenler

3. Makina Tesisleri icin Emniyet Dizenleri

4. Makina Tesisleri icin Emniyet Sistemleri

5. Sistemler

ONAY IGIN VERILECEK DOKUNMANLAR .......ooooiiiiiie ettt ee et en et en s nenans
1. Verilecek Dokimanlar

2. Yeniingaatlar

3. Degisimler ve ilaveler

4. Gemide Bulunacak Dokiimanlar

DIGER KURAL ve KAIDELERE ATIFLAR...........coiuiitiitiieiiteneieeseneseesessssenses s ssssssssssesssenssessenssessensas
1. TL Kurallari ve Esaslari

2. Ulusal Kaideler

3. Uluslararasi Kaideler ve Kod'lar

KLASLAMA ISARETLERI .........coouiuieiieeee oot n et n et e e
1. AUT

2. AUT-nh

3. AUT-C

TEMEL TEKNIK ISTEKLER Ve ESASLAR ..........cooimiiiiiimiiiieieinieee ettt sessse s sssesnees
1. Bakim

2. Yedek pargalar
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1-2 B&lim 1 — Otomasyon — Genel Prensipler A,B,C

A. Kapsam ve Uygulama

1. Buradaki kurallar; klas sertifikalarinda,
asagidaki B. maddesinde belirtilen makina sistemi ile
ilgili klaslama igaretlerinden birine sahip olan ve Turk
Loydu (TL) tarafindan klaslanan gemilerin otomasyonlu

makina sistemlerine ilaveten uygulanir.

2, Uygunlugu TL tarafindan kontrol edilmis ve
esdeger dizayn oldugu kabul edilmis olmasi halinde, TL
kurallarindan farkli dizaynlarda onaylanabilir.

3. TL’nun, yeni sistemlerle veya tesislerle ilgili
olan veya yeni buluglar veya pratik deneyimler
nedeniyle gerekli olan ilave isteklerde bulunma hakki
saklidir.

Ozel olarak kanitlanan durumlarda, buradaki kurallardan

sapmalara izin verilebilir.

B. Tanimlar

1. Alarmlar

Alarmlar; anormal ¢alisma kosullarinda gorsel ve sesli

ikaz verirler.

2, Makina Tesisleri igin Koruyucu Diizenler

Koruyucu duzenler; bitinlyle arizalanmaya, 6nemli
hasarlara veya patlamaya neden olacak olan, 6lcim
noktalarindan birinin sinir degeri asildiginda, adamh
makina dairelerinde elle midahale olanagi mumkin

olacak bir siirede makina tesisini korurlar.

3. Makina Tesisleri icin Emniyet Diizenleri

Emniyet dizenleri; butinlyle arizalanmaya, 6nemli
hasarlara veya patlamaya neden olacak olan, 6lcim
noktalarindan birinin sinir degeri asildiginda, adamh
makina dairelerinde dahi elle midahale olanagi

mumkuln olmayacak bir siirede makina tesisini korurlar
4. Makina Tesisleri icin Emniyet Sistemleri
Bir makina tesisinin emniyet sistemleri, bu makina

tesisiyle ilgili koruyucu dizenler ve emniyet diizenlerin

birlesimidir.

5. Sistemler

Sistemler; giris ve c¢ikis dlizenekleri dahil, izleme,
kontrol ve emniyet icin gerekli tUm donanimlari igerir.
Sistemler, degisen isletim kosullari, c¢evrimler ve

calismalardaki davraniglar dahil, tanimlanan iglevleri

kapsar.
C. Onay igin Verilecek Dokiimanlar
1. Verilecek dokiimanlar

Asagida belirtilen dokidmanlar, onaylanmak ve uretim
veya montajlar baslamadan uygun bir slire 6nce
sorveydre veriimek Uzere 3 nusha halinde TL'na
sunulur.

2. Yeni ingaatlar

21 Dizel motorlu tesisler igin PL-M-CL006, soru
tablolari.

2.2 Bolim 2’de belirtilen her sistem igin:

- Genel plan,

- Kablo plani,

- Glg besleme plani,

- islevsel iliskinin aciklamasi,

- Mahal genel arajmani,

- islevsel agiklamalar,

Entegre otomasyon sistemleri i¢in ilave olarak Bélum, E

g6z onlne alinmahdir.

23 izleme sistemi ile ilgili dlcim noktalarinin
listesi.
24 Ana sevk sistemi ve gereken diger

donanimlar i¢in durdurma veya yavaslatmaya neden
olacak sinir degerlerin ayrintilarini veren emniyet

programiari.
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C,D.E Bolim — 18 Otomasyon 18-3

2.5 TL, verilen

degerlendiriimesi yoninden yeterli olmadigi durumlarda,

dokiimanlarin sistemin
ilave dokimanlar isteyebilir.

2.6 Dokiimanlarda gemi adi veya tersanenin

yeni inga numarasi ve duzenlenme tarihi yer alacaktir.
3. Degisimler ve ilaveler

Yapim halinde veya seferde olan bir gemideki
otomasyon sistemlerine etki eden 6nemli degisimler
onaya tabidir. Dokumanlar, degisimlerden yeteri kadar

once sunulmalidir.
4, Gemide Bulunacak Dokiimanlar

Bir geminin sefere baslamasindan &nce veya
otomasyonlu makina tesislerindeki dnemli degisimlerin
ve ilavelerin tamamlanmasini takiben, C.’de belirtilen ve
sistemin nihai durumunu gdsrteren dokimanlar gemiye
teslim edilecektir.

D. Diger Kural ve Kaidelere Atiflar

1. TL Kurallari ve Esaslan

1.1 Asagida belirtilen TL kurallari ilave olarak
uygulanir:

- Kisim 4, Makina Kurallari,
- Kisim 5, Elektrik Kurallari,
1.2 Otomasyonlu makina sistemleri ile ilgili
isteklerin bu kurallar kapsaminda yer almamasi halinde,
gerekirse diger kurallar ve standartlarin uygulanmasi

hususunda anlagmaya varilacaktir.

1.3 Yapim Kurallarinda adi gecgen diger kural ve
kaideler dikkate alinacaktir.

2. Ulusal Kaideler

Gerektiginde TL kurallarinin yanisira ulusal kaideler de

dikkate alinacaktir.

3. Uluslararasi Kaideler ve Kod’lar

Adamsiz makina daireleri ile ilgili olan SOLAS kurallart,

buradaki kurallarda dikkate alinmistir.

E. Klaslama isaretleri

Otomasyon ve/veya uzaktan kumandal sistemleri TL
kurallarina uygun olan makina donanimina, asagida

belirtilen ek klas isaretleri verilir.

1. AUT

Makina dairesi bakim ve gdzetim gerektirmeden en az
24 saat slreyle adamsiz olarak igletilebilecek sekilde

dizayn edilen makina tesislerini belirtir.

Donatim, Bélum 2.A’da belirtilen kosullara uygun
olmalidir.

2, AUT - nh

Bu isararet, bakim ve gbzetim gerektirmeyen sireyi
ifade eder. Burada n, makina dairesinin adamsiz olarak
kalabilecegi saati (h) gosterir.

Donatim, Bolim 2.B’de belirtilen kosullara uygun
olmalhdir.

3. AUT -C

Merkezi kumanda igin makina kontrol odasinda surekli
personel bulunan, sevk sistemi kaptan kogkinden
uzaktan kumanda edilen veya makina kontrol
odasindan gerekli dizenlerle manevra yaptirilabilen

gemilerdeki makina sistemlerine uygulanir.

Donatim, Bolim 2.C’de belirtilen kosullara uygun

olmahdir.

F. Temel Teknik istekler ve Esaslar

1. Bakim

11 Olglimlerin ve onarimlarin yapilabilmesi igin

otomasyon sistemlerine ulagsmak mimkiin olmalidir.
islevsel  testlerin  yapilabilmesi ve  arizalarin
belirlenebilmesi igin simiilasyon devreleri, test diizenleri,
pilot lambalari, vb. gibi olanaklar saglanmalidir.
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1-4 Bolim 1 — Otomasyon — Genel Prensipler E

1.2 Bakim  prosedirleri  nedeniyle, diger

sistemlerin iglerligi zarara ugramamalidir.

1.3 Devredeki donanimlarin bakimi nedeniyle
parcgalarin arizalanmasi veya kritik durumlarin olugmasi
sO0z konusu ise, bu durumu beliten bir ikaz
konulmahdir.

Alternatif olarak, riski belitmek UGzere kullanici el
kitabina bir ifade konulabilir.

1.4 Devre panelleri ve jak baglantilari kasitsiz
karigtirmalara karsi glvenlige alinmahdir. Alternatif
olarak, bunlar ait olduklari yerlere goére agikca
isaretlenmelidir.

2. Yedek Parcgalar

21 Otomasyon sistemlerinin yedek parca
adetleri belirlenirken, Ureticinin tavsiyeleri dikkate
alinmalidir.

2.2 Yedek parcalar dokimante edilecek ve

listesi gemiye verilecektir.
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w

BOLUM 2

KONTROL VE iZLEME DONANIMININ KAPSAMI

Sayfa
AUT EK KLAS ISARETLI MAKINALAR .......oooimiiiiiiee oo 2-2
AUT - NH EK KLAS ISARETLI MAKINALAR ..o, 2-2
AUT - C EK KLAS ISARETLI MAKINALAR ......ooooiiiiiiiioe oo 2-3
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2-2 Bolim 2 — Kontrol ve izleme Donaniminin Kapsami

A. AUT Ek Klas isaretli Makinalar

1. Sevk donanimi ve calismasi igin gerekli
yardimci donanim 24 saat zaman araligi igin
personel gozetimine/bakima gerek gostermeyecek
sekilde dizenlenecektir.

2. Servis tanklari, otomatik olarak
doldurulacak veya 24 saat tekrar doldurulmaya gerek
duyulmayacak olgllerde dizayn edilecektir. Ayrica,

%15 oraninda bir yedek kapasite saglanacaktir.

3. Sevk donanimi igin, kaptan kogkilnde,
Bolim 5, A’ya gore uzaktan kumanda sistemi
bulunacaktir.

4. Sevk sistemi igin, Bolim 4,E’ye gore bir
emniyet sistemi saglanacaktir. Makina sistemleri
Bolum 5, B, veya C’ye, buhar tirbini tesisleri Bomlim
5,D’ye gore techiz edilecektir.

5. Bolim 4, A’ya gb6re bir makina alarm
sistemi ve Bolum 4, B’ye gore vardiya alarm sistemi
saglanacaktir.

6. Sevk gucinin 1500 kW’in uzerinde oldugu
hallerde, Bolim 4, A.14’e gbre bir alarm noktasi / veri
kaydedici cihaz saglanacaktir. Bolim 8’e bakiniz.

7. Bolim 4,G’ye gobre bir iletisim sistemi
bulunacaktir.

8. Kazanlar ve isi iletim sistemleri, Bolim 5,
D ve Bolim 6, D., E.’ye gore techiz edilecektir.

9. Yardimci dizeller, Boélim 6, B’ye gore

techiz edilecektir.

10. Yardimci tarbinler, Boélim 6.C’ye goére
techiz edilecektir.

11. ilk hareket ve kumanda havasi tipleri,
otomatik olarak doldurulmahdir.

12. Seperatér sistemleri, Bolim 6, F'ye goére

dizayn edilecektir.

13. Hava kompresoérleri Bolim 6, G'ye gore
dizayn edilecektir.

14. Onemli yardimci makinalar igin, Bélim 4,1

ve Bolim 8, I'ya gbre stand-by devre saglanacaktir.

15. Sistemin galismasi i¢in gereken hallerde,
basinglar ve sicakliklar otomatik olarak kontrol
edilecektir.

16. Makinanin calismasi sirasinda agik olan
borda valfleri, erisilebilir ve panyol usti levhalarindan
guvenli bir yikseklikte kullanilabilir olmalidir.

17. Makina dairesi sintineleri ve sintine
kuyulari, Bélum 6, H’'ye gére dizayn edilecektir.

18. Glg beslemesindeki kesintilerden
kacinilacak veya Bolim 4, 1.2'ye gore bu kesintiler

giderilecektir.

19. Boélum 4, Hye goére bir yangin alarm ve

algilama sistemi saglanacaktir.

20. Makina ve kazan daireleri icin onayl
yangin séndirme donanimi saglanacaktir.

21. Ana yangin pompalarindan bir tanesi,
kaptan koskinden ve varsa ana yangin kontrol
istasyonundan uzaktan kumandali olarak
caligtirlabilecektir. llgili valfler izerinde asagidaki

ifadeyi tasiyan uyari levhasi bulunacaktir.

“Valfleri daima agik tutunuz!”

B. AUT - nh Ek Klas isaretli Makinalar
1. Donanim kapsami igin A.3+21’e bakiniz.
2. Sevk sistemi ve isletme icin gerekli

yardimci donanim, ek klas isaretine goére en az
makina dairesinin adamsiz kalabilecegi siire kadar

gozetim gerektirmeyecek sekilde diizenlenecektir.

3. Servis tanklari, otomatik olarak
doldurulacak veya makina dairesinin adamsiz
kalacagi sire boyunca tekrar doldurulmaya gerek
duyulmayacak sekilde dizayn edilecektir. Ayrica, %15

oraninda bir yedek kapasite saglanacaktir.

TURK LOYDU - OTOMASYON — TEMMUZ 2017



C Bolim 2 — Kontrol ve izleme Donaniminin Kapsami 2-3

C. AUT - C Ek Klas Igaretli Makinalar

1. Sevk sistemine, Bolim 5, A'da belirtildigi
Uzere, kaptan koskinden veya merkezi makina
kumanda istasyonundan, geminin  her turld
manevrasinin bir kisi tarafindan kisitlama olmaksizin
yapilabilecegi sekilde, uzaktan kumanda edilmesi

saglanacaktir.

2. Makina kontrol istasyonu, kapali bir
makina kontrol odasinda yer alacaktir.

3. Sevk donaniminin bitin isletme degerleri
ve sevk donanimi igin édnemli yardimci makinalarin
isletme durumlariyla birlikte kontrol istasyonunda

gosterilmelidir.

4. Sevk sistemi igin, Bélim 4,E’ye gore bir
emniyet sistemi saglanacaktir. Makina sistemleri
Bolum 5, B, veya C’ye, buhar tirbini tesisleri Bomlim
5,D’ye gore techiz edilecektir.

5. Bolim 4, A ve Bélum 8’e gbre bir makina
alarm sistemi bulunacaktir.

6. Sevk sistemi kaptan késkiinden kumanda
ediliyorsa, en az durma veya gug¢ dusirimini
gerektirenler olmak Uzere, Bolim 8'de listelenen
makina alarmlari, kontrol istasyonunda “makina stop”
veya “devir sayisini veya guclu azalt” grup alarmi
olarak anons edilmelidir.

7. Kazanlar ve 1si iletim tesisleri Bolim 5, C ve
Bolim 6, D ve E'ye gore dizayn edilecektir. Buhar
basinci,  kontrol  istasyonunda  silrekli  olarak

gosterilecektir.

8. Ana sevk sistemi i¢in dnemli olan yardimci
makinalar ve bunlara ait standby Uniteler, kontrol
istasyonundan caligtirilabilmeli ve durdurulabilmelidir.
Ayrintilar igin Bolim 8, T'ya bakiniz.

9. Dizel jeneratorlerin ilk hareketi ve devreye

sokulmasi kontrol istasyonundan saglanabilmelidir.

10. Seperatér sistemleri, Bolim 6, F'ye gore
dizayn edilecektir.

11. Hava kompresoérleri, Bélim 6, G’ye gore

dizayn edilecektir.

12. Sistemin c¢alismasi igin gerekli ise,
basinglar ve sicakliklar otomatik olarak kontrol
edilecektir.

13. Boélum 4, H’ye uygun bir yangin alarm ve
algilama sistemi saglanacaktir.

14. Makina dairesi sintineleri ve sintine

kuyulari, Bélum 6, H’'ye gére dizayn edilecektir.
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BOLUM 3

GENEL ISTEKLER
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A. Dizayn ve Performans

1. Her Unite ve sistem icin belirtilen istekler,
ongorilen kullanima ve proses teknolojik kosullara
baglidir. Buradaki kurallar, bu hususlardaki minimum
istekleri belirtmektedir.

2. Otomasyonlu makina tesislerine sahip
gemilerin isletimi,  tim kosullarda en az
otomasyonsuz makina tesislerininki kadar guvenli
olmalidir.

3. Eger 6zel igletim kosullari, belirli bir sistem
dizaynini gerektiriyorsa, TL isletimin ve sistemin 6zel
olarak degerlendiriimesine bagh olarak ilave

isteklerde bulunma hakkina sahiptir.

4. Sistemler kolay anlasiir ve kolay
kullanilabilir ~ olmal ve ergonomik  esaslari
benimsemelidir.

5. Emniyet, koruma ve izleme donaniminin,
actk ve kapali devre kontrol dlzenlerinin
arizalanmasi durumundaki tim olasi tehlikeler,

makul bir artik risk dizeyinde sinirlanmalidir.

6. Gereken durumlarda, asagidaki temel
istekler dikkate alinacaktir:

- Ortam ve isletim kosullariyla uyumluluk,

- Hassaslik isteklerine uygunluk,

- Parametre ayarlarinin, sinirlamalarin ve hakiki

degerlerin izlenebilirligi ve degismezligi,
- Olgim, acik ve kapali devre kontrol
donanimlari ve izleme sistemlerinin, sire¢ ve

bununla ilgili 6zel isteklere uyumlulugu,

- Tim sistemin galismasinda tepkisel etkilere
karsi sistem bilesenlerinin dayanimi,

- Guc¢ beslemenin kesilmesinde, giderilmesinde

ve arizalarinda kritik olmayan davranislar,

- Belirgin ¢alisma durumlari,

- Bakim yapabilme, arizalarin tanimlanma

yetenegi ve test edilebilirlik,

- Degerlerin tekrar uretilebilirligi.

7. Sistemler, tim igletim  kosullarinda
otomatik agik ve kapali devre kontrollerinin derhal
yapilabilmesi, kullaniciya zamaninda hassas bilgi
aktarimi ve kullanici tarafindan verilen komutlarin
dogru zamanda vyapilabilmesi igin yeterli hizla
calismalidir.

8. Yedekli sistemler, kisa devrelere ve asiri
ylklere karsi tekil olarak korunacak ve selektif glc
beslemesi yapilacaktir.

9. Gerekli dreyn dizenleri ya otomatik olacak
ya da ek klas isaretine paralel olarak adamsiz kaldigi
slire dahilinde hi¢ bir miidahale gerektirmeyen tipte

olacaktir.
10. El ile mudahalede hasarlanma
kacinilmazsa, otomatik miidahale olanagi

saglanacaktir.

11. Makina alarm sistemleri, koruma ve
emniyet sistemleri, 6nemli donanimlarla ilgili acik ve
kapali devre kontrol sistemleriyle birlikte, hata ve
arizalarin sadece dogrudan ilgilendirdigi islevlere etki

edebilecegdi sekilde imal edilecektir.

Bu husus élgme donanimina da uygulanir.

12. Uzaktan veya otomatik olarak kumanda
edilen makina ve sistemlerde, el ile kumanda igin
kontrol ve izleme olanaklari saglanmalidir.

12.1 Fiili kumanda modu, ilgili kumanda

istasyonundan anlasilabilmelidir.

12.2 Elle kumanda dizenlerinin otomatik veya
uzaktan kumandayi iptal etme 6zelligi bulunmalidir.
Otomatik veya uzaktan kumandali sistemlerin
herhangi bir kismindaki ariza, elle calistirmayi
engellemeyecektir.

12.3 Elle calistirmada, otomatik veya uzaktan
kumanda modunun etkisi, teknik ©6nlemlerle
onlenmelidir.
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13. Normal ¢alismada veya makinalar, tesisler
veya kontrol, izleme ve o&lgim sistemlerindeki hata
veya arizalar olusmasi halinde insanlarin ve geminin
emniyetinin tehlikeye girmesi 6nlenemiyorsa, emniyet
duzenekleri veya emniyet dnlemleri gereklidir.

14. Kontrol, izleme ve 6Olcim sistemlerindeki
hata veya arizalar olugsmasi halinde makinalarin ve
sistemlerin  tehlikeye girmesi Onlenemiyorsa,
koruyucu dizenekler veya koruyucu ©nlemler
gereklidir.

15. Mekanik sistemler veya donanim, kismen
veya tamamen elektrik / elektronik donanimla
degistiriliyorsa, TL, Kisim 4, Makina Kurallarindaki
mekanik sistemler ve donanimlarla ilgili istekler de
karsilanacaktir.

16. isletimdeki gereksiz kesilmeleri &nlemek
Uzere, stand-by iglevlerin, alarm ve emniyet
sistemlerinin devreye girisi bu siraya gére olacaktir.

17. Otomatik durdurulmus olmaktan etkilenen
birimler, el ile serbest birakmay! takiben sadece ilgili
birim tGzerinden tekrar ¢alisacaktir.

18. Onayh sistemlerin degistiriimesi halinde,
sistemin  bir  batin  olarak dogru  calistigi
gosterilmelidir.

B. Bilgisayar Sistemleri

Bolum 2'ye goére sistemlerde bilgisayar sistemleri
kullaniliyorsa, TL, Kisim 5, Elektrik Kurallari, Bolim
10’a goére donanim ve yazilimlarla ilgili istekler

karsilanacaktir.

C. Giris ve Cikis Uniteleri

1. Kumandalar, konumlari ve isletim

dogrultulari yoénlerinden kumanda edilen sistemlerle

uyumlu olacaktir.

2. Onemli  donanimlarin  kontrol, ilgili
donanimin Uzerinden veya yakinindan
yapilabilmelidir.

3. Kaptan koskundeki giris Uniteleri, genel
aydinlatmanin yeterli olmadigi durumlarda, bagimsiz
olarak aydinlatilacaktir. Aydinlatma, g6zu rahatsiz
edici olmamalidir.

4. Cikis Unitesinin ortam kosullarina
uyumunu saglamak Uzere, parlaklhiginin ayari
mumkun olmalidir.

5. isaretlerin agik bir sekilde taninmasi
garanti ediliyorsa, monokrom ekranin kullanimina izin
verilir.

6. Optik sinyal donaniminda renk kullanimi

ile ilgili olarak, TL Kisim 5, Elektrik Kurallari, B6lim

1, J'ye bakiniz.

D. Acik / Kapali Devre Kontrol Donanimi

1. Acik Devre Kontrol Donanimi

1.1 Ana makinalar ve 6nemli, donanimin etkili

kontrol diizenleri bulunacaktir. Onemli donanimin tiim
kontrolleri birbirinden bagimsiz olacak veya bir
sistemdeki ariza diger sistemlerin performansini
etkilemeyecek sekilde dizayn edilecektir. A.6 ve E'ye

de bakiniz.
1.2 Hatali galistirmalarin ciddi hasarlara ve
ana islevlerin yitiriimesine yol agabilecegi hallerde,

koruyucu dnlemler saglanacaktir.

1.3 Kontrol komutlarinin sonuglari, ilgili kontrol
istasyonunda gdsterilmelidir.

1.4 Cesitli  kontrol istasyonlarindan kontrol

olanagi varsa, asagidaki hususlar dikkate alinacaktir:

14.1 Birbiriyle zit olan komutlar, uygun kilittleme
duzenleriyle dnlenecektir.

Aktif olan kontrol istasyonu ayirt edilebilir olacaktir.
1.4.2 Komutun devreye alinmasi, sadece aktif
olan kontrol istasyonundaki kullanicinin onaylamasi

ile mimkin olabilmelidir.

1.4.3 Kumanda istasyonundaki bir degistirme
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nedeniyle, istenilen degerlere yonelik degistirmeyi

Onleyici 6nlemler alinacaktir.

2. Kapali Devre Kontrol Donanimi

2.1 Kapali devre kontrol donanimi, normal
kosullarda, proses degiskenlerini belirlenen sinirlar

icinde tutmahidir.

2.2 Kapali devre kontrol donanimi, tim

kumanda asamalarinda belirlenen tepkileri
gbstermelidir. Planlama sirasinda parametrelerdeki

ongorilen degisimler dikkate alinmalidir.

2.3 Onemli  donanim igin  bir  kontrol
devresindeki arizalar, diger kontrol devrelerinin

islevlerine zarar vermemelidir.

2.4 isletimsel olarak ®nemli olan kontrol
evrelerinin gu¢ beslemesi izlenmeli ve gl¢ kaybi bir
alarm ile bildirilmelidir.

E. Onemli Donanimlar igin Sistemlerin
Biitiinlesmesi

1. Bagimsiz donanimin islevlerinin
batinlesmesi, tekil donanimin guvenilirligini
azaltmamaldir.

2. Geleneksel alarm, kumanda ve emniyet

islevlerinin gerekli bagimsizligi, bu islevlerin iki veya
daha fazlasinin bir sistemde butinlestirildigi hallerde,

diger yeterli 6nlemlerle gtvenlige alinacaktir.

Bu onlemler yazili hale getirilecek ve gerekli kanitlar
verilecektir.

3. Bitlnlesmis sistemlerin alt sistemlerinin
(tekil moddl, Unite veya alt sistem) birindeki ariza,

diger alt sistemlerin islevine etki etmemelidir.

4. Birbiriyle baglantih otarsik sistemlerin
datalarinin aktarimindaki bir hata, bunlarin bagimsiz
islevlerine olumsuz etki yapmamalidir.

5. Onemli donanim, biitinlesmis sistem-

lerden bagimsiz olarak da g¢alistirilabilmelidir.

6. Sebekelerin dizayni uluslararasi
standartlara uygun olacaktir.
7. Asagida belirtilenlerin kullanimi ile ilgili

olarak bir sebekenin olusumu ve vyapisi, her
durumda, sistem isteklerine uygun olacaktir:

iletim ortami,

- Topolojiler,

- Erigim yontemleri,

- Erisim hizlari,

- Sebeke sistemleri,

- Arayulzler,

- Gerekli olabilecek ilaveler.

8. Cesitli sistemler arasindaki veri degisimini

saglamak Uzere standart arayuzler kullanilacaktir.
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A. Makina Alarm Sistemleri
1. Makina alarm sistemleri, isletme
degerlerinden izin verilmeyen sapmalarin meydana
geldigi durumlarda, sesli ve gorsel alarm verecektir.
Bolim 8, B'ye bakiniz.

2. Ana makinalar icin, makinadaki hatalarin
belirlenmesini saglayan ve ilgili ekipmanin tatmin edici
sekilde g6zetimini mimkun kilan bir alarm gostergeleri
ve kontrol sistemi saglanacaktir. Bu sistem, ana kontrol
istasyonunda ya da alternatif olarak alt kontrol
istasyonlarinda konulabilir. Ikinci durumda, hangi alt
kontrol istasyonunun hata durumunu isaret ettigini
gbsteren bir ana alarm ekrani ana kontrol istasyonunda

saglanacaktir.

Tablo 8.1 ve 8.2'de belirtilen alarmlar, uzak gostergeler
ve emniyet sistemleri, sirasiyla trank pistonlu ve kroset

pistonlu i¢cten yanmali makinalara uygulanir.

Makina alanlarindan koépri alanina ve muhendislerin
yasam alanlarina alarmlarin iletimiyle ilgili ayrintili
gereksinimler IACS UR M29 “Alarm systems for vessels
with periodically unattended machinery spaces’da
belirtilmistir.

3. Trank pistonlu icten yanmali yardimci dizel
makinalar icin, makina hatalarinin belirlenmesi igin
alarm konulmasi gereken izlenen tim parametreler ve
ilgili emniyet tedbirleri Tablo 8.7’'de verilmistir.

Tum bu alarmlar makina kontrol konumunda bagimsiz
alarmlar olarak gdsterilecektir; bagimsiz alarml alarm
panelinin makina ya da yakinina konmasi durumunda

makinanin kontrol konumunda ortak bir alarm gereklidir.

Makina mahallerinden képri alanina ve muhendislerin
yasama mahallerine alarmlarin baglantilari ile ilgili
detayli gereklilikler IACS UR M29 “Alarm systems for
vessels with periodically unattended machinery
spaces”da belirtilmistir.

4. Alarm gecikmeleri, sinir degerin asiminda
izlenen sisteme herhangi bir zarar vermeyecek zaman
sinirlari iginde tutulacaktir.

5. Gorsel sinyaller, merkezi bir mahalde ayr

ayri gosterilmelidir. Bu gdsterimlerin anlami, yazi veya

sembollerle agik bir sekilde anlasilabilmelidir.

Bir ariza alarmi verildiginde, goérsel sinyal ariza ortadan
kalkana kadar devam etmelidir. Hangi alarmin ‘kabul
edildi’gi ve hangisinin kabul edilmedigi gorsel bir isaretle

ayirt edilebilir olmahdir.

6. Sesli alarmlari  kabul etmek gorsel

alarmlardan bagimsiz olarak mimkuin olmalidir.

7. Gorsel alarmlari kabul etmek ancak, arizanin
ayri bir isaret olarak gosterilmis olmasi ve ilgili prosese
ait yeterli kisa bilgi verilmesi durumunda muUmkin

olacaktir.

8. Bir alarmi kabul etmek, baska nedenlerle

verilen bir alarmi engellememelidir.

9. Alarmlar tim calisma kosullarinda fark
edilebilmelidir. Ornegin glriilti  seviyesi nedeniyle
alarmin duyulmasi garanti edilemiyorsa, ek olarak
gorsel isaretgiler (6rnegin; flagorler) monte edilmelidir.

10. Herhangi bir miidahaleye gerek kalmaksizin
kendiliginden  giderilen gecici arizalar bellege
kaydedilmeli ve sadece alarm kabul edildiginde
kaybolan gdrsel isaretlerle gosterilmelidir.

11. Makina dairesindeki sesli alarm, kalan sire
icerisinde sesli alarm donaniminin ¢aligmaya hazir
olmasi uygun Onlemlerle sagdlanmissa, personelsiz

isletim sirasinda kapatilabilir.

12. Limanda c¢alisma sirasinda, makina
dairesindeki alarmlar, makina tesisinden sorumlu
mirettebat veya gorevli mihendislerin  yemek
salonlarinda ve yasam alanlarina gurup alarmi seklinde

isaret edilmelidir.

13. Kaptan  kogkiindeki  alarmlar,  oncelik
derecelerine gore, birlesik alarm sinyalleri olarak ¢
grupta toplanir:

131 “Stop” grubu: Sevk sisteminin derhal
durdurulmasini gerektiren arizalari belirten alarmlar.

Bu alarm, 6lgimun, Bolim 8e goére bir durdurmayi
etkinlestirmesi gereken alarmlarin bir 6zetidir. Bu alarm,
emniyet  sistemi  makinayr durdurmadan  &nce
etkinlestiriimelidir.
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13.2 “Azaltma” grubu: Sevk sisteminin giiclinin

distrulmesini gerektiren arizalari isaret eden alarmlar.

Bu alarm, 6lcimin, B6élim 8 ’e godre bir yavaslatmayi
etkinlestiriimesi gereken alarmlarin bir 6zetidir. Otomatik
yavaglatma durumunda, bu alarm makina

yavaslatiimadan 6nce etkinlestiriimelidir.

13.3 “Ortak” grup: 13.1 ve 13.2'de istenilen

onlemleri gerektirmeyen arizalari isaret eden alarmlar.

14. Alarm sistemleri kapali - devre veya
izlenebilir acik - devre ilkesine gore tasarlanacaktir.

Esdeger izleme ilkelerine izin verilir.

15. Alarm sistemi, en az 15 dakika akil
yedeklemesiyle  birlikte ana gi¢ kaynagindan
beslenmelidir.

Ana gu¢ kaynagi beslemesindeki arizada alarm olarak
verilecektir.

16. Sinir degerler asilirsa bu durum, olusma ve
hatanin giderilmesi ile ilgili olarak tarih ve saat sirasina
gore kaydedilecektir. Hatanin baslangici ve bitisi agikga

anlasilabilir olmalidir.

17. Ozel hallerde, makina alarm sistemine sinyal
veren Onemli, tek basina calisan sistemlerden gelen

birlesik alarmlar, TL tarafindan onaylanabilir.

17.1 Her ek vyeni tekil alarm, birlesik alarmi
tetiklemelidir.
17.2 Tekil alarmlarin hangi sistemle ilgili oldugu

anlasilabilmelidir.

17.3 Birlesik alarmlar kaydedilecektir.

18. Alarm isaretlerinin otomatik tutulmasina izin
verilir. Gerekli sinyaller dogru islev icin izlenecek veya

yedekli tip olacaktir.

19. Makina alarm sisteminin arizasi, kaptan
késkinde ve makina tesisinden sorumlu mirettebatin
veya gobrevli muhendislerin yemek salonlarinda ve

yasam alanlarina isaret edilmelidir.

20. Makina alarm sistemleri, zorunlu tip onayina
tabidir.

B. Vardiya Alarm Sistemleri

1. Genel

Vardiya alarm sistemi, makina mahalleri adamsiz iken,

hatali durumlarda sorumlu kigilere alarmlar génderir.

1.1 Vardiya gorevlisini se¢mek olanakli olmali ve
bu durum kaptan késkiinde ve sec¢imin yapildigi yerde

gOsterilebilir olmalidir..

1.2 Makina alarm sisteminde belirli bir sire
icinde, bir alarm kabul edilmemis oldugunda, kaptan
koéskinde ve goérevli muhendislerin yagsam alanlarinda
ve yemek salonlarina bir alarm verilmelidir. Kaptan
koéskinde, gorevli mihendislerin yagam alanlarinda ve
yemek salonlarindaki sesli alarm ayri ayri kabul
edilebilir olmaldir. Alarmin tekrar sifilanmasi makina

alarm sisteminde kabul edilmesiyle yapilacaktir.

1.3 Vardiya alarm sistemi zorunlu tip onayina
tabidir.

1.4 Vardiya alarm sistemi, ana gu¢ kaynagindan
beslenmelidir. Geminin ana glc kaynagi

arizalandiginda, vardiya alarm sisteminin gli¢ beslemesi
en az 15 dakika devam etmelidir. Ana gic¢ kaynagi
besleme arizasi alarmla bildirilmelidir.

1.5 Vardiya alarm sistemi arizasinda, goézetim
altindaki bir mahalde alarm verilecektir.

1.6 Vardiya alarm sisteminin makina zabitani
alarmi (zabitan ¢agn) ile birlegtirildigi hallerde, makina
dairesi veya makina kontrol odasi ve teknik zabitaninin
veya makinadan sorumlu mirettebatin yasama alanlari
arasinda ilave bir iletisim dizenedi bulunmaldir. Bu

diizen bir telefon sistemi olabilir.
2. Telli Vardiya Alarm Sistemleri
2.1 Alarmlar, kaptan koéskiine ve  gorevli

muhendislerin yasam alanlarina ve yemek salonlarina
verilmelidir.
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2.2 Vardiya alarm sisteminin kaybi, gozetim
altindaki bir alana alarmla bildirilecektir.

3. Telsiz Vardiya Alarm Sistemleri

A.17'ye (gb6re gorevli muhendisleri veya makina
tesislerinden sorumlu murettebat icin olan alarmlar,telsiz
vardiya alarmi olarak tasarlandiginda, asagidaki
maddeler gbzetilmelidir:

3.1 Sistemin islevi, geminin tim alanlarinda
sinanmalidir.
3.2 Seyyar Unitelerin galisma slresi, ara sarj

olmaksizin en az 12 saat olacaktir. Otomatik

kapanmadan yeterince dnce bir alarm verilecektir.

33 En az iki adet sarjli yedek bulunacaktir.
3.4 Alarmlar, personel c¢agrlarindan o6ncelikli
ayarlanacaktir. Personel cagrilar alarmlari

bastirmayacaktir.

3.5 izleme ve alarm iglevsellikleri, standart telli

sistemlerdeki gibi gerceklestirilecektir.

3.6 Sabit ve seyyar uniteler arasindaki telsiz
baglantilar, otomatik olarak duzenli kontrol edilecektir.
Baglantinin kaybi alarmla bildirilecektir.

C. Makina Tesisleri i¢cin Koruyucu Dizenler

1. Koruyucu dizenler, acgik ve kapali devre
kontrol ve alarm sistemlerinden badimsiz olacak ve

koruma gerektiren sistemlere uygulanacaktir.

2. Tehlikeli sinirlara ulasildiginda, koruyucu

dizenler, gcalismayi kalan teknik olanaklara uyarlar.

3. Koruyucu dizenler, TL Elektrik Kurallari
(Kisim 5), Bolim 4, 1.7’ye gore beslenecektir. En az 15
dakika sureyle akil beslemesi garanti edilmelidir.

4. Koruyucu duzenler, érnegdin; gerilim disimi
veya tel kopmasi gibi arizalarin, insan hayatina, gemiye
ve makinalara zarar vermeyecegi sekilde dizayn
edilecektir.

5. Cihazlarin galismasina etki eden arizalarin
belirlenemedigi hallerde, periyodik olarak devreye giren

test dizenleri saglanacaktir.

6. Koruyucu dizenlere, otomatik durdurmayi
harekete gegiren, izlemeli acgik-devre prensibi
uygulanacaktir. Esdeger izleme prensiplerine izin verilir.

7. Koruyucu dizenlerin devreye girisi ve
arizalar bir alarmla gbésterilecek ve kaydedilecektir.

Devreye girisin nedeni belirlenebilir olacaktir.

8. Otomatik olarak durdurulan Unitelerin, tekrar
calistirmasi, sadece (nite Uzerinden elle mimkin
olacaktir.

9. Koruyucu dizenlerin ayarlama donanimi,
son ayarlama izlenebilecek sekilde dizayn edilecektir.

10. Ana sevk tesisini otomatik olarak
durdurabilen koruyucu dizenler, kaptan kdskinden
devre disi birakma olanagina sahip olacaktir.

11. Koruyucu dizenler, zorunlu tip onayina
tabidir.

12. Ana sevk tesisini yavaslatiimasi

12.1 Ana sevk tesisinin korunmasi igin, Bolim 8'e

g6re yavaslatma donanimi saglanacaktir.

12.2 Yavaglatma otomatik olarak veya elle
yapilabilir.

12.3 Yavaglatma, makina alarm sisteminin bir
islevi olabilir.

124 Otomatik  yavaslatmalar igin kaptan

koéskinden devre digi birakma dizeni saglanmalidir.
Otomatik gl¢ indirgeme donanimlari devre digi birakma
diizenegiyle saglandiginda, bunlar yanhslikla
calistirmaya karsi giuvenceye alinmalidir ve uygun bir
alarm, bunlarin etkinlestiriimesiyle ¢aligtiriimalidir.
Devre disi birakma dizeneklerinin etkinlestiriimesi her
kontrol  yerindeki  gbstergede  gosterilecek  ve

kaydedilecektir

13. Elle emercensi durdurma

13.1 Elle emercensi durdurma, istenmeyen
calistirmalara karsi korunacaktir.

13.2 Elle emercensi durdurma otomatik olarak
iptal edilemeyecektir.
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13.3 Hangi emercensi elle durdurmanin

cahstinldigi belirlenebilir olacaktir.

13.4 Elle emercensi durdurmaya, izlemeli agik-
devre prensibi uygulanacaktir. Esdeger izleme

prensiplerine izin verilir.

D. Makina Tesisleri icin Emniyet Diizenleri

1. Emniyet duzenleri, agik ve kapall devre
kontrol ve alarm sistemlerinden bagimsiz olacak ve
koruma gerektiren sistemlere uygulanacaktir.

2. Tehlikeli sinirlara  ulasildiginda, emniyet
dizenleri g¢alismayl otomatik olarak durduracaktir.
Bolim 8’e de bakiniz.

3. Emniyet duzenleri, TL Elektrik Kurallari
(Kisim 5), Bolim 4, 1.7’ye gore beslenecektir. En az 15
dakika sureyle akil beslemesi garanti edilmelidir.

4. Emniyet dizenleri, érnegin; gerilim disimi
veya tel kopmasi gibi arizalarin, insan hayatina, gemiye
ve makinalara zarar vermeyecegi sekilde dizayn
edilecektir.

5. Cihazlarin galismasina etki eden arizalarin
belirlenemedigi hallerde, periyodik olarak devreye giren

test diizenleri saglanacaktir.

6. Emniyet dizenlerine, izlemeli agik-devre
prensibi uygulanacaktir. Esdeger izleme prensiplerine

izin verilir.

7. Emniyet dizenlerinin devreye girisi ve
arizalar bir alarmla gosterilecek ve kaydedilecektir.

Devreye girisin nedeni belirlenebilir olacaktir.

8. Otomatik olarak durdurulan unitelerin, tekrar
calistirmasi, sadece Unite Uzerinden elle mimkin

olacaktir.

9. Emniyet dizenlerinin ayarlama donanimi,
son ayarlama izlenebilecek sekilde dizayn edilecektir.

10. Ana sevk tesisinin emniyet dizenleri, devre
disi birakma olanagina sahip olabilir. Asir  devir
korumasi harigtir.

11. Emniyet dlzenleri, zorunlu tip onayina
tabidir.

E. Emniyet Sistemleri

1. Emniyet sistemleri, acik ve kapali devre
kontrol ve alarm sistemlerinden badimsiz olacaktir. Bir
sistemdeki ariza diger sistemleri etkilememelidir.

insan hayatinin hi¢ tehlikeye disirilmedigi ve gemi
emniyetinin tehlikeye dusutrtlmedigi fazlalik donanimi
icin, TL ile anlasmaya varilarak, bu isteklerden
sapmalara izin verilebilir.

2. Emniyet sistemleri, korumaya ihtiya¢g duyan
sistemlere uygulanir.

3. Emniyet  sistemleri  (istenen  otomatik
durdurmalar) devre disi birakma dizenlemesiyle
donatildiginda, bunlar yanliglkla calstirmaya karsi
guvenceye alinmaldir ve uygun bir alarm, bunlarin
etkinlestiriimesiyle devre digi birakma diizenlemelerinin
etkinlesmesi kontrol yerindeki gdstergede gosterilmeli
ve kaydedilmelidir. Makina otomatik olarak
durduruldugunda normal isletim kosullarinin
dizeltiimesinden sonra tekrar baslatma sadece elle
sifirlama sonrasinda midmkin olacaktir (6rnegin; ‘stop’
konumundan kumanda kolunun gegmesi.). Otomatik
baslatmaya izin veriimez (bakiniz IACS UR M30.2.8)

4. Emniyet sistemlerine izlenen acik - devre
ilkesi  uygulanacaktir.  Alternatif  olarak, ulusal
yonergelerce istenilen hallerde kapali devre prensibi de
uygulanabilir (6rnegin; kazanlar ve akaryakit yakma

donanimi).

Esdegder izleme prensiplerine izin verilir.

Emniyet sisteminin arizalanmasi ve harekete gegmesi
durumunda alarm verilecek ve kaydedilecektir.

5. Gemi ana gi¢ beslemesinin arizasi halinde,
bir emniyet sistemine en az 15 dakikalik gl¢c beslemesi
garanti edilmelidir.

6. Glc beslemesi izlenecek ve gug¢ kaybi bir
alarmla bildirilecek ve kaydedilecektir.
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7. Emniyet sistemleri, tercihen geleneksel
teknoloji kullanilarak (kablolu) tasarlanacaktir. Alternatif

¢6zumler hususunda TL ile anlagsmaya varilacaktir.

8. Emniyet sistemleri, zorunlu tip onayina
tabidir.
9. Adamsiz olarak igletilen makina daireleri

bulunan gemilerdeki emniyet sistemleri UR M30’a

uygun olmalidir.

F. iletisim Sistemleri

Makina kontrol odasi veya makina kontrol istasyonu,
kaptan kosku ve gorevli muhendislerin veya makinadan
sorumlu mdlrettebatin yasam  ve yemek salonlari
alanlari arasinda; telefonlar, akill telefonlar veya ses
takatli iletisim sistemleri gibi guvenilir ses iletisim

sistemleri saglanmalidir.

Kisim 5, Elektrik Kurallari Bolim 9, C.5.1’e bakiniz.

G. Makina Mabhalleri icin Yangin Algilama
Sistemleri
1. Yangin alarm sistemlerine ait genel istekler

icin Elektrik Kurallari, Kisim 5, Elektrik Kurallari, Bolim
9 ve 14. G'ye bakiniz.

2, Yangin algilama  sistemleri, yanginin

baslangicinda bir yangin alarmi verecektir.

3. Yangin alarmi; kaptan koskinde, gorevli
muhendislerin veya makina tesislerinden sorumlu
murettebatin yagsam ve yemek salonlari alanlarinda ve
ayni zamanda makina dairesinde herhangi bir gecikme
olmaksizin sesli ve gdrsel olmalidir ve diger alarmlardan
ayirt edilebilir olmalidir.

4. Her bir algilama doénguisl, birden fazla
yangin bolgesini veya birden fazla su gegirmez bdlmeyi
ya da Ust Uste iki gliverteden fazlasini, hangisi olanakli
ise, kapsamamalidir. Bu durum sedece, her bir
algilayicinin uzaktan ve tekil olarak belirlenmesine
olanak vermeyen yeri belirlenemeyen algilayicilara
uygulanir. Sabit gazli yangin soéndirme sisteminin

(6rnegin; COy) farkh makina mahallerine ayri ayri

puskirtme yapabildigi hallerde, ayri algilama dénguleri
kullanilimalidir.

5. Algilayicilarin -~ sayisi  ve  yerlestirildigi
mahaller, makina mabhallinin havalandirilmasi dikkate
alinarak belirlenecek, bodylece bitin tehlikeli alanlar
glvenlik kapsamina alinmig olacaktir. Bu husus,
ozellikle, kazanlarin, isi iletim sistemlerinin, atik madde
ve ¢Op yakma tesislerinin, jeneratorlerin, tablolarin,
sogutma makinalarinin ve seperatorlerin  bulundugu
mahaller ile makina kaportalarina ve ayrica kanatl
borulu gaz yakan egzost gazi yardimci kazanlara

egzost gazi tarafina uygulanir.

6. Atolyeler ve odalarda, dedektdrlerin kendi
kendine alarm verme olasiligi varsa (0rnegin; kaynak
nedeniyle), bunlar gecici olarak devreden

cikarilabilmelidir.

Ancak, Onceden ayarlanan sire sona erdiginde,

dedektorler otomatik olarak faaliyete gegmelidir.

7. Yerinde su uygulamali sabit yangin
sondurme sistemleri (FWBLAFFS) ile ilgili istekler icin
Kisim 5, Elektrik Kurallari, Bolim 9, D.4’e bakiniz.

H. Stand-by Devreler / Otomatik Kontroller
1. Genel
11 Bolim 8, I'da agiklanan stand-by devreler,

TL Makina Kurallarinin ilgili bélimlerine gére gerekli ise,
stand-by (niteleri, asagidaki durumlarda, otomatik
olarak galistirmalidir:

- Calismakta olan Unitelerin arizalanmasi

durumunda,

- Doénisimlld  galismada yardimci  makinalarin
ihtiyacini karsilamak Uzere.

1.2 Otomatik kontroller, Bolim 8, I'da belirtilen
Uniteleri asagidaki durumlarda otomatik olarak
calistirmahdir:

- Depolanmis enerjiyi korumak Uzere (6rnegin;

basingli hava),
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- Geminin ana gl¢ beslemesindeki bir ariza
nedeniyle olusan kararmadan sonra gig
beslemesinin tekrar saglanmasini takiben.

1.3 Benzer Uniteler igin karsilikli calisma olanagi

saglanacaktir.

1.4 Diger Uniteye otomatik aktarim, bir alarmla
belirtilecektir.

1.5 Yardimci  makinalar sevk sisteminden
mekanik tahrikli oldugunda, mekanik tahrikli yardimci
makinalarin gict bu kosullarda g¢alismaya uygun
degdilse dusuk devirlerdeki manevralari yuaruturken
otomatik ¢calismasi igin, stand-by Uniteler saglanacaktir.

1.6 Mekanik bagli pompali makina tesislerinde,
bagimsiz pompalar normal galisma nedeniyle ¢alismaya
basladiginda, alarma gerek yoktur. Otomatik ilk hareket
gereken bu pompalarin baslangicinda uygun bir alarm
calistinimalidir.

1.7 Stand-by  devrelerin  sensérleri,  diger

sistemlerden bagimsiz olmalidir.

2. Jeneratdrler i¢in Stand-by Devreler

2.1 Jeneratorlerin stand-by devreleri icin Kisim
5, Elektrik Kurallari, Bolim 3, B.5’e bakiniz.

2.2 Kararmadan ve gl¢ beslemesinin yeniden
saglanmasindan sonra, muhtemelen déntsimli olmak
lizere, 6nemli yardimci makinalar otomatik olarak tekrar

calismalidir. Bélim 8, I'ya da bakiniz.
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A. Uzaktan Kumanda
1. Genel
1.1 Uzaktan kumanda; hizi, itme yonini ve

uygun oldugu kadar tork veya pervane kanadi
agisini, tim seyir ve isletme kosullarinda kisitlama
olmaksizin kontrol edebilir olmalidir.

1.2 Uzaktan kumanda sistemleri igin tek kollu
kumandalar tercih edilecektir. Kol hareketi, geminin

istenilen hareket ydonune uygun olacaktir.

Kaptan koéskunden uzaktan kumanda sistemiyle
verilen komutlar, tim kontrol istasyonlarinda

gorulebilmelidir.

1.3 Uzaktan kumanda sistemi, emercensi
manevralar dahil, verilen komutlari, sevk sistemi

ureticisinin talimatlarina gére gerceklestirecektir.

Kritik devir sayilarindan geciliyorsa, buralardan hizl
gegcis garanti edilecek ve bu bdlge iginde bir referans

girdisi engellenecektir.

1.4 Yeni her bir komutla, hafizadaki komutlar

silinmeli ve yeni girdi yerini almalidir.

1.5 Devir kademelerini  ayarlarken, her
kademede devir sayisini degdistirmek igin bir olanak
saglanmalidir.

1.6 Sevk makinalari igin bir agir yik sinirlama

olanagi saglanacaktir.

1.7 Saft jeneratérli gemilerde, saft jeneratéru
sisteminin calismasini engelleyecek manevralarda,
Bolim 4,H.2’de belirtilen donanimin beslemesinin

kesintisiz korunmasi saglanmalidir.

1.8 Ana sevk sisteminin elle emercensi veya
otomatik durdurulmasini izleyen bir tekrar ¢alistirma,
sadece  kumanda  kolunun  stop  durumuna

getiriimesinden sonra mumkun olmalidir.

1.9 Torna cark devrede iken veya otomatik
durdurma kabul edilmediginde, herhangi bir
calistirma girisimi 6nlenmis olacaktir.

1.10 Uzaktan kumanda sisteminin ve kumanda
beslemesinin arizasi; ne sevk guclnde, ne de devir
sayisinda ve pervanenin dénlds yoéninde ani

degisimlere neden olmamalidir.

Ozel durumlarda, asagidakiler varsayilarak, TL diger

ariza kosullarini onaylayabilir:

- Gemi hizinda artis yok,

- Seyir dogrultusu degisikligi yok,

- istenmeden harekete gecirme  siiregleri

baglatiimasi yok.

1.11 Uzaktan kumanda sistemi ve kumanda

beslemesinin arizasi, bir alarmla bildirilecektir.

1.12 Ana sevk tesisinin uzaktan kumanda sistemi,

zorunlu tip testlerine tabidir.

1.13 Kumandanin  her zaman sadece bir
kumanda istasyonundan mimkin olmasi saglanmahdir.
Kumandanin, bir kumanda istasyonundan digerine
aktarimi, sadece ilgili kumanda kollarinin ayni konumda
olmasi ve segilen kumanda istasyonundan aktarimi
kabul etmek igin bir isaret verildiginde mimkin
olmalidir.

Her kumanda istasyonundaki bir gdstergede, hangi
kumanda istasyonunun aktif oldugu gosterilecektir.

1.14 Madde 1.13'de belirtilen kabul sinyalinden
bagimsiz olarak kontroliin alinmasi, sadece makina
mahallinde muimkin olacaktir. ilgili kontrol

istasyonundaki kontrol kaybi, sesli ve goérsel olarak ikaz

edilecektir.
2, Kaptan Koskiindeki Donanim
21 Kumanda istasyonlarindaki kumanda kollari

birbiriyle ve uzaktan kumanda sisteminin kontrol Unitesi
ile otomatik olarak ayni konumda olacak sekilde
mekanik veya elektriksel olarak baglanmis ise, bu
durumda kaptan koski bolgesindeki kumandalarin
aktarim dizeni gerekli degildir.

2.2 Cevapli bir makina telgrafi bulunacaktir.
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Makina telgrafi, uzaktan kumanda  sisteminin
calismasina mekanik olarak baglanabilir. Ancak,
sisteme gore, uzaktan kumanda ve telgraf karsihkli
olarak bagimsiz ve ayri beslemelere sahip olacaktir.

23 Ana makinalar, kaptan kdéskiinden bir elle
acil durdurma dizeni ile durdurulabilir olmaldir. Bu
diizen, uzaktan kumanda sisteminden ve bu sistemin

glc¢ beslemesinden bagimsiz olacaktir.

24 Acil durdurma dizeni otomatik olarak iptal
edilmeyecek ve istenmeyen calistirmalara karsi
korunacaktir.

25 Ana sevk tesisinin emniyet sistemi devre digi
birakma dizeni ile donatildiginda, bu dizen kaptan

késkiine monte edilmelidir.

2.6 Avara kavramali sistemlerde saft, TL’'nun
onay! ile, bir acil durdurma diizeni olarak, kaptan
kdskiinden ayrilabilir.

Kavramanin durumu gdstergede gdsterilecektir.

2.7 Sabit kanat acili pervanelere sahip sevk
sistemleri icin, pervane safti devrini ve donis yonuni
gOsterir bir gosterge saglanacaktir.

2.8 Ayarlanabilir kanat acih pervane
sistemlerinde, pervane saftinin devrini ve pervane kanat
acgisini gosterir bir gésterge bulunacaktir.

29 Tornistan dizenli sistemlerde, pervane
saftinin devir ve donls yonini ve sevk makinasinin
devrini gosterir gdstergeler bulunacaktir.

210 Asiri devir durumunda durdurma harig,
Bolum 8’de istenilen durdurma kriterleri igin devre disi
birakma olanagina izin verilir.

211 Bolum 8’de istenildigi gibi, durdurma kriteri
icin devre digi birakma olanagi gerceklestiriimis olmal.
Ayrica, Bolim 8de belirtimeyen ek durdurma ve

yavaslatma kriteri icin de saglanacaktir.

3. Makina Kontrol Odasindaki Donanimlar

Sevk sisteminin uzaktan kumandasi, bir makina kontrol

odasindan saglaniyorsa, madde 2.7’den 2.9'a listelenen

donanimlar da makine kontrol odasina konulacaktir.

4. Makina Manevra Mahallindeki Kumandalar

Makine icin uzaktan kumanda sisteminden bagimsiz
bir elle ¢alistirma donanimi, makina kontrol istasyonu

yerinde saglanacaktir.

Madde 2.7+2.9'da listelenen gdstergeler, kontrol
istasyonuna konulacaktir.

B. Dizel Makinalar

1. Otomatik ilk hareket girisimleri sayisi ve suresi
sinirlanacaktir. ik hareket girisimleri sayisinin  kaniti,

uzaktan kumandali manevralar i¢in de saglanacaktir.

2. Kumanda ve harekete gecici dizenler,
Yapim Kurallarinda belirtilenlere  gére  makina
Ureticisince belirlenen isteklere paralel olarak isletim

kosullarindaki makina kontroliine uygun olacaktir.

3. Elektronik governdr ve harekete gegiricilerle
ilgili isteklerin ayrintilari ve bunlarin gi¢ beslemeleri igin
Kisim 5, Elektrik Kurallari, Bolim 9, B.8’e bakiniz.

4, Bolim 8, Tablo 8.1 ve 8.2'de belirtilen
durdurma ve azaltma kriterleri, asgari olarak, ana sevk
tesisini durdurmall veya yavaslatmall veya yavaglatmayi
gerektirmelidir.

5. Makinay! korumak ic¢in yavaglatma yeterli
degilse, otomatik durdurma duizeni saglanacaktir. Bolum
8, Tablo 8.1 ve Tablo 8.2’ye bakiniz.

C. Ana Buhar Tesisleri

1. Ana buhar tesisinin ve kazanin igletimi igin
gerekli olan donanimin izlenmesi igin B6lim 8, Tablo
8.3'de belirtilen alarmlar saglanacaktir.

Ayrica, Kisim 4, Makina Kurallari, Bélim 12’daki istekler
de dikkate alinacaktir.
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2. Calismaya hazir turbin tesisi, buharla
otomatik dénmeyi saglayan dizenlerle hasarlara kargi
korunacaktir. Déndirmenin durdurulmasi igin, kaptan

koskunde gerekli donanim saglanacaktir.

Tarbin tesisi igcin gerekli yaglama yagdi beslemesi
saglanacaktir.

3. Asagida belirtilen isletim parametreleri igin

otomatik kumanda duzenleri saglanacaktir:

- Tarbin ve diglilerin yaglama yag sicakligi,

- Gland sizdirmazlik buhar basinci,

- Kondenserin su seviyesi,

- Hava giderici icindeki su seviyesi,

- Hava giderici icindeki basing,

- Kazandaki su seviyesi.

4. Asgari olarak, Bolim 8, Tablo 8.3’de verilen
durdurma ve yavaslatma kriterleri, ana sevk tesisini
durdurmall veya yavaglatmali ya da yavaslatma talep
etmelidir.

5. Tesisin  ¢alisma  durumunun limandan
manevraya ve menevradan deniz servisine ve tersine
gecmesi halinde, galisma durumundaki her degisim igin
gerekli olan her degistirme prosesinin otomatik olarak
yapilmasi saglanacaktir.

D. Gaz Tiirbin Sistemleri

1. Genel istekler

izleme, koruma ve kontrol kavrami icin, Boliim 8, Tablo
8.4 dikkate alinacaktir.

2, Governorler ve Asiri Devir Korumasi
21 Ana sevk gaz turbinlerinde makinanin devir

sayisi, makinanin maksimum devamli deviri %115’

gecmeyecek sekilde asiri devir korumasi saglanacaktir.

2.2 Eger bir ana sevk gaz tlrbini, bir geri
déndirme donanimi, elektrik gug iletimi, degisken pigli
pervane veya avara kavramaya bagli ise; asiri devir
korumasi calismaksizin, yiuksuz gaz tdrbininin devrini
kontrole uygun, bagmsiz bir devir governéri

saglanacaktir.

3. Emniyet Diizenleri

3.1 Ana sevk gaz turbinlerinde, Bdélum 8, Tablo
8.4’e gore turbine yakit beslemesine otomatik olarak ara
veren veya durduran ani hareketli turbin durdurma
diizeni bulunacaktir.

3.2 Yardimci tdrbinler icin asagida belirtilen
sistemler; tum gug¢ araliklarinda normal g¢alisma
degerlerini  koruyabilecek otomatik sicaklik kontrol
sistemi ile techiz edilecektir:

- Yaglama yagdi beslemesi,

- Yakit beslemesi veya alternatif olarak yakit
viskozitesi

- Egzost gazi.

33 Atesleme asamasi baslamadan veya
teklemeden sonraki yeniden ateslemeden sonra ana
sevk gaz tdrbinin tim kisimlarindan sivi  yakitin
toplanmasini gideren veya yakit buharlarini stptlren
dizenler veya dahili kilitlemeler saglanacaktir.

3.4 Kontrol yerinde, yakit beslemesini emercensi
elle ana kapatma diizeni bulunacaktir.

3.5 Tekleme durumunda, gaz tirbininin ilk
hareket dizeni, atesleme islemini durdurabilecek ve
belirli bir sire yakit beslemesini kapatabilecektir.

3.6 Turbin tesisinde hatali ¢alisma halindeki
tehlikeli durumlarin  6nlenmesi amaciyla Uretici
tarafindan ongorilen ilave emniyet diizenleri, onay igin
sunulacaktir.

E. Elektrikli Sevk Sistemleri

Kisim 5, Elektrik Kurallari’na bakiniz.
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F. Birden Fazla $afth Sistemler, Birden

Fazla Sevk Makinali Sistemler

1. Emniyet sistemleri, sistemin bir kisminin
arizalanmasi durumunda, geri kalan sistem kisimlarinin
islevinin devam etmesi veya basit dnlemlerle giderilmesi

saglanacak sekilde ayrilacaktir.

2. Birden fazla saftli sistemlerde, her bir sevk
sisteminin kaptan koskunden kontrol edilmesi ve

durdurulmasi saglanacaktir.

3. Her sevk sistemi icin, kaptan kdskinde ayri

gorsel alarm gostergeleri bulunacaktir.

4, Birden fazla ana makina olmasi halinde, her

kumanda i¢in ayri besleme olanagdi saglanacaktir.

5. Ayri sistemlere  ve  ayri otomatik
durdurmalara (ayirma) sahip birden fazla sevk
sisteminin  bulundugu hallerde, bu sistemler igin

belirtilen stand-by devreler bulunmayabilir.
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6-2 Bolim 6 — Yardimci Makina Sistemleri A,B,C,D,EF,G
A. Genel D. Yardimci Buhar Tesisleri
1. Uzaktan kumandali veya otomatik Kisim 4, Makina Kurallari, Bélim 12'deki istekler

calistirmali  yardimci  makinalar, uzaktan veya
otomatik harekete gegcmeyi 6nleyici diizenlerle techiz

edilecektir.

Onemli yardimci makinalarin stand-by devreleri ve
uzaktan kumanda dizenlerinin kapsami igin, Bolim

8.I'ya bakiniz.

2. Bolum 8’de belirtilen alarmlar ve kayit

noktalari dikkate alinacaktir.

B. Yardimci Dizel Makinalar

1. Uzaktan kumandali veya otomatik ilk
hareket girisimlerinin sayisi ve zamani sinirli

tutulacaktir.

Uzaktan kumandali veya otomatik ilk hareketli
makinalarda, yalniz, krank saftinin her konumda

c¢alismasina olanak veren sistemlere izin verilir.

2. Elektrik startli yardimci makinalara ait
ayrintilar igin, Kisim 5, Elektrik Kurallari, Bélim 7,
D.6’ya bakiniz.

3. Dizel makinalarin asiri devrinde, vyag
buhari algilanmasinda ve yaglama yag: beslemesi
arizalandiginda, makinayi otomatik olarak durdurma

saglanmalhdir.

C. Yardimci Turbinler

1. Yardimci turbinin uzaktan kumandali veya
otomatik hareketi ve anma devir sayisinin Uzerine
cikilmasi, tdrbini  tehlikeye dusirmeden  yik
uygulamasi saglanacak sekilde olmahdir.

2. Emniyet Sistemi

Buhar tirbinler i¢in, Bolim 5, C’ye bakiniz.

dikkate alinacaktir.

E. Isi iletim Sistemleri

Kisim 4, Makina Kurallari, Bolim 13’deki istekler
dikkate alinacaktir.

F. Separator Sistemleri

1. Separe edilecek sivinin sicakligi otomatik
olarak kontrol edilecek ve izlenecektir.

2. Temizleme sirecindeki arizalar,
separatoére akigin otomatik olarak kesilmesine neden

olmalidir.

3. Separe edilecek sivida su bulunmasi bir
alarm sinyali verecektir. Gerekli izleme dizeni
seperatdr sisteminin bir parcasi olabilir veya temiz
yad devresinde yer alan tip onayli ayri bir sensér
olabilir.

4. Separe isleminin tip ve ydntemine bagl
olarak, tamburun istenmeyen sekilde agiimasi ve
kacaklarin neden oldugu su kaybi bir alarm sinyali
verecektir.

|5. On siticilarin 1sitma islemi, separatére
akisin kesilmesi durumunda, o6n isiticilarda asir

Isinma olugsmayacak sekilde dizayn edilecektir.

| 6. Yakit ve yaglama yagi separatorleri; klas
isaretine gore makina mahallerinin adamsiz kaldig
sire iginde serviste kalmasi icin herhangi bir islem
veya bakim gerekmedikce, kendinden temizlemeli tip

olacaktir.

G. Hava Kompresorleri

Basingli yaglama sisteminin arizalanmasi halinde,
bagimsiz c¢alisan kompresdrler, otomatik olarak
durmalidir. Sogutucularin ve su ayirma cihazlarinin,
otomatik olarak uygun gsekilde dreyn edilmesi
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(gerektiginde ¢alisma durumunda da) saglanmalidir.
H. Sintine ve Dreyn Sistemleri

1. Sintine kuyulari, adamsiz  galisma
suresince, normal trim ve meyil agilarinda sivinin
birikimi  algilanabilecek ve normal dreynlerin

toplanmasina yetecek buyuklikte olacak gsekilde

yerlestirilecek ve izlenecektir.

2. Sistemin makina dairesi sintineleri veya
sintine  kuyularinin otomatik dreyni saglanacak
sekilde konuldugu hallerde, sintine pompasinin sik
sik veya uzun sure galismasi durumunda bir alarm

sinyali verilmelidir.

3. Her makina mahalline en az 2 seviye
sensOrii yerlestirilecek ve bu sensérlerin devreye

girigi ayri bir alarmla gdsterilecektir.

4. MARPOL so6zlesmesinin geredi olarak,
sintine suyunda artik yag igeriginin izlenmesi ve
gerektiginde bosaltma isleminin otomatik olarak
durdurulmasi istenilen hallerde, sinir degerin
gecilmesi bir alarm vermeli ve bosaltma iglemi
durdurulmalidir.

l. Borda Valfleri

1. Herhangi bir deniz alicisi, su hatti altindaki
bir bosaltim, veya sintine basma sisteminin valf
kumandalarinin yeri, bu mahalle su girisi durumunda,
kumandalara erigsim ve galistirmak igin gerekli zamani
da g6z o6nune alacak sekilde yerlestirilecektir. Eger
gemi tam yUkli durumda iken ilgili mahalle su dolmasi
durumundaki su  seviyesi bunu  gerektiyorsa,
kumandalarin bu seviyenin (stiinde bir mevkiden

calistiracak diizenlemeler yapilacaktir.

1.1 ‘Sintine basma sistemi’ SOLAS Kural.llI-1/35-
1 3.7.1 ve 3.7.2'de bahsi gegen ‘dogrudan emici’ ile ayni
olarak ve makina dairesinde buylk miktardaki deniz
suyunu ana devridaim pompasi veya 35-1 3.7.2
tarafindan izin verilen dider uygun bir pompayi
kullanarak disari basmada kullanilan ‘Acil Dogrudan
Emici’ olarak anlagiimalidir.

1.2 “Deniz alicisi, su hatti altindaki bir bosaltim,

veya sintine basma sistemi valf’ kumandalari ile ilgili
gerekler, acil sintine sistemi olarak kullanilan valfler igin
uygulanmaz eger:

1.21 Acil sintine valfi normalde kapali konumda
tutuluyorsa,

1.2.2 Acil sintine devresine geri déndirmez bir
dizenek takilmasi ve,

Not:
Normalde kapali geri dondiirmez bir valfin 1.2.1 ve 1.2.2°i

sagladig diistiniiliir.

1.2.3 Acil sintine emme devresi bir borda
valfsindan gemi igine dogru mevkilendiriimeli ve 1.
maddede belirtilen kumanda dizenleriyle donatiimaldir.

2, Alarmin devreye alinma slresine ilaveten elle
calistinlan veya gig¢ sistemli valflere ulagip tamamen
kapali hale getirmek igin gerekli surenin, su girisinde
personelin valflere kumanda ettigi platformun su altinda
kalmamasi icin gerekli erisme silresinden daha az
olmasi, hesaplama yapilarak gosterilmelidir. Eger
gerekli ise, uzaktan kumanda dizenedi daha ust bir
seviyeye konulmalidir.

Not 1 :

Su girisinin valf kumandalarina erigim siiresi icin, gemi tam
yiiklti durumda iken makina dairesinde en diigtik konumdaki
en genis c¢apl deniz suyu devresinde bir yara esas

alinmalidir.

Not 2 :

Deniz suyu valflerine erisim siiresi, kaptan koskii ile daha
once bahsi gecen ilgili deniz suyu devresiyle ilgili valflerin
elle(veya depolanmis mekanik enerji ile kumanda edilen
valfler icin harekete gecirici diizen) c¢alstirildigi platform

arasit mesafe esas alinarak saptanmalidir.

Not 3 :
Hesaplamalarin olmamasi durumunda, eger idare tarafindan
belirlenen baska gereksinim yoksa, 10 dakika, operasyon igin

yeterli bir siire olarak kabul edilebilir.

Geri dondirmez bosaltim valflerinin  géz Oniine
alinmasina gerek yoktur.
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A. Genel B. Teknik Dokiimanlarin incelenmesi
1. Bolim 2'de istenilen sistemlerin, 1. Onaylanacak dokiimanlarin listesi Bélim
donanimin ve tesislerin testleri, asagida belirtilen 1, D’de belirtilmistir.
kosullara tabidir:
2. incelenen ve gereken sekilde agiklamalari

2. Genel kalite guvencesi sisteminin bir
parcasi olarak, dretici Urettigi Urlnlerin belirtilen
isteklere  uygunlugunu saglamaldir. Uygulanan
Onlemlerin ve vyapilan testlerin kayitlari, Kkalite
glvence sistemi ¢cercevesinde hazirlanacaktir.

3. Kurallarda belirtilen  belirli  sistemler,
donanim ve elemanlarin testleri TL soérveyoru
gOzetiminde yapilacaktir.

Asagida belirtilen testler ve test drnekleri minimum
istekleri ifade etmektedir.

TL, diger donanimin da Uretim yerlerinde veya
gemide test edilmesini isteme hakkina sahiptir.

4. Yeni sistemlerde veya TL klasli gemilerde
ilk kez kullanilacak sistemlerde yapilacak ilave testler
ve tecribeler hususunda, uretici ile TL arasinda

anlagsmaya varilacaktir.

5. Geminin, ylkin, mirettebatin  veya
yolcularin glvenligi bakimindan esas olusturan ve
klaslamaya tabi olan bilgisayarlarin  kullanimi
durumunda, Kisim 5, Elektrik Kurallari, Bolim 10’a
gbre bunlarin yazilimi ve donanimina ait kayitlar,
testler ve degerlendirmeler saglanacaktir.

6. Testlerin  amaci, kurallarda belirtilen
isteklere uygunlugunun saglandiginin ve test
orneginin istenilen kullanima uygun oldugunun
kanitlanmasidir.

7. Testler asagida belirtilenleri icerir:

- Teknik doktiimanlarin incelenmesi,

- Uretim yerlerinde yapilan testler,

- Gemide yaplilan testler,

- Tip onaylari.

yapilan dokiimanlar, istek halinde soérveydre
verilecektir.

C. Uretim Yerlerinde Yapilan Testler
Emniyetle ilgili sistemlerde veya kapsamli otomasyon
sistemlerinde veya entegre olmus bagimsiz
sistemlerde, TL test yapilmasini isteme hakkina
sahiptir. Bu testler TL’nun gozetimi ile fabrika kabul
testleri (FAT) seklinde olabilir.

D. Gemide Yapilan Testler

1. Genel

Bu kapsamdaki testler sunlardir:

- Yapim / montaj sirasindaki testler,

- Hizmete alma sirasindaki testler,

- Seyir tecrubeleri sirasindaki testler,

- Tekrar testleri.

Test prosedurlerinde, dizel makinali sistemler igin PL-
M-CLO006 formu esas alinir.

ilgili ek klas isaretinin uygulanmasi icin PL-M-CL006
formunun Kisim 1’i kullanilir. Saglanan bilgilere gére

tum sistem icin kavramsal onay verilir.

Tum sistemin c¢alisma testi i¢cin PL-M-CLO06
formunun Kisim 2’si kullanilir. Testlerin olumlu sonug

vermesi halinde, ilgili ek klas igareti verilir.
2. Yapim / Montaj Sirasindaki Testler
21 Geminin yapimi sirasinda, montajlarin TL

onayli dokimanlara ve klaslama kurallarina

uygunlugu kontrol edilecektir.
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2.2 Yapilmis bulunan testlerle ilgili test

sertifikalari talep halinde sérveydre verilecektir.

3. Hizmete Alma Sirasindaki Testler

Tdm otomasyon donaniminin uygunlugu ve dogru
calismasi gosterilecektir.

Klaslama kurallarinda belirtiimeyen hallerde,
yapilacak testler hususunda, sistem gereklerine gére
TL s6rveyodru ile anlagsmaya varilacaktir.

Bu testler igin PL-M-CL006 formu kullanilacaktir.

4. Seyir Tecriibeleri Sirasindaki Testler

4.1 Kapsam

Testlerin amaci, tum sistemlerin uygun sekilde

ayarlandiginin  ve geminin makinalarinin elle

midahale olmaksizin isletilebildiginin
kanitlanmasidir.

4.2 Hazirhk

4.2.1 Hazir bulunan soérveydre, kapali bulunan

tum donanimi yeterli agiklamalarla agiklayan bir liste
verilmelidir.

4.2.2 Testler sirasinda kontrol ve goézetim igin,
makina dairesine ve kontrol odasina girmesine izin

verilen bir temsilci Gzerinde anlagsmaya variimalidir.

4.2.3 Gerekirse,
yapilacaktir:

asagidaki hazirhklar

4.2.31 Tdm sistemler, otomatik kontrol igin

hazirlanacak ve dogru sekilde ayarlanacaktir.

4.2.3.2 El kumandal valfler tamamen kapali veya
tamamen acgik olacaktir.

4.2.3.3 Tum elektrik donanimi ¢alisir vaziyette ve

aclk olacaktir.

4.2.3.4 Ana sevk kontroll, kaptan kdgskinde
olacaktir.

4.2.3.5 Alarmlar elle engellenmemelidir.

4.2.3.6 Vardiya alarm sistemi “Adamsiz Makina’ya
aktarilacaktir.

4.3 Testlerin yapilmasi
4.31 Testin baslangici ve bitigi, kontrol odasi ile
kaptan koskiu arasinda acgik bir sekilde karsilikli

olarak bildirilecektir.

Uygunsa, PA (Public Address) sistemi ile bildirim
yapilabilir.

4.3.2 Testin baslangici ve bitisi, alarm kayit

cihazina isaretlenecektir.

4.3.3 Dayanim testi sirasinda yapilabilecek
diger testler daha dnceden kararlastirilacaktir.

4.3.4 Minimum test sliresi 4 saattir.

4.3.5 Testler, %100 ana makina yukiinde, en az
2 saat devam edecektir.

4.3.6 Testlerde, tam yol ileri’"den ¢ok agir geriye
kadar olan manevralari kapsayacaktir.

4.4 Testlerin tamamlanmasi

4.41 Tecriibe raporlari PL-M-CL006 formuna

gore tamamlanacaktir.

4.4.2 Esas olarak, test sirasinda higbir alarm
alinmamalidir.

443 Eder donanimin arizasini veya hatal
sistem ayarini gdsteren alarmlar alinirsa, nedeni
giderilmelidir. Bu durumda testler tekrarlanabilir.

5. Tekrar Testleri
Periyodik  soérveyler, klasin verilmesi veya

yenilenmesini takiben 6nceden belirlenen araliklarla

yapilacaktir.
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E

E. Tip Onaylari

1. Asagida belirtilen tesisler ve donanim,

zorunlu tip onayina tabidir.

2. Tip onayina tabi tesisler ve donanim:

- Geminin igletimi icin esas olan agik ve kapal
devre kontrol ve izlemesi ile ilgili bilgisayarlar

ve bilgisayar sistemleri,

- Ana sevk tesisi ile ilgili uzaktan kumanda

sistemleri,

- Yangin algilama sistemleri ve sensobrler,

3.

Belirli otomasyon donanimi igin sensérler ve
harekete geciriciler (akttatorler),

Makina alarm sistemleri,

Vardiya alarm sistemleri,

Koruyucu dizenler

Emniyet diizenleri,

Emniyet sistemleri.

Belirtilen tip testlerine alternatif olarak, TL

sérveyorinin gobzetiminde ve TL'nun &6n onayi

alinarak, 6zel durumlarda 6zel testler yapilabilir.
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A. Genel

1. Donanim ve tesislerle ilgili izleme, koruma,
aclk ve kapali devre kontrol kavrami, tim igletim
kosullarinda emniyetli calismayi saglayacaktir.

2, Asagida listenen alarm, yavaslatma ve

durdurma kriterleri, minimum istekleri igerir.

3. Makina tesisinin dizaynina bagli olarak,
Tablolarda  verilen kapsam ve ayrintilarin

uyarlanmasi gerekli olabilir.

4. Asagidaki tablolara goére bir kriter igin
birden fazla sensoér gerekirse, sensdrden gelen
verinin degerlendirilmesinin bagimsiz  olarak
saglanmasi gercgeklestiriimelidir.  Uygun sekilde
dizayn edilmisse, badimsiz degerlendirme yerine

fazlahk kavrami kullanilabilir.

5. Alarm diizeneklerinin dizayninda, Bolim 4
A ve B’deki kurallar uygulanir. isletim
parametrelerinin yavaglatiimasi Bolim 4. D’ye goére
olacaktir.

6. Stand-by devrelerin dizayninda, Bélim 3,

D ve Bolim 4, H'deki kurallar uygulanir.

7. Emniyet sistemleri ve duzeneklerinin
dizayninda, Boluim 4, E’deki kurallar uygulanir.

8. Genelde, Tablo 8.1+8.9°da g0sterilen
alarmlar, yavaglatmalar ve durdurmalar, ayri alarmlar
olarak makina mahallinde gosterilecektir. Kaptan
koéskiindeki alarmlar, Bélim 4, A’da agiklanan sekilde
gruplandirilacaktir. Kaptan koéskinde, ayri alarmlar
olusmasi gerekirse, Tablo 8.1 + 8.9’daki notasyon
gosterilecektir.
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B. Ana Sevk Dizel Makinalari igin Sensoérler (IACS UR M 35 ile uyumludur)
1. Trank Pistonlu Makinalar

Tablo 8.1 Ana sevk dizel makinalar (Trank Pistonlu Makinalar)

= Ariza
= Alt sinir

= Ust sinir

A T r m

= Yavaslatma

Rl = Uzaktan gosterge

S = Durdurma

T = Stand-by islevinin baglatilmasi

Alarm sensorleri

Stand-by donanim
icin sensorler

Emniyet islevleri
sensorleri

Kaptan koskiinde

tekil alarm

Yakit sistemi

Filtreden sonra yakit basinci (makina girisi)

U
-

Yakit piskirtme pompalarindan énce yakitin viskozitesi veya
yakit puskurtme pompalarindan énce yakitin sicakligi (1)

Yiksek basingli boru sizintisi

GUlnlik yakit servis tankindaki yakit seviyesi (2)

Yiksek basingli enjeksiyon sistemi yakit basinci

Yaglama yagi sistemi

Ana yatak ve srast yatagi yaglama yagi basinci

LT

L,S

Makina girisindeki yaglama yagi basinci (3) (4)

L, T

L,S

Yaglama yagi filtresindeki basing farki

Yaglama yagdi giris sicakligi

Krankkeyz'deki yag buhari yogunlugu (5)

H, S

Silindir yaglamasi arizasi

Yaglama yag yakit toplama tanklar seviyesi (3)

Otomatik yaglama yagi filtresinde ariza

Srast yatagdi sicakligi

Silindir yaglayicisi debisi. Her yaglayici igin.

Yuksek basingl enjeksiyon sistemi servo basinci

Tiirbosarjer sistemi

Turbosarjer yaglama yagdi giris basinci (6)

Turbosarjer yaglama yagi cikis sicakhdi, her yatakta (6), (7)

Tlrbogarjer devri (8)

Deniz suyu sogutma sistemi

Deniz suyu basinci

L, RI

LT

Silindir tath su sogutma sistemi

Silindir sogutma suyu giris basinci veya akigi

L,R,RI

LT

L, S (9)

Silindir sogutma suyu ¢ikis basinci (genel) (10)

H, R, RI

Genlesme tankindaki silindir sogutma suyu seviyesi

Silindir sogutma suyu sistemindeki yagd kagagi (11)

LT (dusuk sicaklik) tath su sogutma devresi basinci

LT (dusuk sicaklik) tatl su sogutma devresi sicakligi

Makina girisindeki silindir sogutma suyu sicaklgi

— || |m

ilk hareket ve kumanda havasi sistemleri

Ana kapatma valfinden once ilk hareket havasi basinci (12), (13)

L, RI

Kumanda havasi basinci

L, RI
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Bolim 8 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Duzenleri B

Tablo 8.1 Ana sevk dizel makinalar (Trank Pistonlu Makinalar) (devam)

F = Anza
L = Altsinir - € - ®
— c P T
= 0] 2 © 2 c
H = Ustsinir = c = S S
[e] o 2 Q 4
R = Yavaglatma 2 T 5 & = 6 E
. (] > 0 - O X =

Rl = Uzaktan gosterge o 2 5 0 T c 8

£ T o 2> 0 ﬁ ]

S = Durdurma s § £ £ 2 ez

— - - @

T = Stand-by iglevinin baslatiimasi < » 2 w o ¥ &2

Sipiirme havasi sistemi

Slpurme havasi alicisi sicaklgi H

Egzost gazi sistemi

Tlrbosarjer giris ve ¢ikisinda egzost gazi sicakhgi H

Her silindirden sonra egzost gazi sicakligi (14) H, R, RI

Her silindirden sonra egzost gazi sicakligi. Ortalamadan sapma (14) H

Makina devri RI

Makina asin devri (4) H, S

Kumanda- emniyet- alarm sistemi gii¢ beslemesi arizasi F

(1)  Sadece, agir yakit yakan makinalarda.

(2) Uygun bir taginti donanimi yoksa, yiiksek seviye alarmi da gereklidir.

(3)  Ayridevreler igin ayri alarmlar saglanacaktr.

(4)  Durdurma sadece 220 kW ’dan biiyiik makinalar igin.

(5) UR M10.8 veya SOLAS Kural 1I-1/47.2 geregi oldugunda, alarm ve durdurmayr baslatmak igin iki ayri giicii olan her
makinada, bir yag buhart tespit sistemi, alarm ve durdurma sistemleri arasindaki bagimsizlik gereklerini saglayacaktir.

(6) Turbosarjer ile entegre bagimsiz yaglama yagi devrelerisi olmamasi halinde.

(7)  Makina/triirbosarjer dizaymi sebebiyle, her bir yataktaki ¢ikis sicakligi izlenemiyorsa, alternative diizenlemeler i¢in TL
ile anlasmaya varilabilir. Giris basinct ve sicakligimin tiirbosarjer iireticisinin talimatlarina gérve belirli araliklarla
yatak muayenesi ile kombine olarak siirekli izlenmesi alternatif olarak kabul edilebilir.

(8) Sadece B ve C sinifi tiirbosarjerler icin gereklidir (TL Makina Kurallari, Kisum 4, Béliim 4,4 ya bakiniz).

(9)  Boyut nedeniyle mimkiinse, iist simira ulasildiginda, silindir ¢ikisinda sogutma sicakligi i¢in durdurma saglanacaktr.

(10)  Alarm ve yavagslatma i¢in ayr iki sensor gereklidir.

(11)  Yakitin, yagin sogutma suyu ile on isitmasi veya sogutmasi yapuldiginda.

(12)  Dogrudan tornistanl makinalarda ve kaptan koskiinden uzaktan kumandaly ilk hareketli tiim makinalarda, tekil alarm.

(13)  Makinann elektronik olarak harekete ge¢irildigi hallerde, akii sarj arizasi bir alarm verilmesine neden olacaktir.

(14) 500 kW/sil. 'den biiyiik makinalar igin.

Not: Uzaktan gostergeler, sadece makine mahali adamsiz olarak isletilen, ancak kontrol ve izleme gereglerinin merkezi olarak
bulundugu bir konumdan siirekli gozetim altinda bulunan (gozetimin makine mahalinde bulunan bir personel tarafindan
geleneksel nébet olarak yapilmadigi) gemiler igin gereklidir.
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B Bolim 8 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Duzenleri

8-5

2. Krosetli Makinalar

Tablo 8.2 Ana sevk dizel makinalar (Krosetli Makinalar)

= Ariza
= Alt sinir
= Ust sinir

A T rr m

Yavaslatma
RI
S
T = Stand-by iglevinin baglatiimasi

Uzaktan gosterge
Durdurma

IAlarm sensorleri

Stand-by donanim igin

Isensorler

Emniyet islevleri

Isensorleri

Kaptan késkiinde tekil

Yakit sistemi

alarm

Filtreden sonra yakit basinci (makina girigi)

-

T

Yakit plskirtme pompalarindan énce yakitin viskozitesi veya

yakit puskirtme pompalarindan énce yakitin sicakhgi

Yiksek basingli boru sizintisi

Gunlik yakit servis tankindaki yakit seviyesi (1)

Yuksek basingli enjeksiyon sistemi yakit basinci

Yaglama yag sistemi

Ana yatak ve srast yatagi yaglama yagi basinci

RI,L,R

L, T

L,S

Kroset yatagi yaglama yagi basinci (2)

RI,L,R

LT

L,S

Kemsaft yaglama yagi basinci(2)

LT

L,S

Kemsaft yaglama yagi sicakhgi (2)

Yaglama yagi giris sicakhgi

Srast yatagi yastigi sicakligi veta yatak ¢ikis sicakligi

H, R

H, S

Ana, krank, kroset yatagdi yag cikis sicaklhgi veya
krankkeyz'deki yag buhari yogunlugu (3)

H, R

Silindir yaglayicisi debisi. Her yaglayici igin.

L,R

Yaglama yag tanklari seviyesi (4)

Yiksek basingli enjeksiyon sistemi servo basinci

Tiirbosarjer sistemi

Tirbosarjer yaglama yagi giris basinci (9)

Tlrbosarjer yaglama yagi ¢ikis sicakhdi, her yatakta (10)

Tlrbosarjer devri (11)

Piston sogutma sistemi

Piston sogutucu madde girig basinci (5)

L,R

LT

Piston sogutucu madde c¢ikis sicakligi, her silindirde

H,R

Piston sogutucu madde ¢ikis debisi, her silindirde (8)

L,R

Genlesme tankindaki piston sogutucu madde seviyesi

Deniz suyu sogutma sistemi

Deniz suyu basinci

LT

Silindir tath su sogutma sistemi

Silindir sogutma suyu girig basinci

L,R

LT

Silindir sogutma suyu ¢ikis sicakhgi (her silindirden) veya
silindir sogutma suyu ¢ikis sicakligi (genel) (6)

H, R

Makina sogutma suyu sistemindeki yagd kagagi (7)

Genlesme tankindaki silindir sogutma suyu seviyesi
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8-6 Bolim 8 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Duzenleri

Tablo 8.2 Ana sevk dizel makinalari (Krosetli Makinalar) (devam)

F = Anza

L = Altsinir - E - e

H = Ustsinir % g 5 % é

R = Yavasglatma e S 5 & = 0 E
o > 0 - x =

Rl = Uzaktan gésterge g g § .g s < ‘—;

S = Durdurma 5 E < £ % 'é z

T = Stand-by islevinin baglatiimasi < » 2 w o x &

ilk hareket ve kumanda havasi sistemleri

Ana kapatma valfinden 6nce ilk hareket havasi basinci L, RI

Kumanda havasi basinci

Emniyet havasi basinci L

Siipiirme havasi sistemi

Sipirme havasi alicisi basinci RI

Slpurme havasi kutusu sicakligi (yangin) H, R

Siipirme havasi alicisi su seviyesi H

Egzost gazi sistemi

Her silindirden sonra egzost gazi sicakhgi H, R, RI

Her silindirden sonra egzost gazi sicakhgi. Ortalamadan sapma H

Her T/C’den 6nce egzost gazi sicakligi H, RI

Her T/C’den sonra egzost gazi sicakligi H, RI

Yakit valfi sogutucu maddesi

Yakit valfi sogutucu madde basinci L L, T

Yakit valfi sogutucu madde sicakhgi

Genlesme tankindaki yakit valfi sogutucu madde seviyesi L

Makina devri/dénis yonu RI

Yanlis yon F

Makina asiri devri H, S

Kumanda- emniyet- alarm sistemi gii¢c beslemesi arizasi F

(1)  Uygun bir tasinti donanimi yoksa, yiiksek seviye alarmi da gereklidir.

(2) Ayri yaglama yagi sistemleri varsa.

(3) UR M10.8 veya SOLAS Reg. II-1/47.2 de istenildigi hallerde.

(4) Ayriyaglama yagi sistemleri bulunuyorsa (Ornegin kemsaft, kiilbiitor, vb) tanklar igin ayri seviye alarmlar: gereklidir.

(5) Eger sogutucu madde, makinanin ana sogutma sisteminden alinan yag ise, yavaslatmaya gerek yoktur.

(6) Tiim silindir ceketleri icin ayri kapama valfleri olmaksizin ortak sogutma suyu mahalli varsa.

(7T) Yakat ve yaglama yagi is1 degistiricilerinde ana makina sogutma suyu kullanildiginda.

(8) Makina dizayn nedeniyle ¢ikis debisinin izlenemedigi hallerde,alternatif diizenlemeler kabul edilebilir.

(9) Tiirbosarjerle entegre bagimsiz bir yaglama yagi sistemi saglanmadikga..

(10) Makina/triirbosarjer dizayni sebebiyle, her bir yataktaki ¢ikis sicakligi izlenemiyorsa, alternative diizenlemeler kabul
edilebilir. Giris basinct ve sicakliginin tiirbogarjer iireticisinin talimatlarina gore belirli araliklarla yatak muayenesi ile

kombine olarak siirekli izlenmesi alternatif olarak kabul edilebilir.
(11) Sadece B ve C sunifi tiirbosarjerler igin gereklidir (TL Makina Kurallar, Kisim 4, Béliim 4,4 ’ya bakiniz

Not: Uzaktan gostergeler; sadece makine mahali adamsiz olarak isletilen, ancak kontrol ve izleme gereglerinin merkezi olarak
bulundugu bir konumdan siirekli gozetim altinda bulunan (gézetimin makine mahalinde bulunan bir personel tarafindan
geleneksel nobet olarak yapiimadigy) gemiler icin gereklidir.
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C Bolim 8 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Duzenleri

C. Ana Buhar Tesisi i¢in Sensorler

Tablo 8.3 Ana buhar tesisi

= Ariza
= Alt sinir
= Ust sinir

F

L

H

R = Yavaslatma
S = Durdurma
T

= Stand-by islevinin baslatiimasi

Alarm sensorleri
Stand-by donanim

icin sensorler
Emniyet islevleri

Kazan su seviyesi LHR

Kazandan su akisi (cebri dolagimli kazanlarda) LR

Besleme devresindeki basing LR

Kizdirici ¢ikiginda buhar basinci LHR

Kizdirici ¢ikisinda buhar sicakhgi LHR

Ara kizdirici ¢ikisinda buhar sicakligi LHR

ic sogutucu gikisinda buhar sicakhgi L

Duman gazi yogunlugu

Tirbin ve digli girisinde yaglama yagi basinci LS

H
Duman gazi kanallarinda alev F
L
H

Yaglama yagi filtresindeki basing farki

Her bir disli ve tlrbin yatagindaki yaglama yagi sicakligi HR

Turbinin izin verilenden fazla durmasi F

Gland buhar basinci HR

Buhar basinci LH

Tornistan turbini sicakhgi HR

Titresim hizi (turbin) HR

Kondenser basinci HS

Kondenserde yogusma suyu seviyesi HS

Kondenser devresindeki basing

Yogusma suyu tuzluluk derecesi

Yogusma suyuna yag karismasi

IT|T|T|r|XIT|XT

Yogusma pompalarindaki sintine suyu seviyesi

Hava giderme cihazi basinci LH
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Kaptan koskiinde

sensorleri
tekil alarm




8-8 Bollim 8 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Duizenleri

C.,D

Tablo 8.3 Ana buhar tesisi (devam)

= Ariza

= Alt sinir

= Ust sinir

= Yavaslatma

= Durdurma

= Stand-by islevinin baglatiimasi

- mwmxxITrmm

Alarm sensorleri

Stand-by donanim
icin sensorler

Emniyet islevleri
sensorleri

Kaptan koskiinde
tekil alarm

Hava giderme cihazi su seviyesi

r—
T

Damitilmis su tanki seviyesi

-

Kizgin buhar sogutucusu sicakligi

'_
T

Buhar Ureticisinde ariza

Yaglama yagi toplama tanki seviyesi

—|m

Yaglama yagi gravite tanki seviyesi

Tiirbojeneratorler

Yaglama yagi basinci

LS

Gland buhari basinci

LH

Yardimci kondenser basinci

T

Yardimci kondenser seviyesi

T

Yogusma suyu tuzluluk derecesi

D. Sevk Gaz Tiirbinleri igin Sensorler

Tablo 8.4 Sevk gaz tiirbinleri

= Ariza

= Alt sinir

= Ust sinir

= Yavasglatma

= Durdurma

= Stand-by islevinin baslatilmasi

- »wxITrm

Stand-by donanim
icin sensorler

Emniyet islevleri
sensorleri

Kaptan koskiinde

tekil alarm

Yaglama yagi toplama tanki seviyesi

Yaglama yagi gravite tanki seviyesi

Tarbinden 6nce yaglama yagi basinci (1)

Yaglama yagi filtresindeki basing farki

Turbinden 6nce yadlama yagi sicakligi

Sogutma suyu basinci

LT

Yakit basinci

Sogutucu sicakligi

Yatak sicakligi

Yanma / ategleme yanmasi arizasi

FS

Titresim (1)

HS

Rotorun eksenel yer degistirmesi

HS

Egzost gazi sicakligi (1)

Yakit sicakhgi

Otomatik ilk hareket arizasi

Kompresor girisindeki vakum basinci

HS

Kompresérden 6nce dusuk basing (1)

rlT|m|T|T|T|T|M|T|Z|(r |- ||| ||| Alarm sensorleri

LS

Serbest tlirbin devri

'_
T

LH S

Gaz jeneratori devri

H

HS

(1)  Durdurmaya neden olan kritik bir kosula yol agmaksizin simirlara ulasilmalidir.
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Bolim 8 — Tablolar 8-9

Sevk Tesisi ve Diimen Donanimi igin Sensorler

Tablo 8.5 Sevk tesisi (tahrik makinalari harig)

F =Arza - E - °

L = Altsinr % g 5 % E

H = Ustsinir e S 5 & - 0 E

R = Yavaslatma & ) g 13 2| & =
£ T 2 0 c ©

S = Durdurma 5 § c £ g 'é z

T = Stand-by islevinin baglatiimasi < w2 Wwoe x &

Ana disli

Disli girisinde yaglama yagi basinci LR LT() LS

Kulerden sonra digli girisinde yaglama yag sicakligi (2) HR

Kulerden 6nce disli ¢cikisinda yaglama yagi sicakhgi (3) HR

Filtrede yaglama yagi basinci diusimu

Radyal yatak sicaklig (4)

Disli ile bitiunlesik srast yataginda sicaklik (5) (6) HR

Yaglama yagi toplama tanki seviyesi (11) L

Mekanik / gok diskli kavrama (tekil veya disli ile birlesik)

Kavrama durumunda kontrol digi ayrilma LS (7)

Calisma basinci LR LT

Saft yataklari, stern tiip

Radyal yatak sicakligi veya yaglama yagi sicakhgi (8) H

Srast yatagi sicakhgi veya yaglama yagi sicakhgi (5), (8) HR

Stern tip ki¢ yatagi sicakhigi (9) H

Stern tlp depolama / gravite tanki yag seviyesi L

Stern tip yatagi yaglama suyu akisi (12) L

Doénis yonu (10) F

Kumanda edilebilir picli pervane tesisi

Hidrolik yag basinci L LT) L

Tanktaki kontrol mekanizmasi hidrolik yag seviyesi L

Hidrolik yagd sicakligi H

Hidrolik yag filtresinde basing diislsu H

CP kontroll arizasi / hatal ¢galigsmasi F

(1
(2
3)
(4)
)
(6)
™

®)
9

(10)
(11)

(12)

Sadece stand-by pompa tavsiye edildiginde.

Kaymali yatakh tiim disliler ve aktarim giicii >500 kW olan rulmanh yatakh digliler igin.

Disli i¢inde ilave sicaklik izlenmesi yapilmayan uygulamalar igin gereklidir.

Rulmanl yatakl uygulamalarda gerek yoktur.

Sadece bas destekler / dogrultu icin.

Rulmanl yatakl uygulamalar igin, yaglama yagi sicakliginin izlemesi yapilabilir.

Dogrudan yontemlerle olgiilebilir 6rnegin, devir fark: él¢iimii veya dolayli yontemlerle él¢iilebilir drnegin, izin verilen
minimum basmcin izlenmesi. Tahrik motorunun durdurulmasi yerine, alternatif koruma yontemleri uygulanabilir,
ornegin, kayici kavramanin agilmasi.

Saft capinin 300 mm. den kiigiik oldugu hallerde, rulmanly yatakli uygulamalarda gerekli degildir.

Yag ile yaglamal uygulamalarda ve saft capinin 400 mm. den kiigiik oldugu hallerde, ki¢ yatagin hemen yakininda yag
sicakligy izlenebilir. Saft ¢apr 400 mm. den kiiciik olsa da su ile yaglamalr yataklar i¢in izlenmeye gerek yoktur.

Sadece ¢ift yonlii makinalarda (dogrudan bagh veya ters dondiirme kademesi olmayan disli donanimlart igin).

Iletilen toplam giris torku < 4000 Nm olan disliler icin, yaglama yag: basincinin izlenmesi ile birlikte, gerek

yoktur.
Sadece, harici su beslemeli deniz suyu ile yaglamali yataklar i¢in. Akisa bagh olarak, harici su beslemesinin
otomatik olarak a¢ilip kapanmasi.
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8-10 Bolim 8 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Duizenleri

Tablo 8.6 Diimen donanimlari

F = Anza
L = Altsinir - € = g
. K 8 . | © £

H = Ust sinir 5 g % E %

R = Yavaslatma e T 0 o = o E
% 22 |5 e £5

S = Durdurma £ _é 8 E, 0 § E

T = Stand-by islevinin baglatiimasi E & £ E S =~
< n < w ol ¥ 8

Diimen makinasi (1) (2)

Fiili manevra modu arizasi F F

Gug unitesi igin gerilim beslemesi kaybi F FT(3) F

Elektrik tahrikinin bir fazinin agiri yiklenmesi ve arizasi F F T (3),(4) F

Hidrolik yagd tanki diisiik yag seviyesi (3) L F T (3),(4) L

Didmen makinasi kontrol Gnitesi gerilim beslemesi kaybi F F T (3),4) F

Hidrolik sistemin iglevsel arizasi (hidrolik kayiplar) F F T (3),4) F

(1)  Bu tabloda listelenen sensorler biiyiik oranda SOLAS kurallarina dayanmaktadir ve bu nedenle AUT ek klas

isaretine sahip olmayan gemiler i¢in de gereklidir.

(2)  Her diimen donanimi i¢in makina dairesinde ortak alarm kabul edilir.

(3) 10000 GT dan biiyiik petrol, gaz ve kimyasal tankerleri i¢in, manevra yetenegi, iki fazlalik sisteminden birindeki

arizadan sonra 45 saniye icinde tekrar saglanmalidir (SOLAS).

(4)  Arizali alt-sistemler durdurulacak ve etkilenen pargalar izole edilecektir.
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F Bolim 8 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Duzenleri

8-11

F. Yardimci Dizel Makinalar igin Sensoérler (IACS UR M 36 ile uyumludur)

Tablo 8.7 Yardimci dizel makinalar

F = Ariza
L = Altsinir k= £ = 35
. k] & k) €
= = S 3
H Ust sinir 5 g % E 2
R = Yavaslatma c T :0 o s 0 £
[} > 0 - O X
S = Durdurma g _'g § S % E %
T = Stand-by islevinin baglatilmasi © s £ E < s =
— - Q
< n © w o ¥ 2
Yardimci dizel makinalar
Yiksek basingl yakit devresinde sizinti F
Yaglama yagi sicakligi H
Yaglama yagi basinci L L,S
Krankkeyz’de yakit buhari yogunlugu (3) H H, S
Sogutma suyu basinci veya akigi L
Sogutma suyu veya sogutma havasi sicakligi H
Sogutma suyu genlesme tanki seviyesi (eger ayri devre ise) L
Gunlik yakit servis tanki seviyesi L
ilk hareket havasi basinci L
Asiri devir H, S
Puskirtme pompalarindan énce yakitin viskozitesi veya L
puskurtme pompalarindan dnce yakitin sicakhigi (1) H
Her silindirden sonra egzost gazi sicakligi (2) H
Yiksek basingl enjeksiyon sistemi yakit basinci L
Yiksek basingl enjeksiyon sistemi servo basinci L
Tlrbosarjer devri (4) H

Notlar:

(1)  Sadece, agir yakit yakan makinalarda.
(2) 500 kWr/sil.den biiyiik makinalar igin.

(3) UR M10.8 veya SOLAS Reg. 1I-1/47.2 de istenildigi hallerde, alarm ve durdurmayi baslatmak icin iki ayri giicii olan her
makinada, bir yag buhart tespit sistemi, alarm ve durdurma sistemleri arasindaki bagimsizlik gereklerini saglayacaktir.

(4)  Sadece B ve C sinifi tiirbosarjerler i¢in gereklidir (TL Makina Kurallari, Kisim 4, Béliim 4,4 ’ya bakiniz
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8-12 Bolim 8 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Dizenleri

G. Yakit, Seperator, Isi Uretimi ve Kullanimi igin Sensorler

Tablo 8.8 Yakit, seperator, isi iiretimi ve kullanimi

F = Anza = = 3
L = Altsinir % % :g
. :0 £ o >
H = Ustsinir 2 e | v < 8 £
R = Yavaslatma @ -? E 3| 8 < . &
E 1289 £8 | &3
S = Durdurma s E S ¢ E < e T
T = Stand-by islevinin baslatiimasi < " T e W o x &
Yakit
Agir yakit viskozitesi (4) LH
Kapali degisim borusundaki yakit seviyesi (gaz 6rtlisi) (2) L
Otomatik yakit filtresi arizasi F
Yakit servis tanki seviyesi L (3)
Yakit indikator filtresi basing farki H
Gunlik yakit servis tanklari ve dinlendirme tanklarindaki yakit H
sicakligi (6)
Seperatéor donanimi
Separe edilecek sivinin sicakligi LH
istenmeyen dram agilmasi F
Separe edilecek madde igindeki su F
Su tabakasinin(seal) kaybi F
Camur tanki seviyesi H
Isi iletici sivi tesisleri
Isi iletici sivi sistemi
Cikis sicakhgi L
Genlesme tanki seviyesi LH
Ani bosaltma / kapatma diizeneginin harekete gegmesi F
Akaryakitla ¢alisan isiticilar
Isiticidaki sicaklik H
Dolagim L
Duman gazi sicakhgi H
Sizinti F
Egzost gazi ile ¢aligsan tesisler
Isiticidaki sicaklik H
Dolagim LR
Isitici ¢ikisinda egzost gazi sicakhgi
Isiticidan alev F
Sizinti FR
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Tablo 8.8 Yakit, seperator, 1s1 tiiretimi ve kullanimi (devam)

F = Anza

L = élt sinir T % T §

H = Ustsinir :g S E, E 2

R = Yavaslatma % 2 =§ E" = § E

S = Durdurma 2 3 § _a_>’~ 5 S %

T = Stand-by islevinin baglatiimasi E § £ E g § z
< n 2 w o ¥ 8

Yardimci buhar tesisleri

Kondenser, besleme suyu ve buhar sistemleri

Buhar basinci L

Kondens suyu tanki seviyesi L

Tuz miktari H

Yag karisimi F

Akaryakitla ¢alisan kazanlar

Su seviyesi LH

Buhar basinci H

Dolagim L

Egzost gazi kazanlari

Su seviyesi LH

Buhar basinci

Egzost gazi kazaninda alev (kanath borulu kazanlar) F

Buhar ve isi iletici sivi tesisleri icin akaryakit sistemleri

Yakit besleme sistemi

Yakit basinci (1) L

Yakit sicakligi / viskozitesi LH

Servis tanki seviyesi L

Briilorler

Basingh plskirtiicideki yakit basinci (5) L

Piskurtict madde basinci LH

Déner kap devri / primer hava basinci L

Alev bozulmasi (1) F

Sikigtirma havasi basinci L

Baskili gekme L

Evaporator tesisi

Damitik drindn tuzlulugu H

(1)  Ana buhar tesisi igin yavaslatma ve kayit.

(2) Otomatik gaz bosaltmali durumlarda uygulanmaz.

(3) Eger uygun tasinti diizeni yoksa, yiiksek seviye alarmi da gereklidir.
(4)  Alternatif olarak sicaklik alarmu igin TL ile anlasmaya varilabilir.

(5)  Eger yanma havasi fani ve yakit pompasi ortak bir motor tarafindan tahrik ediliyorsa, belirtilen alarmlardan birinin

gergeklestirilmesi yeterlidir.

(6)  Sadece, tanklarda isitma donammi varsa ve yakitin parlama noktasi asilabiliyorsa.
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H. Yangin Alarm Sistemleri, Elektrik Tesisleri ve Digerleri icin Sensorler

Tablo 8.9 Yangin alarm sistemleri, elektrik tesisleri ve digerleri

= Ariza
= Alt sinir

= Ust sinir

F

L

H

R = Yavaslatma
S = Durdurma
T

= Stand-by islevinin baglatiimasi

Alarm sensorleri
Stand-by donanim
icin sensorler
Emniyet islevieri

sensorleri

Yangin alarm sistemi

n

Yangin alarmi (1)

Ariza F

FWBLAFFS (Lokal yangin sondiirme sistemi)

On alarm

Bosaltim

M

Ariza

Elektrik tesisi

Gemi devrelerinde ariza

Tali tuketicilerin devre disina alinmasi

Jenerator kesicilerinin harekete gegmesi

Duisuk frekans

Asiri gerilim

24 V ana sarj arizasi

MmM|Mm|[IZ |- |m|m|Tm

Gug¢ yénetimi genel arizasi

Digerleri

Uzaktan kumanda arizasi

Alarm sisteminde / vardiya alarm sisteminde ariza

Emniyet sisteminde ariza

Emniyet sisteminin harekete gegmesi

Harekete gecen emniyet sisteminin iptali

Uzaktan kumandanin ayari / fiili degerlerinden sapma

Yedek bir Gnitenin otomatik starti (4)

Yedek bir kontrol Unitesinin arizasi

Makina dairesi sintinesinin, sintine emis borusunun seviyesi (3)

Seperatérden sonra sintine suyundaki yag miktari

IT|T|T|Mm|Mm|Mm|m|m|T|T|T

Otomatik sintine pompalarinin galisma suresi ve sikhgi

Kaptan koskiinde

tekil alarm
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Tablo 8.9 Yangin alarm sistemleri, elektrik tesisleri ve digerleri (devam)

= Ariza
= Alt sinir

= Ust sinir

F

L

H

R = Yavaslatma
S = Durdurma
T

= Stand-by islevinin baslatilmasi

Stand-by donanim

icin sensorler

Emniyet islevieri

sensorleri

Kaptan késkiinde

tekil alarm

Yakit taginti tanki seviyesi

Sizinti yag tanki seviyesi

Algak basing CO- sisteminde ariza

ilk hareket havasi kompresér arizasi (2)

Yangin séndlirme sisteminin sistem basinci

Otomatik yangin sdndirme sisteminin harekete gegmesi

MM |Tm [T |I | T | Alarm sensorleri

Elektrikli governdr arizasi

(1)  Alarmlar, diger alarmlardan gorsel ve isitsel olarak aywt edilebilmelidir.
(2)  Sadece dogrudan tornistanlt makinalarda.
(3) Her makina dairesi veya mahallindeki alarmlar icin en az iki ayri sensor.

(4)  Normal kosullarda harekete ge¢mezse.
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l. Onemli Yardimci Makinalar igin Stand-by Devreler ve Uzaktan Kumandalar

Tablo 8.10 Onemli yardimci makinalar igin stand-by devreler ve uzaktan kumandalar

7 e
Tesis / Sistem g § '-dé, S E
2 S e 8 . c
] w > T o <
Sevk igin dizel makinasi Yaglama yagi pompalari (1) X X X
Piston sogutucu pompalari X X X
HT tath su sogutma pompalari X X X
LT tath su sogutma pompalari X X X
Deniz suyu sogutma pompalari x (2) X X
Yakit valfi sogutucu pompalari X X X
Yakit besleme pompalari X X X
Yakit basing arttirma pompalari X X X
Gaz tirbini Yaglama yagdi pompalari X X X
Sogutucu pompalari X X X
Yakit besleme pompalari X X X
Yakit basing arttirma pompalari X X X
Ana turbin Yaglama yagi pompalari X X X
Kondens suyu pompalari X X X
Kondens suyu transfer pompalari X X X
Ejektor olmadigr durumlarda, hava
pompasi X X X
Yardimci sogutma suyu pompasi x (2) X
Yardimci dizel makinasi Yakit transfer pompalari X X X
Silindir sogutma suyu pompalari X X X
Buhar tesisi Besleme suyu pompalari X x (5) X
Sirkiilasyon pompalari X x (5) X
Isi iletim tesisleri Sirkilasyon pompalari X X X
Brulor sistemleri Yakit besleme pompalari X X
Turbo jeneratér Yedek yaglama pompasi X X X
Digli donanimi yadlama yagi pompasi X X X
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Tablo 8.10 Onemli yardimci makinalar igin stand-by devreler ve uzaktan kumandalar (devam)

7] ©
N 2
= ©
i £
s |88 | 2
T |5 E - g
e 2 e s 22| %
Tesis / Sistem e g 38 oo ¢
> S > 0 N
[ o s S
T 3 € g @ [
> o c c @ G
Ke] X © S5 ‘o -
3 [T BE & 9
c X © = [
8 o 5 2 =)
7] w3 e <
Kumanda edilebilir pigli pervane igin
X X X
yag pompasi
Didmen makinasi hidrolik yag
x (3) X x (3)
pompasi
ilk hareket havasi kompresérii x (4) x (4)
Kumanda havasi kompresori x (4) x (4)
Ana yangin séndirme pompasi x (3) x (3)

(1)  Ayrinus devreler igin gegerlidir.

(2) Bunun yerine, kepge ile ¢alisiliyorsa, devir sayisina bagl olarak, otomatik acilip kapanabilen ana sogutma suyu pompasi.
(3)  Kaptan kbskiinden uzaktan kumanda ile harekete gegirme

(4) Basinca bagl olarak, otomatik yol verme veya durdurma

(5) Yardimci buhar tesisi igin, elektrik giic beslemesi arizasi ve arizanin giderilmesi durumunda yol verme gerekmez.

(6)  AUT-C ek klas isareti i¢in stand-by devreler gerekli degildir.
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