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BOLUM 1

GENEL PRENSIPLER

A.

B.

C.

D.

A. Genel

1. Buradaki kurallar; askeri gorevler igin

kullanilan  gemilerdeki ve asagida tanimlanan
otomasyonla ilgili donanima uygulanir. Silahlar ve taktik
kumanda sistemleri ile ilgili 6zel istekler yapim

sartnamesinde tanimlanmalhdir.

2. Buradaki kurallar, Kisim 105, Elektrik
kurallarina ilave olarak ve 6zellikle Bolim 10, Bilgisayar

Sistemleri dikkate alinarak uygulanir.

3. Dizayn

3.1 Her (nite ve sistem igin belirtilen istekler,
ongdrilen kullanima ve prosesle ilgili teknolojiye
baghdir.

3.2 Otomasyonlu makina tesislerine sahip
gemilerin isletimi, tim kosullarda en az otomasyonsuz

makina tesislerininki kadar gtivenli olmalidir.

3.3 Eger 6zel isletim kosullari, belirli bir sistem
dizaynini gerektiriyorsa, TL isletimin ve sistemin &zel
olarak degerlendiriimesine bagli olarak ilave isteklerde
bulunma hakkina sahiptir.

3.4 Sistem kolay anlasilir ve kolay kullanilabilir

olmali ve ergonomik esaslari benimsemelidir.

3.5 Emniyet nlemlerinin, ve kapali devre kontrol
dizenlerinin ve izleme donaniminin dizayni, durdurma

veya ariza durumunda olasi tiim tehlikeleri makul bir

risk diizeyinde sinirlandiracaktir.

3.6 Gereken durumlarda, asagdidaki temel
istekler dikkate alinacaktir:

- Ortam ve igletim kosullariyla uyumluluk,

- Hassaslik isteklerine uygunluk,

- Parametre ayarlarinin, sinirlarin  ve  hakiki

degerlerin izlenebilirligi ve degismezligi,

- Olciim, acik ve kapali devre kontrol donanimlari
ve izleme sistemlerinin, proses ve bununla ilgili

Ozel isteklere uyumlulugu,

- Sistemin g¢alismasinda tepkisel etkilere karsi

elemanlarin dayanimi,

- Gug¢ beslemenin kesilmesinde, gideriimesinde ve

arizalarinda kritik olmayan davraniglar,

- Belirli galisma durumlari,

- Bakim  yapabilme, arizalarin  tanimlanma
yetenegi ve test edilebilirlik,

- Degerlerin cogaltilabilirligi.

3.7 Sistemler, tim igletim kosullarinda otomatik
acik ve kapali devre kontrollerinin derhal yapilabilmesi,
kullaniciya zamaninda hassas bilgi aktarimi ve kullanici
tarafindan  verilen komutlarin dodru zamanda
yapilabilmesi i¢in yeterli hizla galismalidir.
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3.8 El ile midahalede hasarlanma kaginilmazsa,

otomatik miidahale olanagdi saglanacaktir.

3.9 Uzaktan veya otomatik olarak kumanda
edilen makina ve sistemlerde, bagimsiz lokal kumanda

icin kontrol ve izleme olanaklari saglanmalidir.

3.10 Normal calismada veya makinalar, tesisler
veya kontrol, izleme ve 6l¢gim sistemlerindeki hata veya
arizalar olugsmasi halinde insanlarin ve geminin
guvenliginin tehlikeye girmesi dnlenemiyorsa, glvenlik

cihazlari veya glvenlik énlemleri gereklidir.

3.1 Kontrol, izleme ve olgim sistemlerindeki
hata veya arizalar olugsmasi halinde makinalarin ve
sistemlerin tehlikeye girmesi 6nlenemiyorsa, koruyucu

cihazlar veya koruyucu dnlemler gereklidir.

3.12 Mekanik sistemler veya donanim, kismen
veya tamamen elektrik / elektronik donanimla
degistiriliyorsa, Kisim 104, Sevk Tesisleri ve Kisim 107,
Gemi isletim Tesisleri ve Yardimci Sistemlerde belirtilen
mekanik sistemler ve donanimlarla ilgili istekler de

kargilanacaktir.

B. Tanimlar

1. Alarmlar

Alarmlar; anormal ¢alisma kosullarinda gorsel ve sesli

ikaz verirler.

2, Koruyucu Diizenler

Koruyucu duzenler; fiili deg@erleri algilar, sinir degerler
aslldiginda alarmlari harekete gegirir ve makina ve
donanimi tehlikeli durumlara digmekten korurlar. Bunlar
otomatik olarak iyilestirici dnlemleri baglatir veya uygun

olanlari devreye alirlar.
3. Emniyet Diizenleri
Emniyet dlzenleri; kritik sinir deger asimlarini algilar ve

personelin, geminin veya makinalarin tehlikeye

dlismesini onlerler.

4, Emniyet Sistemleri

Emniyet dlzenleri ve/veya koruyucu duzenlerin tek bir

islevsel Uinitede birlesimidir.

5. Sistemler

Sistemler; giris ve ¢ikisg diizenleri dahil, izleme, kontrol
ve emniyet igin gerekli tim donanimlari icerir. Sistemler,
degisen igletim kosullari, ¢evrimler ve calismalardaki
davraniglar dahil, tanimlanan islevleri kapsar.

6. Bitiinlesik Sistemler

Bitunlesik sistemler; izleme, kontrol, emniyet ve
giris/cikis dulzenleri icin gerekli olan, birden fazla
donanim bilesenini icerir. Bltiinlesik sistemler, degisen
isletme kosullarindaki davranis dahil, tanimlanan cesitli
fonksiyonlari kapsar.

7. isletme ve izleme Donanimi
71 Makina kontrol merkezi (MCC)
711 Makina kontrol merkezinden asagidaki

gorevlerin yerine getirilmesi miimkiin olacaktir:

Sevk tesisinin kontroll ve izlenmesi,

- Elektrik tesisinin kontroll ve izlenmesi,

- Su dolumu kontrolii, yanginla miicadele ve NBC
savunma ile ilgili gemi isletim donaniminin

kontroll ve izlenmesi,

- Tdm diger gemi igletim donaniminin kontrolii ve
izlenmesi.

71.2 Yukarida belirtilen goérevleri yerine getirmek
Uzere, islevlerine gobre asagida belirtilen sekilde
gruplanmis olan gerekli kontrol ve izleme donanimi
bilesenleri makina kontrol merkezinde bulunacaktir:

- Sevk tesisi,

- Elektrik donanimi,

- Gemi isletim ve hasar kontrol donanimi.
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7.2 Kaptan koskii isletim istasyonu

Kaptan kosku isletim istasyonu, ayni anda makina
kontrol merkezinden izlenen, sevk tesisinin kontroli igin
kullanilir. EGer, makina kontrol merkezinin iglevi, kaptan
koskl isletim istasyonundan yapilabiliyorsa, 7.1de
belirtilen donanim saglanacaktir.

7.3 Yardimci kontrol mahalleri

Hizmet mahallerinde, asagidakilerin igletimi igin

yardimci kontrol mahalleri bulunacaktir:

- Disli(ler) ve kaplin(ler) dahil sevk makinasi(lari),

- Pervanelerin ayarlama diizen(ler)i,

- Jeneratorlerin tahrik motorlari,

- Elektrik donanimi,

- Dimen makinasi(lari).

Gl¢ istasyonu tablolari; ilgili jeneratorler (tahrik
makinasiz olarak), agma-kapama donanimi ve dagitim
dlzenleri icin yardimci kontrol mahalleri olarak gérev
gordar.

7.4 Hasar kontrol merkezi (DCC)

Hasar kontrol grubu, hasar kontrol merkezinde
konuslandirilir. Hasar kontroli i¢in dnemi nedeniyle, bu

merkez gemi iglerim donaniminin izlenmesi ve kontroli

ile ilgili donanimla uygun sekilde techiz edilecektir.

C. Onay igin Verilecek Dokiimanlar

Uretimin baslangicinda veya sistemlerin montajinda,
asagida Dbelirtlen dokiimanlar, U¢ kopya olarak
yeterince  6nceden, onaylanmak ve soérveyore
verilebilmek Uzere TL'na verilecektir. Kisim 105,
Elektrik, Bolim 1, C.’ye de bakiniz.

1. Bolim 2.’de belirtlen her sistem igin

asagidaki dokiimanlar verilecektir:

- Sistemin genel goérunusi / yerlesimi,

- Kablo plani,

- Gug besleme kavrami,

- islevsel iliskilerin tanimi,

- Genel yerlesim,

- islevsel tanimlar,

- Kisim 105, Elektrik, Bélim 1, C.2.9'a gore

bilgisayar sistemleri dokiimanlari.

2. Olgiim noktalan listesi verilecektir. Bélim
11’e de bakiniz.

3. Ana sevk sistemi ve gereken diger
donanimlar igin durdurma veya yavaglatmaya neden
olacak sinir degerlerin ayrintilarini veren emniyet

koruma kavrami.

4. Kaptan koskii donanimi igin, otomasyon
tesisine ait asagidaki dokiimanlar onay icin verilecektir:

- Cihazlar, bilesenler ve sistemleri de igerecek

sekilde kaptan kogku tesis resmi,

- Kaptan koskl konsollarindaki cihazlarla birlikte

aranjman resimleri,

- Tip, Uretici ve onay kurulugu ayrintilarini da

iceren cihaz listesi,

- Cihazlarin ve bunlarin gli¢ beslemelerinin islevsel
iliskilerini gosteren blok diyagramlari.

5. Asagidaki agsamalari kapsayacak sekilde, bu
kurallarda belirtilen alarm, izleme, emniyet, koruma ve
kontrol sistemlerine ait test ve tecriibe programlari

derlenecektir:

- Bilesenlerin ve sistemlerin, Uretim yerinde testleri
(FAT),
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- Bilesenlerin, donanimin ve sistemlerin geminin
liman tecriibelerinde kurulum ve bitlinlesme
testleri (HAT),

- Sistemlerin, geminin seyir tecriibelerinde islevsel
testleri (SAT).

6. TL, verilen dokimanlarin, sistemin
degerlendiriimesi yéniinden yeterli olmadigi durumlarda,
ilave dokiimanlar isteyebilir.

D. Bakim

1. Olgumlerin ve onarimlarin yapilabilmesi igin

otomasyon sistemlerine ulagsmak mimkiin olmaldir.

islevsel  testlerin  yapilabiimesi ve  arizalarin
belirlenebilmesi icin simiilasyon devreleri, test diizenleri,
pilot lambalari, vb. gibi olanaklar saglanmalidir.

2. Bakim  prosedirleri  nedeniyle, diger

sistemlerin iglerligi zarara ugramamalidir.

3. Devredeki donanimlarin devre panelinin
degistiriimesi nedeniyle pargalarin arizalanmasi veya
kritik durumlarin olugsmasi s6z konusu ise, bu durumu
belirten bir ikaz konulmalidir.

4. Devre panelleri ve jak baglantilari
karisikliklara kargi glivenlige alinmalidir. Alternatif
olarak, bunlar ait olduklari yerlere gbre acikca

isaretlenmelidir.
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BOLUM 2

KONTROL ve iZLEME DONANIMININ KAPSAMI

A GENEL...iiiiie e
B Donanimin KapSami.........coooeiiiiieiaeeeiiiieieea e
A. Genel

1. Otomasyon donaniminin kapsami, gerekli

kontrol donanimi, ayar devreleri ve emniyet, alarm ve
izleme donanimi;  makinalarin  ve  sistemlerin
murettebatin 24 saat sireyle veya yapim sarthamesinde
belirtlen daha kisa bir nh siresinde herhangi bir
mudahalesi  olmaksizin, emniyetle  calismasinin

saglanacagi kapsamda olacaktir.

2. Buradaki kurallara gore dizayn edilen
gemilere AUT-N veya AUT-Nnh ek klas isareti verilir.
Kisim 101, Klaslama ve Soérveyler, Bolim 2, C.'ye de
bakiniz.

3. Makina kontrol merkezinde, otomasyon

donaniminin kontrol edilebilecedi ve izlenebilecegi bir

merkezi kontrol istasyonu bulunacaktir.

B. Donanimin Kapsami

1. Gemi donanimi igin, asgari olarak asagidaki
otomatik kontrol ve izleme sistemleri saglanacaktir:

11 Yangin algilama ve alarm sistemleri, Kisim
105, Elektrik, Bolim 9, C.’ye bakiniz.

Sayfa
...................................................................................... 2-1
...................................................................................... 2-1

1.2 izleme, alarm ve kayit donanimi, Bélim 3,
C.'ye bakiniz.

1.3 Kontrol ayarlama sistemleri, Bolim 3, H.'ye
bakiniz.

1.4 Emniyet dizenleri, sistemleri, ve koruyucu
donanim, Bélim 3, D., E., F., ve G.’ye bakiniz.

1.5 Stand-by Uniteler, Blim 3, I'ye bakiniz.

1.6 Sevk tesisi igin uzaktan kumanda, Bolim 6,
A.’ya bakiniz.

1.7 Yardimci makina sistemlerinin otomasyonu,
Bolum 7.’ye bakiniz.

1.8 Elektrik glc beslemesi igin glc yodnetim
sistemi, B6lUum 8, A.’ya bakiniz.

2. Geminin tipine ve konuslanma profiline bagh

olarak, bu kapsamin disinda yer alan otomasyon ve
izleme donanimi, yapim sarthamesinde belirtiimelidir.
Ancak, belirlenen genel prensipler, her durumda dikkate

alinmalidir.
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BOLUM 3

TEMEL SiSTEM iSTEKLERI

Makina Alarm Sistemleri ...

I o@mMmMmOoOOW>

A. Yerlestirme ve Performans

1. Sistem; “muharebe”, “savas seyiri’, “baris
seyri” ve “barista limanda hazir olma” isletim kosullarini
tam olarak dikkate almaldir.

2. Sistemin  adaptasyonu; isletim  kosulu

secildikten sonra otomatik olarak gergeklestiriimelidir.

3. Fazlalikh sistemler, kisa devrelere ve asiri
yuklere kargl ayrica korunacak ve selektif olarak

sigortalanacaktir.

4, isletimdeki gereksiz kesilmeleri &nlemek
Uzere, stand-by devrelerin, alarm sistemlerinin,
koruyucu diizenlerin, emniyet sistemlerinin ve emniyet
dizenlerinin devreye giriginin bu siraya gore olmasi

saglanacaktir.

5. Otomatik olarak duran, etkilenen Uniteler, el
ile serbest birakmayi takiben sadece Unite Uzerinden

tekrar galisacaktir.

6. Onayli sistemlerin  blyGtilmesi  halinde,
yenilenen sorunsuz calisma kanitlari tim sistem igin
verilecektir.

7. Ana elektrik glic beslemesindeki ariza

durumunda, otomasyon sisteminin, en az 1 saat sureyle

Yerlestirme ve Performans ..........ccccceeeiviiiiviiien e
insan-Makina AraylzIeri ............cccooveeveeeeeeeeeeeeennn.

Emniyet Sistemleri ...
Koruyucu DUzenler .........cccovveiieeiieiceieee e
Emniyet Cihazlar..........cccoociviiiiiieee e
IPLAIIET ...
Acik-Devre ve Kapali-Devre Kontrol Donanimi............

Stand-by Devreler / Otomatik Kontroller ......................

kesintisiz bir sekilde beslenmesi saglanacaktir. Ana
elektrik gl¢ kaynadi besleme arizasinda bir alarm
verilecektir.

8. Kesintisiz gl¢ beslemesi; depolanan eneriji
suresi sonuna dogru, sistemin otomatik kontrollii olarak
kapatilmasi saglanacak sekilde izlenecektir.

B. insan-Makina Arayiizleri
1. Genel istekler
1.1 isletim istasyonlarindaki ve kontrol

istasyonlarindaki (yardimci kontrol mabhalli / hasar
kontrol merkezi / makina kontrol merkezindeki isletim
istasyonu) gOsterge Uniteleriyle  birlikte  kontrol
donanimi, insan ve makina arasindaki araylzi
olusturur. Ergonomik dizayna ve cihazlarin yerlesimine
dikkat edilecektir.

1.2 Kumandalar; konumlari ve g¢alisma yodnleri
bakimindan kontrol edilen sisteme uygun olacaktir.

1.3 Onemli  donanimin  kumandalari ilgili
donanimin Uzerine veya yakinina konulacak (elle lokal
kumanda) ve énemli donanim, otomasyon sistemindeki
ariza durumunda lokal olarak elle kumanda
edilebilecektir.
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14 Giris ve clkis Unitelerini kapsayan kontrol
elemanlari, belirlenen gevre kosullarinda (giin 11§31 / yapay
1s1k), herhangi bir sinilama olmaksizin galigabilecektir.

1.5 Sistemin giris ve c¢ikislarina ait renkler,
semboller ve metinler, Uniform (standardize edilmis)
olacak sekilde secilmelidir.

2. Girig Uniteleri

21 Kontrol komutlarinin sonuglari, ilgili kontrol

istasyonunda gosterilecektir.

2.2 Kontrollerin birka¢g kontrol istasyonundan
mumkin olmasi halinde, asagida belirtilenler dikkate

alinacaktir:

221 Birbirleriyle zit olan komutlar, uygun kilitleme
diizenleriyle énlenecektir.

222 Aktif olan kontrol istasyonu belirlenebilecektir.

223 Komutun alinmasi, sadece aktif olan kontrol
istasyonundaki kullanicinin onaylanmasi ile mimkin
olabilmelidir.

224 Kontrol istasyonundaki bir  degistirme
nedeniyle, istenilen degerleri degistirmeyi O6nleyici
Onlemler alinacaktir.

225 Eger calistirma yetkisi aktif bir igletim
istasyonundan iptal edilirse, bu durum yerinde
gOsterilecektir.

2.2.6 Eger cesitli kontrol edilebilir dizenler bir
isletim istasyonunda bir araya getirilmisse (6rnegin; bir
proses gostergesi vasitasiyla), ¢alistirma yetkileri, ilgili

islevsel Unite dikkate alinarak verilecektir.

227 Aktif igletim istasyonunun dider bir istasyona
aktarimi kaydedilecektir.

23 Calistirma klavyeleri, asagidaki kosullara

uygun olacaktir:

2.31 Yapi ve isaretleme taninmis ve standardize
edilmig bir sisteme uygun olacaktir.

23.2 Tuslari glvenle kullanmak mimkin olacak

ve talimatlarin alindidi teyit edilecektir.

2.3.3 Eger tuslara ¢oklu iglevler verilmigse, hangi
islevin aktif oldugunun anlasiimasi mumkin olacaktir.

24 Tim calisma kosullarinda, kullanim ve
islevsellikle ilgili yeterli glivenilirlik kanitlandigi taktirde;
isikh kalem, dokunmali ekran, kumanda topu, joystik,

vb. gibi diger giris cihazlarina da izin verilebilir.

2.5 Sifre  korumasi, kilitlenebilir  bir anahtar
korumasina esdeger kabul edilir.

3. Cikis Uniteleri
3.1 Bilginin sunumu
311 Sistemin isletime hazir olma durumu

gOsterilecektir.

3.1.2 Genelde anlasilabilir bir kullanici kilavuzu
saglanacaktir. Bu kilavuz 6rnegin; islev tuslari, menu
ekrani veya bilgisayar destekli diyalog kademelerinden
olusabilir.

313 Uygun arama yontemleriyle, datalara hizli

giris saglanacaktir.

31.4 Alarmlar ve bilgiler, islevsel dnlemlerine ve
birbiriyle iliskilerine gére agik olarak gdsterilecektir. Bu
gOsterim alfa nimerik formda ve grafik goriintii halinde
yapilabilir.

3.1.5 Sistemin  her  ¢alisirma  durumunda,
alarmlar; listelerin kontroll ve basimi gibi, diger bilgilere
gbére yuksek oncelikli olarak gorsel ve sesli yollarla

verilecektir.

3.1.6 Eger, alarmlara ilave olarak, diger bilgiler ve
gérintiler de gosteriliyorsa, sadece bir ¢galisma asama-

sinda ¢agrilabilecek bir alarm listesi olusturulacaktir.

31.7 Eger alarmlar iptal edilebiliyorsa; gerektigi
sekilde ve zamanda ¢agrilabilecek bir iptal edilen

alarmlar listesi olusturulacaktir.
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3.1.8 Zaman yonunden kritk olan  &lgcim
noktalarinin  goruntilerinin - yenilenmesi ve 0&zellikle
bunlarin alarmlari igin maksimum 2 saniyelik sure

asilmamalidir.

3.1.9 Eger alarmlarin ve bilgilerin gosterimi igin
semboller kullaniliyorsa, bu sembollerin agiklamalari

(anahtar) saglanacaktir. Uniform semboller
kullaniimalidir.

3.2 Teknik istekler

3.21 Gln 1sidinda dahi, dérnegin; gostergelere

yansimayl Onleyici kaplama yaparak veya filtreler
kullanilarak, bilgilerin  uygun gsekilde gdsterimini

saglayici 6nlemler alinacaktir.

3.2.2 Cikis Unitelerinin ortam kosullarina uyumunu
saglamak uUzere, parlakliginin ayari mimkin olmalidir.
izin verilmeyen renk kirimalarina izin verilmez.
Okunurluk her zaman igin saglanacaktir.

3.23 Bir ekranda goérlntilenen metin, grafik
bilgiler ve alarm sinyallerinin boyutu, rengi ve
yogunlugu, tim 1sik kosullarinda 1 m. mesafeden

rahatlikla okunabilecek sekilde olacaktir.

3.24 isaretlerin agik bir sekilde taninmasi garanti
edilirse, monokrom ekranin kullanimina izin verilir.

3.25 Eger alarm mesajlari renkli monitorlerde
gorintileniyorsa, ana bir rengin bozulmasi halinde dahi,
alarm statlistinde farklliklar saglanacaktir.

3.2.6 Eger gerekli alarmlar ve gostergeler bir
gorsel ekranda veya gizgisel ekranda gO0steriliyorsa,
ikinci bir bagimsiz cikis tnitesi mevcut olacaktir.

C. Makina Alarm Sistemleri
1. Genel istekler
1.1 Makina alarm sistemi, isletme degerlerinde,

izin verilmeyen sapmalar meydana geldiginde bir alarm

verecektir.

1.2 Asgari olarak, Boélim 11.’de belirtilen

alarmlar verilecektir.

1.3 Olcii sinirlarinin dengelenmesi igin alarmin
geciktirilmesi, sinir degerinin agsiminda, izlenen sisteme
herhangi bir zarar vermeyecek zaman sinirlari iginde
tutulacaktir.

14 Gorsel sinyaller, merkezi bir mahalde ayri
ayri gosterilmelidir. Bu gdsterimlerin anlami, yazi veya
sembollerle agik bir sekilde anlasilabilmelidir.

Bir ariza alarmi verildiginde, gdrsel sinyal ariza ortadan
kalkana kadar devam etmelidir. “Alarm alindi” ihbari
olan bir alarm ile ihbari olmayan bir alarmin ayirt

edilebilmesi mimkin olmahdir.

1.5 Sesli alarmlarin ve goérsel mesajlarin ayri
ayri “alind1” ihbarlari bulunmahdir. Alindi ihbari 6nce
sesli alarmlar ve daha sonra goérsel mesajlar igin
saglanmalidir.

1.6 Alarm alindisi, arizanin ayr bir sinyal olarak
gosterilmis olmasi ve ilgili prosese ait yeterli kisa bilgi
verilmesi durumunda mimkin olacaktir.

1.7 Sesli alarmlar tim isletim kosullarinda fark
edilebilmelidir. Ornegin; girilti seviyesi nedeniyle
alarmin duyulmasi garanti edilemiyorsa, ek olarak

gorsel alarmlar (6rnegin; flasorler) konulmahdir.

1.8 Gegici bir ariza nedeniyle devreye giren bir
alarm dahi, sadece, alarm ihbari alindisindan sonra

tekrar ayarlanacaktir.

1.9 Makina dairesindeki sesli alarm, istenilen
zamanda hazir olmasi gerekli dnlemlerle glven altina

alinmigsa, personelsiz isletim sirasinda kapatilabilir.

1.10 Eger alarmin verildigi mahal personelsiz ise,
bu mahallere ait alarmlar, icinde personel bulunan diger

kontrol merkezinde de gosterilecektir.

1.11 Limanda c¢alismada, makina dairesindeki
alarmlar, asgari olarak, iginde surekli personel bulunan

bir istasyonda, birlesik alarm seklinde sinyal vermelidir.
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1.12 Alarm sistemleri kapali-devre veya izlenebilir
aclk-devre prensibine gére dizayn edilecektir. Esdeger
izleme prensiplerine izin verilir.

1.13 Ongérillen tim alarmlar tarih ve zaman
olarak kaydedilecektir. Bir arizanin baslangi¢c ve bitisi
acikca belirlenebilmelidir.

1.14 Alarm sinyallerinin otomatik tutulmasi, dogru
islev yoniinden izlenecek veya fazlalikh dizayna sahip
olacaktir.

1.15 Makina alarm sistemindeki arizalar, iginde

surekli personel bulunan bir istasyonda gosterilecektir.

1.16 Birlesik alarmlar

1.16.1 Eger, bagimsiz 6nemli donanimin alarmlari
gruplanmigsa ve birlesik alarmlar olarak makina alarm
sistemine sinyal veriliyorsa, tekil alarmlar, ilgili tesiste
ayirt edilebilmelidir.

1.16.2 Birlesik alarmin alarm durumundan bagimsiz
olarak, birlesik alarmin yeni bir tekil alarmla tekrar
¢alismasi her zaman igin mimkun olacaktir.

1.16.3 Birlesik alarmlarin iletimi, olasi ariza

yoéniinden izlenecektir.

2, Kaptan Koskiindeki Alarmlar

21 Kaptan  koskiindeki  alarmlar,  &ncelik
derecelerine gore, birlesik alarm sinyalleri olarak U¢
grupta toplanir. Bolim 11.de belirtilen alarmlar
saglanacaktir. Bu gruplar sunlardir:

211 “Stop” grubu: sevk sisteminin glcinin

disUlrtlmesini gerektiren arizalari belirten alarmlar.

21.2 “Azaltma” grubu: sevk sisteminin gicinin
disurilmesini gerektiren arizalari belirten alarmlar.

213 “Ortak” grup: 2.1.1 veya 2.1.2°de istenilen

onlemleri gerektirmeyen arizalari belirten alarmlar.

214 Birlesik alarmlar, emniyet sisteminden
bagimsiz olarak uretilecektir.

21.5 Makina alarmlarinin alinmasi veya
alinmamasi, kaptan kogkiinde birlesik ve tekil alarmlarin
alinmasindan bagimsiz olarak taninabilecektir.

3. Ana Igletim Merkezindeki Alarmlar

3.1 Eger belirlenen bir siire sonunda, islevsel bir
Unitenin  alarmlari, ilgili aktif isletim istasyonunda
alinamiyorsa, bu durum diger aktif kontrol merkezinde

gOsterilecektir.

3.2 Alarmlarin filirelenmesi ve gruplanmasi,
segilen operasyonel duruma goére yapilacak ve asgari
olarak alarm yogdunlugunu azaltmakla ilgili olan
asagidaki kurallardan birine gére mimkun olacaktir:

3.21 Hiyerarsik grup duzeni, 6rnegin; bdlmelere
veya glvertelere ve sistem bilesenlerine (6rnegin;
elektrik tesisi, sevk) gore.

3.2.2 Tesisler ve sistemler veya bdlmeler ve
glverteler igin, ayni anda olusan ariza sinyalleri ile

6ngorulen esigin agiimasi.

4. Telsiz Vardiya Alarm Sistemleri

C.1.10'da belirtlen makina vardiya muhendisi veya
makina tesisinden sorumlu personel alarmlarinin telsiz
vardiya alarm sistemi olarak dizayn edildigi durumlarda,

asagida belirtilenler dikkate alinacaktir:

41 Sistemin islevi, geminin tiim alanlarinda
saglanmahdir.

4.2 Seyyar Unitelerin minimum c¢alisma suresi,
ara sarj olmaksizin en az 12 saat olacaktir. Otomatik
kapanmadan yeterince énceden bir alarm verilecektir.

4.3 En az iki adet sarjli yedek Unite bulunacaktir.
44 Alarmlar, personel cagrilarina  gore
ayarlanacaktir. Personel cagrilan alarmi

engellemeyecektir.

5. Sabit istasyonlar, geminin enerji beslemesi

arizalarinda, en az 15 dakika beslenebilecektir.
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6. izleme ve alarm islevleri, standart telli

sistemlerdeki gibi gegeklestirilecektir.

7. Sabit ve seyyar Uniteler arasindaki telsiz
temaslar, otomatik olarak dizenli bir sekilde kontrol

edilecektir. Temasin kesilmesi durumunda alarm

verilecektir.
D. Emniyet Sistemleri
1. Emniyet sistemleri, agcik ve kapali devre

kontrol ve alarm sistemlerinden bagimsiz olacaktir. Bir
sistemdeki ariza diger sistemleri etkilememelidir.

insan hayatini tehlikeye diisirmeyen ve geminin
glvenligine olumsuz etki yapmayan destek donanimi
icin, TL ile anlagsmaya varilarak, bu isteklerden

farkhliklara izin verilebilir.

2. Emniyet sistemleri, koruma gerektiren

sistemlere uygulanir.

3. Emniyet sistemlerine izlemeli agik - devre
prensibi uygulanmalidir. Alternatif olarak, ulusal
kurallarda istenilen hallerde kapali devre prensibi de
uygulanabilir (6rnegin; kazanlar ve akaryakit yakma
donanimi).

Esdeger izleme prensiplerine izin igin verilir.

4, Emniyet sisteminin arizalanmasi ve harekete

gecmesi durumunda alarm verilecek ve kaydedilecektir.

5. Emniyet sistemindeki arizalar, izlenmekte
olan sistemin iglevi Uzerinde herhangi bir etki

olusturmayacaktir.

6. Enerji beslemesi izlenecek ve enerji kesilmesi
durumunda bir alarm verilecek ve kaydedilecektir.

E. Koruyucu Diizenler

1. Tehlikeli sinirlara ulasildiginda, koruyucu
dizenler, calismay! otomatik olarak, gegici bir sekilde,
kalan teknik olanaklara azaltir. Koruyucu dizenler,
makina alarm sisteminin bir iglevi olabilir.

2, Koruyucu duzenlerdeki arizalar, izlenmekte
olan sistemin islevi (zerinde herhangi bir etki

olusturmayacaktir.

F. Emniyet Cihazlar

1. Emniyet cihazlarinin  dizayni  mimkin
oldugunca basit ve galismada guvenilir olmalidir. Bir
glic kaynagina bagh olmayan, denenmis givenlik
cihazlari tercih edilecektir.

2, Emniyet cihazlarinin uygunlugu ve islevi, her

uygulama i¢in kanitlanmalidir.

3. Emniyet cihazlari, gerilim disimiu veya tel
kopmasi gibi arizalarinin, insan hayatina, gemiye ve
makinalara zarar vermeyecedi sekilde dizayn
edilecektir.

Bu arizalar ve emniyet cihazinin devreye girisi bir alarm

ile gOsterilecektir.

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

test dlizenleri saglanacaktir.

5. Emniyet cihazlarindaki arizalar, izlenmekte
olan sistemin iglevi Uzerinde herhangi bir etki

olusturmayacaktir.

6. Emniyet cihazlarinin ayar dizenleri, son
ayarlamanin belirlenebilecegi sekilde dizayn edilecektir.

7. Emniyet cihazlari, tercihen, konvansiyonel
teknoloji kullanilarak (telli sistemler) dizayn edilecektir.
Alternatif ~ ¢6zimler hususunda TL ile anlasmaya
varilacaktir.

8. Emniyet cihazinin iglevi i¢in yardimci enerji
gerekli ise, bu izlenmeli ve arizada alarm verilmelidir.

G. iptaller

1. Sevk tesisleri ve jeneratoér gruplari igin iptal

olanaklari saglanmalidir. Bunlar sadece, halihazirda

aktif olan isletim istasyonundan harekete gegirilebilir.



3-6 Boliim 3 — Temel Sistem istekleri G,H,l

2. iptal diizenleri, yanlislikla galistiriimaya karsi
emniyete alinacaktir. Iptal diizenlerinin harekete
gecirilmesi gosterilecek ve kaydedilecektir.

3. Eger iptal diizeni harekete gegirilmigse ve bir
durdurma veya yavaslatma iglevi baslatiimigsa, bu
islevin gecgersiz oldugunu belirten bir alarm verilecektir.

Bagslatma kriteri taninabilir olacaktir.

4. Herhangi bir asiri devir korumasi iglevi veya
diger zaman bakimindan kritik islevlerin iptali mimkin

olmayacaktir.

5. Eger tesis, iptal islevi harekete geciriimis
halde calistirilirsa, bir alarm devreye girecektir.

H. Acik-Devre ve Kapali-Devre Kontrol
Donanimi

1. Acik-Devre Kontrol Donanimi

1.1 Ana makinalar ve 6nemli donanimin etkili

kontrol diizenleri bulunacaktir. Onemli donanimin tim
kontrolleri  birbirinden badimsiz olacak veya bir
sistemdeki ariza diger sistemlerin performansini
etkilemeyecek sekilde dizayn edilecektir.

1.2 Kontrol donanimi, hatali ¢alismanin énemli
hasarlara veya temel islevlerin kaybina yol acgacagi
durumlar igin, kendinden koruma 6&zelliklerine sahip

olacaktir.

1.3 Eger kontrol donanimi i¢in kullanici ile ilgili
yetkiler verilmigse, yanliglikla veya yetkisiz igletimleri
Onleyici uygun 6nlemler alinacaktir.

1.4 Bu 6nlemler; yetkili kullanicinin veya galisma
ortaminin (donanim/yazihm) yetersizligini dikkate almal

ve uygun aktarim prosedurini icermelidir.

1.5 Aktif calistirma mahallinin ve kullanicinin
degisimi, ilgili kullanici yetkileri ile birlikte kaydedilecektir.

2. Kapali-Devre Kontrol Donanimi

21 Kapali devre kontrol donanimi, normal

kosullarda, proses degiskenlerini belirlenen sinirlar

icinde tutmalidir.

2.2 Kapali devre kontrol donanimi, tim

kumanda asamalarinda, belirlenen tepkileri
gOstermelidir. Planlama sirasinda parametrelerdeki

ongorilen degisimler dikkate alinmalidir.
2.3 Onemli donanim icin bir kontrol devresindeki

arizalar, diger kontrol devrelerinin islevlerine zarar
vermemelidir.

24 isletimsel olarak 6nemli olan kontrol

devrelerinin gii¢ beslemesi izlenmeli ve gl¢ kaybi bir
alarm ile bildirilmelidir.

. Stand-by Devreler / Otomatik Kontroller

1. Genel

1.1 Stand-by devreler, asagidaki durumlarda,
stand-by Uniteleri otomatik olarak harekete gegirecektir:

- Calismakta olan Unitelerin arizalanmasi,

- Doénlisimli  galismada yardimci  makinalarin

ihtiyacinin kargilanmasi.

1.2 Otomatik kontroller, Bolim 8, A.’da belirtilen
Uniteleri asagidaki durumlarda otomatik olarak harekete

gegirecektir:

- Depolanmis enerjiyi saglamak Uzere (6rnegin;
basing¢l hava),

- Geminin  enerji beslemesindeki bir ariza
nedeniyle olusan kararmadan sonra glg

beslemesinin tekrar saglanmasini takiben.

1.3 Otomatik kontrollerin  kapatiima olanag
bulunacaktir.

2. Dizayn

21 Benzer Uniteler igin karsihkli galisma olanagi
saglanacaktir.
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2.2 Aktif bir Unitedeki ariza, stand-by Unitenin
otomatik olarak harekete gecmesine neden olacaktir.
Stand-by Unitenin  harekete geg¢mesi ve kontrol
Unitesindeki bir ariza durumunda bir alarmi harekete

gecirecektir.

23 Pompalar; yardimci fanlar gibi yardimci
makinalar  sevk  sisteminden  mekanik  olarak
calistinhyorsa, dusuk devirlerdeki manevralarda,
yardimci makinalarin guiicii bu kosullarda c¢alismaya
yeterli degilse, stand-by Uniteler otomatik olarak
devreye girecek sekilde dizayn edilmelidir. Calisma
kosullari  nedeniyle, otomatik harekete geg¢me

durumundaki ¢alismada alarma gerek yoktur.

24 Stand-by devreler ve makina alarmlari igin
ayri sensorler kullanilacaktir. Makina alarmlarinin iglevi,
stand-by devreler ile ilgili kontrol Unitesinin arizasi
halinde dahi, saglanacaktir.

2.5 Eger stand-by devreler bir kontrol Unitesinde
bir arada gruplanmissa, bu kontrol Gnitesindeki bir ariza
nedeniyle birden fazla ana donanim elemani

etkilenmeyecektir.

2.6 Stand-by  devreler  tercihen merkezi
olmayacak sekilde dizenlenecek ve dogrudan ilgili

Unitelere tahsis edilecektir.

2.7 Kontrol Unitesindeki bir ariza, calismakta
olan Unitelerin arizalanmasina neden olmayacaktir.

2.8 Geminin  enerji  beslemesinin  elektrik
beslemesinin yeniden saglanmasi durumunda, stand-by
Unitelerin kademeli harekete gegirilmesi saglanacaktir.

2.9 Egder kontrol Uniteleri arizalanirsa, tesisin
calisma durumundan bagimsiz olarak, elle lokal
kumanda mumkiin olacaktir.
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BOLUM 4

KAPTAN KOSKU DONANIMI

A. GENEI ..
B. Gemi Sevki/ Gemi lsletimi

C. Dimen Makinasi

D. S Y Il ettt
E. TIOHSIM . ..o
A. Genel

1. Kaptan kosklindeki dimen mabhallinde,

geminin kumandasi ve tim c¢alisma kosullarinda
gemideki tesislerin galistinimasi igin gerekli tim
dizenlemeler yer alacaktir.

2, Calisma mahalli, bilgilerin yogun halde
sunulmasina uygun olarak dizayn edilecektir. Buradan,
Ozellikle kritik durumlarda olmak lGzere, geminin kontroli
mumkin olacaktir.

3. Verilen gorevlerin ve faaliyetlerin, emniyetli
ve guvenilir sekilde yapilabilmesini saglamak Gzere, ilgili
¢alisma mahallerinin birlestiriimesi mimkinddir.
Asagida belirtilen calisma mahalleri saglanacaktir:

- Gemi sevki / gemi isletimi,

- Dimen makinasi,

- Seyir,

- iletisim.

4, Cihazlar, ergonomi esaslarina  goére
yerlestirilecek ve isletilebilirlik, goérindrlik ve yansima

olmamasi bakimindan ortam kosullarina uyarlanabilir
olacaktir.

B. Gemi Sevki / Gemi isletimi

1. “Gemi sevki / gemi igletim” is mahalli, sevk
tesisi ile ilgili uzaktan kumanda donanimi ile gerekli

gOstergeler ve goriintii elemanlariyla teghiz edilecektir.

2. Ana tahrik makinalarinin devir oranlarinin
ayarinda makina kontrol ~merkezindekilerle ayni

calistirma elamanlari kullaniimalidir, Bélim 8.’e bakiniz.

3. Makina alarm sisteminden alarmlar
saglanacaktir, Bélum 3, C.2'ye bakiniz.

4, Seyir fenerleri, sinyal sistemi, Ust guverte
aydinlatmasli, vb. i¢in uzaktan kumanda ve izleme
dizenleri saglanacaktir.

C. Diimen Makinasi

“Dimen makinasi” g¢alisma mahalli, diimen makinasi
donanimu ile ilgili uzaktan kumanda ve izleme diizenleri
ile techiz edilecektir.

D. Seyir

“Seyir” c¢alisma mahalli; rota planlamasi, konum

sabitlenmesi ve mevki dokiimantasyonuna olanak veren
seyir cihazlari ile techiz edilecektir.
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E. iletisim

“lletisim” galisma mahalli; asagida belirtilenlerle ilgili

cihazlarla techiz edilecektir:

- GMDSS’i (Global Maritime Distress and Safety

System) kullanan emercensi ve emniyetle ilgili

telsiz iletisimleri,

Dis iletigsimler,

ic iletisimler, Kisim 105, Elektrik, Bélim 9, B. ve
C.’ye bakiniz.
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BOLUM 5

BUTUNLESIK SISTEMLER

moow?»

A. Genel

1. Bitinlesik (entegre) sistemlerin islevlerinin
guvenirligi badimsiz (tekil) sistemlerin islevlerinin

glvenirligi ile esdeger olacaktir.

2. Sebekelerin dizayni uluslararasi bir
standarda uygun olacaktir.

3. Asagida belirtilenlerin  kullanimi ile ilgili
olarak, bir sebekenin olusumu ve yapisi, sistemdeki ilgili

istekleri karsilayacaktir:

iletici ortam,

- Topolajiler,

- Ulasim yontemleri,

- Ulasim hizlari,

- Sebeke sistemleri,

- Araylzler,

Olasi fazlaliklar.

4, Cesitli sistemler arasindaki veri degigimini

saglamak Uzere standart araylzler kullanilacaktir.

izleme, Kontrol ve Emniyet islevlerinin Biitiinlesmesi
Bitiinlesik Gemi Kontrol Sistemi..........ccccccovecvviieeneennn.
Bara Sistemleri..........cooooiiiiii

Gemide Egitim Sistemleri............c..cccoeeivieiiieiieie.

B. izleme, Kontrol ve Emniyet islevlerinin
Butiinlesmesi

Konvansiyonel izleme, kontrol ve emniyet iglevlerinin
gerekli bagimsizligi, bu iglevlerin iki veya daha
fazlasinin bir sistemde buitinlesmesi igin, 6rnegin

asagidaki sekilde uygun bir énlemle degistirilebilir:

- Bilgi degisimi ve veri dlzeltimi ile ilgili diger
bagimsiz sistemlerin birlesimi,

- Cok kanalli teknoloji,

- Ariza-toleransli sistemler.

C. Biitiinlesik Gemi Kontrol Sistemi
1. Sistem; gemi isletimi igin gerekli tesislerin,
acik-devre ve kapali-devre kontroll, izlenmesi ve

emniyeti ile ilgili iglevleri icerir.

2. Sistem; hiyerarsik yapiya sahip olacak
sekilde dizayn edilecektir.

Asgari olarak, asagida belirtilen yapisal duzeyler

saglanacaktir:

- Proses diizeyi,
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- Kontrol-devresi diizeyi,

- Kontrol / komut diizeyi.

21 Proses duzeyinde, proses verisi ve lokal

bilgilerin eldesi ve kontrol ¢iktilari olusur.

2.2 Kontrol-devresi diizeyinde, alt proseslere ait
veriler toplanir ve islenir. Lokal sensorlere, aktiatérlere

ve gostergelere hizmet verilir.

Lokal bir igletim olanagdi saglanacaktir.

2.3 Kontrol / komut dlzeyinde, alt prosesler,
kontrol konumlari vasitasiyla gérintilenir ve igletilir.

3. Ariza durumunda, yapisal duzeyler reaktif

etkilerden arinmig olacaktir.

4. Kontrol / komut diizeyindeki merkezi iglevler,
bir fazlalik kavrami ile karsilanacaktir.

5. Onemili bir alt proses igin ilgili veri sadece
lokal olarak elde edilecektir. Diger lokal proses kontrol
bilesenlerinden gelen veriler, sadece ilgili alt prosesin

veri dogrulamasinda kullanilacaktir.

6. Kontrol / komut diizeyinde, énemli proses
gorevleri yapilmayacaktir. Sadece fiili degerlerin
goruntlleri ve ayar noktasi deg@erlerinin aktarimi s6z
konusudur.

7. Kontrol / komut diizeyindeki ariza veya daha
yiksek dizeyli kontrol istasyonlarinda baglanti
durumunda, alt proseslerin elle calistirimasi, lokal
kontrol elemanlari vasitasiyla kapali-devre kontrol
diizeyinde miumkiin olmaya devam edecektir.

8. Bir alt sisteminde (Ornegin; butinlesik
sistemin tekil bir modll, Unitesi veya alt sistemi) ariza,
diger alt sistemlerin islevini etkilemeyecektir.

9. Baglh olan bagimsiz alt sistemlerin
arasindaki veri aktarimi arizasi, bunlarin bagimsiz temel

islevlerini bozmayacaktir.

10. Tani glevleri

Butlnlesik bir gemi sistemi, asagida belirtilen kendinden

tanimali iglevlerle techiz edilecektir:

10.1 Sistem; tesisteki arizalarin tanisi, gideriimesi
ve onlenmesi ile ilgili destek icin tesise 6zgu talimatlari

saglayacaktir.

10.2 ilgili tim bilesenler, uygun bir “gdzetim
(watchdog)” islevinin yardimi ile izlenecektir.
10.3 Prosesteki ve islev arizalarinin
kapsamindaki hata etkileri sistemin kendisi tarafindan
algilanabilecek veya uygun dokiimantasyonla

aciklanacaktir.

10.4 Analog sinyal transduserleri igin “live zero”
gereklidir, 6rnegin NAMUR’a gore.

Sensorler igin belirlenen minimum ve maksimum
degderlerin ihlali halinde alarm devreye girecektir (yani
gecerli 6lcim araliginin asilmasi halinde).

10.5 Bagimsiz tesislerin acgik-devre ve kapali-
devre kontrol bilesenleri, tahsis edilen tani sonuglarini
kontrol sistemine aktaracaktir. Burada, bagli tesislerin

ve sistemlerin iglevlerinin olasilik kontrolleri dahildir.

10.6 Harekete gegirilecek aktlatorler, kendinden
izlemeli islevlere sahip olacaktir. EJer buna olanak
yoksa, gemi kontrol sistemi vasitasiyla olasilik
kontrolleri yapilarak, hareket ilave olarak izlenecektir.

D. Bara Sistemleri

1. Eder gi¢ beslemesinde konvansiyonel
uygulama varsa, sistemlerde basit bara linkleri

kullanilabilir.

2. Eger badimsiz sistemler merkezi olarak
gorintileniyorsa ve bir bara tarafindan gorev
goruliyorsa, her sistem icin bara arizasinda, Bolim 3,
C.1.16’ya gore en az bir kollektif alarm saglanacaktir.
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3. Bara sistemindeki basit bir arizanin sonucu
olarak, cesitli tiplerdeki 6nemli donanimda birlikte ariza
olusmayacaktir.

4. Eger fazlahkli bir bara sistemi
ongoriliyorsa, bu tekil-hata durumu igin ariza-toleransh
olacaktir. Bir hata, bir alarmi devreye sokacak ve islev

goren bir baraya gegis s6z konusu olacaktir.

Yedek bara, g¢alismaya hazir olma yoninden
izlenecektir.

Bagimsiz bara kablolari, ayri ayri désenecek veya

uygun bir sekilde korunacaktir.

5. Eger bir ring-bara sistemi 06ngoriliyorsa,
bunlar kisa devre ve hat kopmasi durumunda, ariza

toleransli olacaktir. Bu durumlarda bir alarm verilecektir.

Giris ve donis kablolari bagimsiz ddsenecek veya
uygun sekilde korunacaktir.

6. Bir bara linkindeki herhangi bir ariza, belirgin

ve glivenli bir kosul olusturacaktir.

7. Aktif bara

bilgisayarin arizalanmasi / kapanmasi durumunda,

baglantilari durumunda,

sebekedeki veri iletiminin etkilenmemesi saglanacaktir.

E. Gemide Egitim Sistemleri

Eger gemide egitim sistemi varsa, asagida belirtilenler

dikkate alinacaktir:

1. Gemide egitim sistemi ile, geminin normal
galigmasi sirasinda egitim kurslarinin yapilma olanagi

saglanacaktir.

2. Egitim kurslari; elektrik tesisi, sevk tesisi,
gemi isletimi ve hasar kontroli ile bunlarin etkilesim

alanlarinda egitime olanak verecektir.

Gemideki mihendislik prosesleri modellerle simile
edilecektir.

3. Egitim islevleri olarak; gercek ve simile
edilmis senaryo kayitlarindan elde edilenleri ve segme,
start, stop, durdurma, yeniden baslatma ve calistirmayi

kullanarak kurslarin programlanmasi mimkdn olacaktir.
4. Egitim islemi ve egitimden normal ¢alismaya
gecis ya da bunun tersi, normal galisma U(zerinde

herhangi bir etki olusturmayacaktir.

5. Egitim durumu acgikga anlasilabilecektir.
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BOLUM 6

ANA SEVK DONANIMI

A. UZaKEAN KUMENAA ...ttt e e e e e e ettt e e e oo e e bttt e e e e sbb b e et e e e e e e aabbneeeeaeeenan

B. Ana Sevk Makinasinin Devir / Performans Kontrolu

C. Dizel Makinalar .................

D. Gaz Turbini Sistemleri

E. =] g1 1Y, (o] (o] 4 F=1 o PO OPPTUPPPPRN

F. Birden Fazla Saftli Sistemler, Birden Fazla Sevk Makinali Sistemler..............ooooiiii e 6-6

A. Uzaktan Kumanda 1.7 Saft jeneratdrli gemilerde, saft jeneratori
sisteminin ¢alismasini engelleyici manevralarda, Bélim

1. Genel istekler 8'de belirtilen donanimin kesintisiz olarak beslenmesi
saglanmahdir.

1.1 Uzaktan kumanda ile; hiza, itme yoniine ve

varsa tork veya pervane pigine, tim seyir ve isletme

kosullarinda kisittama olmaksizin kumanda
edilebilmelidir.
1.2 Uzaktan kumanda igin tek kollu kumandalar

tercih edilecektir. Kol hareketi, geminin istenilen hareket

yénline uygun olacaktir.

Kaptan koskinden uzaktan kumanda sistemiyle verilen

komutlar, tim kontrol istasyonlarinda goérilebilmelidir.

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

Ureticisinin talimatlarina gore gergeklestirecektir.

Kritik devir sayilarindan gegiliyorsa, buralardan hizh
gecis garanti edilecek ve bu bdlgedeki referans girigleri

engellenecektir.

1.4 Her bir yeni komutta, hafizadaki komutlar

silinecek ve yeni girisle degistirilecektir.

1.5 Ayar devir kademelerinde, her kademede

devir sayisini degistirici olanaklar saglanmalidir.

1.6 Sevk makinalar igin asin yik sinirlama

dizenleri saglanacaktir.

1.8 Ana sevk sisteminin elle emercensi veya

otomatik durdurulmasindan sonra tekrar calistirma,

sadece kumanda kolunun stop durumuna
getirilmesinden sonra miimkin olmalidir.
1.9 izleme is mahalline komutlarin girisi icin, 1.1

+ 1.8'deki istekler de saglanacaktir. Bilgisayar sistemin
bozulmasi veya arizasi durumunda, konvansiyonel
kumanda-kolu sistemi ile mod’u degistirmek mumkin
olacaktir. Bu nedenle, kaptan késkinde en az bir adet
ve makina mahallinde bir adet kumanda kolu yer

alacaktir.

1.10 Torna gark devrede iken veya alindi ihbari
verilmemis otomatik durdurmalarda, sevk sisteminin

cahlistirimasina engel olunacaktir.

1.1 Uzaktan kumanda sisteminde ve kumanda
beslemesindeki arizalar; sevk giciinde, devir sayisinda
ve pervanenin donus yoninde ani degisimlere neden

olmayacaktir.

Bir ariza durumunda, asagidaki hususlar saglandigi

taktirde, bu 6zel durum TL tarafindan onaylanabilir:

Gemi hizi artmayacak,
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- Seyir dog@rultusu degismeyecek,

- istenmeyen harekete gecirme islemleri

olusmayacak.

112 Uzaktan kumanda sisteminde ve kumanda

beslemesindeki arizalarda, bir alarm sinyali verilecektir.

1.13 Eger uzaktan kumanda sistemi arizalanirsa,

lokal kumanda mimkiin olacaktir.

1.14 Kaptan koski ile makina dairesi arasindaki
kumanda aktarimi, sadece makina alaninda mimkin

olacaktir.

1.15 Asgari olarak, Bolim 11’de belirtilen tim
durdurma ve azaltma kriterleri, ana sevk sisteminin
otomatik olarak durdurulmasina veya yavaslatiimasina
neden olacak veya bu iglemleri talep edecektir. Asiri
devir sayisi korumasi haric olmak Uzere iptal
olanaklarina izin verilir, Bélim 3, G.'ye de bakiniz.

2, Kaptan Kégkiindeki Donanim

21 Cevapli bir makina telgrafi bulunacaktir.
Makina telgrafi, uzaktan kumanda  sisteminin
calismasina mekanik olarak baglanabilir. Uzaktan
kumanda ve telgraf karsilikli olarak bagimsiz ve ayri
beslemelere sahip olacaktir.

2.2 Uzaktan kumanda sisteminin arizalanmasi
durumunda, ana makinalar, kaptan koskindeki ve
makina kontrol merkezindeki elle emercensi durdurma
dizeni ile durdurulabilmelidir. Bu diizen, uzaktan
kumanda sisteminden ve bu sistemin gig¢

beslemesinden bagimsiz olacaktir.

2.3 Emercensi durdurma diizeni otomatik olarak
iptal edilmeyecek ve yanlglikla calistirmalara karsi
korunacaktir.

2.4 Avara kavramali sistemlerde saft, TL'nun
onay! ile, emercensi durdurma dizeni olarak, kaptan
koskiinden ayrilabilir.

Kavramanin durumu géstergede gosterilecektir.

2.5 Asagidaki goOsterimler, varsa, ana kontrol

mahallinde yer alacaktir:

- Makina kontrol merkezinden kontrol,

- Kaptan kdskiinden kontrol,

- Lokal kumanda istasyonundan kontrol.

2.6 Sabit pi¢gli pervanelere sahip sevk sistemleri
icin, pervane safti devrini ve dénis yonini gosterir bir
gOsterge saglanacaktir.

27 Degistirilebilir picli pervane sistemlerinde,
pervane saftinin devrini ve pervane pigini gosterir bir

gOsterge bulunacaktir.

2.8 Gaz turbinli tahrik sistemlerinde, serbest tiirbin

ve gaz jeneratori igin devir gostergeleri bulunacaktir.

29 Tornistan dizenli sistemlerde, pervane
saftinin devrini dénis yoninlu ve sevk makinasinin
devrini gosterir gdstergeler bulunacaktir.

2.10 Birden fazla saftli veya disli kutulu sevk
tesislerinde, cesitli kavramalarin mevcut durumunu

gOsteren bir gosterge saglanacaktir.

211 Elektrikli sevk tesisleri igin, asagidaki
gbstergeler saglanacaktir:

- Her pervane igin devir gdstergesi,

- Geminin mevcut toplam elektrik gucine gore,

sevk tesisi igin kalan mevcut gli¢ gostergesi,

- Tesis devreye girmeye hazir,

- Tesis ¢alismaya hazir,

- Tesis arizalandi,

- Gl¢ azaltildi,

- Azaltim talebi.

212 Kaptan koskl alanindaki diger kontrol
istasyonlarina degistirme, kaptan kdskinden yapilabilir.
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Kontroliin, herhangi bir anda, sadece bir kontrol
istasyonundan mimkiin olmasi saglanacaktir. Komutun
bir istasyondan digerine aktarimi, sadece ilgili kumanda
kollari ayni  konumda ise ve secilen kontrol
istasyonundan aktarimi  kabul sinyali verilmisse,

muamkiin olacaktir.

Her kontrol istasyonundaki bir gostergede, ilgili kontrol
istasyonunun calismakta olup olmadigi gésterilecektir.

213 Kontrol istasyonlarindaki kontrol kollari,
otomatik olarak ayni konumu alacak sekilde, mekanik
ve elektriksel olarak, uzaktan kumanda sisteminin

kontrol initesine bagl ise, degistirme gerekli degildir.

214 Cesitli  kontrol  mahallerindeki  kontrol
kollarinin  senkronizasyonu ile ilgili bir sistemin
arizalanmasi halinde, ana igletim istasyonundaki
uzaktan kumandada bir ariza olugmayacaktir.

3. Makina Kontrol Merkezindeki Kumandalar

31 Sevk sistemi, makina kontrol odasindan
uzaktan kumanda edilebiliyorsa, makina kontrol
odasinda, Madde 2de vyer alan donanim da
bulunacaktir.

3.2 Elektrikli sevk tesisleri icin, ilave olarak,
tahrik sistemine bagl jeneratdrlerin gosterimi ve bir gii¢

Olgeri saglanacaktir.

4. Makina Manevra Mahallindeki
Kumandalar
4.1 Makinalari el ile galistirma sistemi, uzaktan

kumandadan bagdimsiz olarak, lokal makina kontrol
istasyonunda diizenlenecektir.

4.2 Birden fazla safth veya disli kutulu sevk
tesislerinde, kavramalar icin emercensi c¢alistirma
olanagi saglanacaktir.

4.3 Madde 2.5 + 2.10’da listelenen gdstergeler,

kontrol istasyonuna konulacaktir.

4.4 Elektrikli sevk tesisleri igin, 2.11’den farkli
olarak, asagidaki olgim ve gOsterge dizenleri

saglanacaktir:

- Her besleme ve her yuk bileseni icin ampermetre

ve voltmetre,

- Her uyari devresi icin ampermetre ve voltmetre,

- Her saft igin devir gostergesi,

- Tesis devreye girmeye hazir,

- Tesis ¢alismaya hazir,

- Tesis arizalandi,

- Gl azaltildi.

4.5 Eger sevk tesisinin lokal kumandasi igin

birden fazla igletim istasyonu gerekli ise, bu istasyonlar

arasinda ve istasyonlarla makina kontrol merkezi
arasinda uygun bir iletisim olanagi saglanacaktir.

4.6 Kisim 104, Elektrik kurallarina gére gerekli
olan lokal gostergeler icin, asagida belirtilenler
uygulanir:

4.6.1 Gostergeler, otomasyon sisteminden

bagdimsiz olan konvansiyonel igletime izin verecektir.

4.6.2 Bir ariza, sadece bir gostergede arizaya yol
acabilecektir. Bu husus, elektrikli gostergelere ve

bunlarin beslemesine de uygulanir.

4.6.3 Egder bu gostergeler, otomasyon sisteminin
ayrilmaz bir parcasi ise, otomasyon sistemindeki bir
ariza halinde gostergelerin arizalanmasini  6nlemek
Uzere gerekli 6nlemler alinacaktir.

4.6.4 Otomasyon sistemindeki arizalanma halinde,
gostergelerin 6lgim degerlerini gosterdigi ve bunun tersi
saglanirsa, hem gdstergeler ve hem de otomasyon

sistemi igin ayni sensorler kullanilabilir.

5. isletim istasyonundaki Kumandalar

Eger tim sevk tesisi, bir otomatik sistem tarafindan
lokal olarak kontrol edilecekse, uygun oldugu sekilde ve
hallerde, makina kontrol merkezi ile ilgili istekler
uygulanacaktir, 3.’e bakiniz.
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B. Ana Sevk Makinasinin Devir / Performans
Kontrolii

1. Genel istekler

1.1 Kontrol donanimi ve akttatorler, kurallarda

belirtilen igletim kosullarinda ilgili ana sevk makinasinin
kontroline uygun ve makina (Ureticisinin belirledigi
isteklerle uyumlu olacaktir, Kisim 104, Sevk Tesisleri'ne
de bakiniz.

1.2 Regllator sistemlerindeki arizalanma
halinde, donanimin igletim kosulu tehlikeli hale

gelmeyecektir.

Reglilator sistemindeki ariza halinde alarm verilecektir.

Devir sayisi ve gligte nihai bir artis olmayacaktir.

2, Gii¢c Beslemesi

21 Bagdimsiz  yedekleme sistemli  kontrol
sistemleri, ana elektrik gli¢ kaynagindan beslenecektir.

2.2 Ana sevk makinalarinin, elektrik enerjisi
beslemesi olmaksizin galistirilabildigi hallerde (6rnegin;
pompalarin ana makina tahrikli olmasi), bunlarin kontrol
sistemleri, mekanik yedekleme sistemleri yoksa, ana
elektrik glic kaynagdindan beslenecektir.

Ana elektrik gi¢ besleme arizasi halinde, kontrol

sistemleri kesintisiz gli¢ kaynagindan beslenecektir.

23 Ana sevk makinalarinin sadece elektrik
enerjisi beslemesi ile calistirilabildigi hallerde (6rnegin;
elektrik tahrikli pompalar), bunlarin kontrol sistemleri,
her gug¢ istasyonundan veya farkli ana gruptan ayri ayri
beslenecektir.

24 Birden fazla ana sevk makinasindan olusan
tesislerin her bir kontrol sistemi igin, ayrilmis glg¢

beslemesi saglanacaktir.

25 Eger bir diizen hizmet disi kalirsa, bunun
kontrol sistemi akuleri bosaltmayacaktir.

C. Dizel Makinalar

1. Genel istekler

izZleme, koruma ve kontrol kavrami icin Boélim 11

dikkate alinacaktir.

2. ilk Hareket islemleri

21 Otomatik ilk hareket iglemlerinin sayisi ve
siresi sinirh tutulacaktir.

2.2 Kisim 104, Sevk Tesislerinde belirtilen ilk
hareket iglemlerinin  sayisi uzaktan kumandall
sistemlerle manevralarda da dogrulanacaktir.

2.3 Elektrikli ilk hareket donanimi

2.3.1 ilk hareket akileri sadece, ilk hareket ve
uygulamasi varsa, 0n i1sitma amaciyla ve makina ile ilgili
izleme donanimi ve kontrol cihazlari igin kullanilacaktir.

Akulerin sarj durumlarinin surekliligi ve izlenmesi

saglanacaktir.

2.3.2 Eger ana makinalarin ilk hareketleri elektrikli
ise, birbirinden badimsiz iki ilk hareket akusi
saglanacaktir. Bunlar, paralel baglanamayacak sekilde
dizenlenecektir. Her aki, ana makinayl, soguk

durumda harekete gegirebilecektir.

2.3.3 ilk hareket akiilerinin toplam kapasitesi, sarj
edilmeksizin, 30 dakika iginde birkag ilk hareket
isleminin  yapilmasina yetecektir. Tek yonli ana
makinalar icin 6 ilk hareket manevrasi muimkin

olmalidir.
3. Governorler ve Asiri Devir Korumasi
3.1 Her dizel makinasinda; makinanin devir

sayisl, nominal devir sayisini %15’den fazla agmayacak

sekilde ayarlanan bir emniyet governéri bulunacaktir.

3.2 Calisma sirasinda ayrilamayan veya
degisken picli bir pervaneyi tahrik eden, nominal gucu
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220 kW veya daha fazla olan her ana makina, normal
governodre ilave olarak, makinanin devir sayisinin,
nominal devir sayisini %20’den fazla asmamasini
saglayacak bagdimsiz bir asiri devir koruyucusu ile
techiz edilecektir.

4, Emniyet Cihazlan

41 Nominal giicu 220 kW veya daha fazla olan
her makinada, yaglama yagi beslemesi arizasinda
makinayr  otomatik  olarak  durduran  cihazlar

bulunacaktir.

4.2 Gerekirse, sogutma suyu basinci ¢ok
diserse makina durdurulacaktir.

4.3 Asagidaki hallerde, otomatik yavaglatma

devreye girecektir:

- Yag filmi konsantrasyonu veya makina yatak
sicakhgi ¢ok yiiksekse (sadece glict 250 kW’dan
blylk veya silindir ¢api 300 mm.den bulylk
makinalar igin),

- Yaglama yagi sicakldi ¢ok yiksekse,

- Sogutma suyu sicakligl ¢ok yuksekse,

- Egzost gazi sicakhdi ¢cok ylksekse.

44 Makinay! korumak i¢in yavaglatmanin yeterli

olmadigi  hallerde, otomatik durdurma  dlzeni

saglanacaktir.

D. Gaz Tiirbini Sistemleri

1. Genel istekler

izleme, koruma ve kontrol kavrami icin, Bélim 11, C
dikkate alinacaktir.

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

sayisl, makinanin maksimum devamh deviri %15’i
gecmeyecek sekilde asiri devir korumasi saglanacaktir.

2.2 Eger bir ana sevk gaz tirbini, bir geri
dondirme donanimi, elektrik gig iletimi, degisken pigli
pervane veya avara kavramaya bagl ise; asiri devir
korumasi caligsmaksizin, ylkslz gaz tlrbininin devrini
kontrole uygun, bagimsiz bir devir governdri
saglanacaktir.

3. Emniyet Cihazlari

3.1 Ana sevk gaz tirbinlerinde, asgari olarak
asagidaki durumlarda, turbine yakit beslemesine
otomatik olarak ara veren veya durduran ani hareketli
tlrbin durdurma cihazi bulunacaktir.

- Asin yik,

- Duslk yaglama yagi basinci,

- Calisma sirasinda ateslemenin durmasi,

- Asiri titresim,

- Rotorun asiri eksenel hareketi,

- Asiri egzost gazi sicakligi,

- Rediksiyon diglisinde disiuk yaglama yagi

basinci,
- Kompresor girisinde asiri disuk basing.
3.2 Yardimci tlrbinler igin asagida belirtilen
sistemler; tim gu¢ araliklarinda normal c¢alisma
degerlerini  koruyabilecek otomatik sicaklik kontrol
sistemi ile teghiz edilecektir:

- Yaglama yagi beslemesi,

- Yakit beslemesi veya alternatif olarak yakit
viskozitesi

- Egzost gazi.
3.3 Atesleme asamasi baglamadan veya

teklemeden sonraki yeniden ateslemeden sonra ana

sevk gaz tlrbinin tim kisimlarindan sivi  yakitin
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toplanmasini gideren veya yakit buharlarini sipuren

dlzenler veya dahili kilittemeler sadlanacaktir.

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

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

3.6 Tarbin tesisinde hatali c¢alisma halindeki
tehlikeli durumlarin  6nlenmesi amaciyla Uretici
tarafindan éngérilen ilave givenlik cihazlari, onay igin
sunulacaktir.

E. Elektrik Motorlarn
1. Genel istekler
1.1 Elektrikli sevk tesisleri ile ilgili, ilave istekler

icin Kisim 105, Elektrik, Bolim 13’e bakiniz.

1.2 izleme, koruma ve kontrol kavrami igin
Bolim 11, D. dikkate alinacaktir.

2. Kontrol ve Ayarlama

21 Sevk motorlarinin otomatik gii¢ sinirlamasi,
geminin ana elektrik sebekesinin asir yliklenmesini
saglayacaktir.

2.2 Geri dondirme veya devir azaltma
manevralari sirasindaki ters glig, kabul edilebilen
maksimum degerlerde sinirlanacaktir.

3. Emniyet Cihazlan

31 Geminin manevra kabiliyetini zayiflatan,
sevk tesisinin otomatik durdurulmasi, tesiste ciddi
hasarlara yol agan arizalar olusmayacak sekilde

sinirlandirilacaktir.

3.2 Emniyet cihazlari; normal ¢alisma sirasinda
(6rnegin; menevra sirasinda) veya agir deniz
kosullarinda, asin ylkleme olusturmayacak degerlere
ayarlanacaktir.

3.3 Yavasglatma ve durdurma cihazlarindaki
hatalar, Kisim 105, Elektrik kurallarina gore sinirl
calistirmaya zarar vermeyecektir.

34 Fili veya referans degerindeki ariza
durumunda, pervane devrinin  asiri  derecede
artmamasi, sevk yoéninin tersine dénmemesi veya
tehlikeli bir isletim kosulunun olusmamasi saglanacaktir.
Ayni husus, kontrol ve ayarlama igin gli¢ beslemesi

arizasina da uygulanir.

3.5 Asagida belirtilen ilave emniyet cihazlar
saglanacaktir:

- Kontrolsliz  mekanik  kilittenmelerde  tahrik

diizeninin korunmasi,

- Asiri devir korumasi,

- Asiri akima ve kisa devreye karsi koruma,

- Diferansiyel koruma ve topraklama hatasi
izlemesi (sadece, 1500 kW'dan bulyik tek
jenerator igin).

F. Birden Fazla $afth Sistemler, Birden
Fazla Sevk Makinali Sistemler

1. Tahrik Tipleri

11 Emercensi isletim olanaklari dahil, tim olasi
isletim modlann  ve tahrik tipleri, olasi tim

kombinasyonlarla birlikte gizelge halinde verilmelidir.

1.2 Kontrol elemanlari, alt grup kontrol
elemanlart ve bunlarin aktiatérlerinin  planlanan
islevsellik boluimleri genel bir gsematik diyagramda
gOsterilecektir.

1.3 Madde 1.1°de belirtilen olasi isletim kosullari
ve tahrik tipleri 1.2'de belirtilen kontrol elemanlari ve
aktuatorler icin yapilacak bir tehlike analizi (HAZAN) ile
hata durumu ve etki analizi (HDEA) onay igin
verilecektir.

1.4 Cesitli tahrik tipleri igin, ¢cesitli kontrol egrileri
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ve calistirma ydnergeleri belirlenecektir.

1.5 Eger, cok safth sistemlerin veya birden fazla
sevk makinali sistemlerin kullanimi suretiyle mevcut
kapasite arttirilacaksa, TL Kurallari, Kisim 23, Fazlalikh

Sevk ve Manevra Sistemleri dikkate alinacaktir.

2. Kontrol ve Ayarlama

21 Cok safth sistemlerde, her bir sevk tesisinin
kaptan koskinden kontroli ve devre digina alinma
olanagi bulunacaktir.

2.2 Birden fazla ana makina veya gaz
tirbininden olusan tesislerin her kontrol sistemi igin
ayrilmis gui¢ beslemesi saglanacaktir.

3. Emniyet Sistemleri

Emniyet sistemleri; herhangi bir tesis bileseninde olusan

ariza diger tesis bilesenlerinin islevini bozmayacak veya
gerekli islevsellik basit 6nlemlerle tekrar eski durumuna
getirilecek sekilde bélinecektir.

4. Alarmlar

Her sevk tesisi igin kaptan koskinde ayri alarmlar

bulunacaktir.

5. Stand-by Devreler

Eger, ayri sistemli ve otomatik ve bagimsiz durdurmali
(ayirmali) ¢ok makinali sevk tesisleri saglanirsa, bu
tesisler igcin  Ongoérilen  stand-by  devrelerden

vazgegilebilir.

Boélumlerin, varsa bagimsizhigi dikkate alinmalidir.
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BOLUM 7

YARDIMCI MAKINA SiSTEMLERI

A. GENEI e
B. Uzaktan Kumandali Valfler, Uniteler ve Prosesler

C. Kaynak / Hedef Kontroll .............coovecviiieeeeeiicciiieeeeen
D. Gemi Yalpa Onleme TesSisleri.........ccccoeevevevieeeverennae.
E. Yardimci Dizel Makinalar ...
F. Yardimel TUrbinler ...
G. Yardimci Buhar Tesisleri........ooccuviieiiiiiiiiiies
H. Seperatdr Sistemleri ...
. Hava Kompresori Sistemleri.........ccccvvveeeeeiiiciiiienneennn.
J. Hidrafor Duzenleri / Tath Su Saglama............cccceeeneee.
K. Ana Yangin Sondirme Pompalari ...........ccccceeeeeeeeennes
L. Borda Valfleri ...
M.  Tank igerik Olgiim Sistemleri.............ccooeveevivveeceee.
N. Sintine ve Dreyn Sistemleri..........coccoviviiiiniieiiiieeene
O.  Soguk SuUniteleri........cccovvieeeeeeieeeeeeeeeee e
P. Yakit Sistemleri......oooooii e
A. Genel

1. Uzaktan kumandali veya otomatik

calistirmali yardimci makinalar, uzaktan veya otomatik
olarak istenmeyen harekete gegmeyi 6nleyici diizenlerle
techiz edilecektir.

2, Onemli yardimci  makinalarin  stand-by
devreleri ve uzaktan kumanda diizenlerinin kapsami ile
alarm ve kayit yerlerinin kapsami igin, Bolim 11’e
bakiniz.

3. Bolim 11'de belirtilen tekil lokal alarmlar
bakimindan, makina alarm sisteminde, ilgili sistemdeki

bir arizayi gosteren birlesik bir alarm yeterlidir.

3.1 Tekil alarmlar, ilgili sistemde belirlenebilir
olmalidir.
3.2 Birlesik alarm spesifikasyonlari, Bolim 3,

C.1.16’da verilmigtir.

B. Uzaktan Kumandali Valfler, Uniteler ve
Prosesler

1. Eger valfler, Uniteler ve prosesler uzaktan
kumandali ise, gerekli tim elemanlar uzaktan kumanda
ile calistirilabilecektir.

2. Eger bazi tip valfler, cihazlar veya prosesler
uzaktan kumandal iseler, ayni tipten diger tim Uniteler
de, mumkin oldugunca, uzaktan kumandali olacaktir.

3. Elle kumanda mimkuin olacaktir.
4. Tekil eleman da olsalar, elle kumanda

secenegdi uzaktan kumanda (nitesinde taninabilir
olacaktir.

5. Elle kumanda oOncelikli olacaktir. Uzaktan

kumanda elle kumandayi iptal edemeyecektir.

6. Uzaktan kumanda dlzenlerindeki ariza,
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herhangi  bir  kontrol  ¢iktisi  olugturmayacaktir. 2. Duimenle Yalpa Dengelemesi
Elemanlar, tercihen atim (pulse) sinyalleri ile harekete
gegirilecektir. 21 Dumenle yalpa dengelemesi, dimen
makinasi kontrol sisteminin bir iglevidir.
7. Kontrol komutlarinin teyidi icin alindi mesaji
geri gonderilecektir. Eger prosesle ilgili gecikme siresi 2.2 Her zaman, giivenli olarak dimen makinasi

sonunda komuta uygun herhangi bir alindi mesaji

alinmazsa, bu durum bir sinyalle bildirilecektir.

C. Kaynak / Hedef Kontrolii

Eger bir kaynak / hedef kontrolu dngérilmusse, asagida
belirtilenler dikkate alinacaktir. P.2.4’e de bakini:

1. Belirli bir miktarin yeniden dizenlenmesi
olanagi saglanacaktir.

2, Boru hattinin bosaltimi ve gerekli besleme

pompalarinin harekete gegisi otomatik olacaktir.

3. Besleme pompalari, valf durumlarinin olumliu
teyidi alindiktan sonra calistirilabilecektir.

4. Kaynak / hedef kontrolinin otomatikliginde
elle miidahaleler yapiliyorsa veya kaynak / hedef prosesi
icin bir diizen ya da valf elle uzaktan kumanda ediliyorsa
veya uzaktan harekete geciriliyorsa veya mesajin alindisi
aclk degilse, prosedir otomatik olarak sona erdirilecek ve

tesis emniyetli bir isletim durumuna getirilecektir.

D. Gemi Yalpa Onleme Tesisleri
1. Genel istekler
1.1 Kisim 107, Gemi Isletim Tesisleri ve

Yardimci Sistemler, Bolim 2, B’deki mekanik donanim

ile ilgili istekler géz éniine alinacaktir.

1.2 Tum igletim kosullarinda, hatta bir ariza
durumunda, yalpa 6nleme tesisi, gemi igin tehlikeli bir

durum olusturmayacaktir.

1.3 Tesisin ariza durumunda, geminin notr

durumu saglanacaktir.

normal kontrol sistemini segmek mumkiin olacaktir.

23 Dumenle vyalpa dengeleme durumunda

maksimum diimen agisi sinirlandirilacaktir.

E. 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 saftina, her konumda, ilk
hareket olanagi veren sistemlere izin verilir.

2. Elektrikli ilk Hareket Diizenleri

21 ilk hareket akileri sadece ilk hareket (varsa,
on 1sitma) ve makina ile ilgili izieme donanimi ve kontrol
dizenleri igin kullanilacaktir.

2.2 Akulerin sarj durumlarinin sureliligi  ve

izlemesi saglanacaktir.

2.3 Eger birka¢ yardimci makinanin ilk hareketi
elektrikli ise, birbirinden bagdimsiz iki ilk hareket akusu
saglanacaktir. Varsa, ana makina ilk hareket akulerinin
kullanimina izin verilir.

24 Akdlerin kapasitesi, makina basina en az l¢

ilk hareket islemine yeterli olacaktir.

2.5 Eger, yarimci makinalardan sadece biri
elektrikli ilk hareketli ise, bir akl yeterlidir.

3. Dizel makinalarin asin devrinde veya
yaglama yagi beslemesi arizasinda, makinanin otomatik
olarak durmasi baglanacaktir.

4. Regiilatorler

4.1 Elektrikli regulatérler ve ilgili akthatorler
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zorunlu tip testine tabidir. H. Seperatér Sistemleri
4.2 Regulatér sistemindeki bir ariza halinde, 1. Sepere edilen maddenin sicakliyi otomatik

makinanin ¢alisma durumu tehlikeli olmayacaktir.

4.3 Regllator sistemindeki arizalanma
durumunda, enjeksiyon pompalarina yakit beslemesi
“0”a ayarlanacaktir. Regilator sistemi arizasinda bir

alarm verilecektir.

4.4 Makinanin durdurulmasini takiben akdler,

regllator sistemi tarafindan desarj edilmeyecektir.

5. ilk Hareket ve Durdurma islemleri

5.1 Otomasyonlu tekil jeneratorlerin ilk hareketi
ve durdurulmasi, gug¢ istasyonu tablosunun ilgili
kismindan elle de mimkin olmalidir.

5.2 Bir jenerator icin ilk hareket igleminin, tim ilk
hareket kilittenmelerinin serbest birakilmasi durumunda

yapilabilmesi saglanacaktir.

53 ilk hareket kilitlerinde, iptal olanaklari
bulunacaktir.

54 Her cihaz icin, makina Uzerinde, emercensi
durdurma digmesi bulunacaktir.

F. Yardimci Turbinler

1. Yardimci turbinin uzaktan kumandali veya
otomatik ilk hareket ve nominal devir sayisinin lzerine
cikilmasi, tirbini tehlikeye distirmeden yik uygulamasi
saglanacak sekilde olmalidir.

2. Emniyet sistemi

Emniyet cihazlar igin, gaz tlrbinlerine bakiniz, Bolim 6, D.

G. Yardimci Buhar Tesisleri

Bolim 11, Tablo 11.6 ve Kisim 107, Gemi isletim
Tesisleri ve Yardimci Sistemler, Bolim 15'deki istekler
dikkate alinacaktir.

olarak kontrol edilecek ve izlenecektir.

2. Seperasyon islemindeki arizalar, seperatére
akimin otomatik olarak kesilmesine neden olacaktir.

3. Seperasyon isleminin tipine ve ydéntemine
bagli olarak, dramin vyanlslikla acgilmasi, su
sizdirmazhgin kaybi ve sepere edilecek maddedeki su,
bir alarm verilmesine neden olacaktir, Bolim 11, Tablo
11.6’ya bakiniz.

4. On isiticidaki 1sitma  sistemi, seperatére
akim kesilmesinin 6n isiticinin asiri 1Isinmasina neden
olmayacak sekilde dizayn edilecektir.

. Hava Kompresorii Sistemleri

Basingh yaglama sisteminin arizalanmasi halinde,
bagimsiz ¢alisan kompresodrler, otomatik olarak
durmalidir. Sogutucularin ve su ayirma cihazlarinin
otomatik olarak uygun sekilde dreyn edilmesi

(gerektiginde, galisma durumunda da) saglanmahdir.

J. Hidrafor Diizenleri / Tath Su Saglama

1. Tath su depolama tankindaki doldurma

seviyesi izlenecektir.

2. Depo hacminin  %95ine ulasildiginda,
kosullandirma Unitesi otomatik olarak duracaktir.

3. Eger seviye depo hacminin %15’inin altina

digserse bir alarm verilecektir.

4. Stand-by Uniteler olarak 2 basing pompasi
saglanacaktir.

5. Buster tankindaki basing, otomatik olarak

calisma arahgi iginde tutulacaktir.
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6. Basing pompasinin belirli bir ¢alisma suresi 2. Tank seviyeleri, hacim ve kitle olarak
sonunda galisma basincina ulagilamiyorsa, bu durum gOsterilecektir.
bir alarmin veriimesine neden olacak ve pompa
durdurulacaktir. 3. Tanklarin gemi icindeki yerleri acik¢a
belirlenebilecektir.

7. Sicak su devresinin sicakhdl otomatik olarak

ayarlanacaktir. 4, Olgiim toleransi, gemi trimsiz halde iken %5'i
asmayacaktir.

8. Calisma sicakligi, maksimum ve minimum

sicakliklar bakiminda izlenecek ve bunlarin asiminda bir 5. Olasi sinirlarin digindaki sensor degerleri bir

alarm verilecektir.

K. Ana Yangin Sondiirme Pompalari

1. Yangin sondlirme sistemi sabit basing
altinda tutulacaktir.

2. Basing¢ dusum bir alarma neden olacaktir.

3. Limanda baris zamaninda hazir bekleme
sirasinda bir basing disiminde, basing pompalari
otomatik olarak calisabilecektir.

4. Yangin séndirme suyu kullanicilarindan bir
talep olmaksizin bir basing kaybi halinde, bir alarm
verilecektir.

5. “Muharebe / aksiyon istasyonu” ve “Savas
zamani seyiri” igletim durumlan sirasinda, yikseltme
devresi otomatik olarak kapanacak ve yalnizca tekrar

secildigi taktirde agilabilecektir.

L. Borda Valfleri

Makinalar calisirken agik olan borda valfleri ulasilabilir
olacak ve bunlarin panyol levhalari izerindeki emniyetli
bir yerden c¢alistiriimalari mimkdin olacaktir.

M. Tank igerik Olgiim Sistemleri

1. Eger tank igeriginin olgimi igin elektrikli bir

sistem Ongorilmisse, asagdidaki istekler dikkate

alinacaktir.

alarma neden olacaktir. Eger sensdr bozuk ise, ilgili

gOsterim gegersiz olarak isaretlenecektir.

6. Yakit ve yaglama yagi tanklari igcin gereken
alarmlar, doldurma seviyesi sensorleri tarafindan
saglanan sinyallerden elde edilemeyecektir. Ayri
sensorler saglanacaktir.

7. Mimkun oldugu taktirde, sensérler tanklarin

basing ve emme borularinda diizenlenmeyecektir.

N. Sintine ve Dreyn Sistemleri

1. Sintine  kuyular, personelsiz  g¢alisma
suresince, normal trim ve meyil agilarinda sivinin
birikimi  algilanabilecek ve  normal  dreynlerin
toplanmasina yetecek buyiklikte olacak sekilde
yerlestirilecek ve izlenecektir.

2, Sistemin makina dairesi sintineleri veya
sintine kuyularinin otomatik dreyni saglanacak sekilde
konuldugu hallerde, sintine pompasinin sik sik veya
uzun slre cgalismasi durumunda bir alarm sinyali
verilmelidir.

3. MARPOL antlasmasinin geregi olarak,
sintine suyunda artilk yag igeriginin izlenmesi ve
gerektiginde bosaltma isleminin otomatik olarak
durdurulmasi istenilen hallerde, sinir degerin gegilmesi
bir alarm vermeli ve bosaltma islemi durdurulmalidir.

4. Her su gecirmez mahal / bdlimdeki su

seviyesi izlenecektir.

5. Mahal / bélimler arasindaki sulis valfler ve

nozul valfleri “muharebe / aksiyon istasyonlar” ve
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“Savas zamani seyiri” isletim durumlari sirasinda

otomatik olarak kapanacaktir.

6. Bu valflerin hata ve ariza konumu “kapall”
olacaktir.

0. Soguk Su Uniteleri

1. Soguk su sisteminin sicakligi ve sogutma

kompresorlerinin  kapasitesi otomatik olarak kontrol
edilecektir, Kisim 107, Gemi Isletim Tesisleri ve
Yardimci Sistemler, Bolim 12, G.4’e de bakiniz.

2, Soguk su devreleri; su sogutucularinin yakin
cevresinde donma tehlikesi bakimindan izlenecektir.
izleme cihazl, sogutma maddesi donma noktasina
ulasmadan once harekete gececek sekilde
ayarlanacaktir.

3. Soduk su devrelerinde, akis monitorleri
bulunacaktir. Kompresoriin  ¢alismaya baslamasi,
belirlenen soguk su akisinda mimkun olacaktir.

Bir ilk hareket gecikmesi saglanacaktir.

4, Sogutma tesisinde; yogusma basinci c¢ok
dislk oldugunda kompresor grubunu durduran, disik
basing kesicisi bulunacaktir.

5. Yag devresi carpma yalamali olmayip,
basingl yaglamali olan kompresorler; yag ile sogutucu
madde emme basinci arasindaki basing farki, alt esik
degerini astiinda kompresori durduran bir diferansiyel
basingh kesici ile techiz edilecektir. Kompresoérin

yeniden galistiriimasi sadece elle miimkiin olacaktir.

6. Asagidaki caligma parametreleri gosterilecek
ve limit degerlerinden sapmalarda bir alarm verilecektir:

- Kompresér tahrik motoru akimi,

- Yaglama yagi basing farki,

- Emme basinci,

- Basma basinci.

7. Su kaybi halinde bir alarm verilecektir.

8. Hasar kontrol merkezinde, asagidaki sekilde
gOsterge ve galistirma donanimi bulunacaktir.

8.1 Tesisin agma ve kapatma olanagi olacaktir.

8.2 Tesisin her bir hasar kontrol alani igin
ayrilmis (ana yangin bdlgesi) merkezi durdurulmasi
saglanacaktir.

8.3 Her sogutma tesisi igin alarmlar ve isletim
kosullari gosterilecektir.

8.4 Sogutma tesisinin  ve ilgili sogutma

mabhallerinin sicaklik gostergeleri saglanacaktir.

9. Onayli  sodutucu madde ikaz cihazi
saglanacaktir.

10. Gerekli tim agma-kapama donanimi, agik-
devre ve kapali-devre kontrol donanimi, sadece ayni
hasar kontrol alanina ait tesisler icin yapisal olarak

kombine edilecektir.

1. Egder birden fazla soguk su Unitesi ardigik
mod’da galigiyorsa, asagidakiler dikkate alinacaktir:

1.1 Aktif olan Unite ©nceden belirlenen
maksimum kapasiteye ulasmis ise, ikinci stand-by
Uniteye bir ilk hareket sinyali génderilecektir.

11.2 Herhangi bir Unitedeki ariza, digerlerinin
islevlerini etkilemeyecektir.

1.3 Su kaybir durumunda, etkilenen bolge
digerlerinden ayrilacaktir.

1.4 flave (nitelerinin baglanmasi ve ayriimasi;
mimkin oldugunca, ilave Uniteler devreye alinmadan
once aktif Uniteler tam kapasite ile kullanilacak sekilde
olacaktir.

11.5 Egder tim (Gniteler calisiyorsa, Onceden
belirlenen mutlak maksimum degere ulasildijinda bir

alarm verilecektir.



7-6 Bolim 7 — Yardimci Makina Sistemleri P

P. Yakit Sistemleri

Yakit sistemi i¢ ve dis yakit aktarimi, depolama, yakit

besleme ve yakit dagitim sistemlerinden olusur.

1. Tank igeriginin izlenmesi
1.1 M. de belirtilen istekler dikkate alinacaktir.
1.2 Yapim sartnamesinde istenildigi taktirde,

tank icerigi icin trim ve meyil dikkate alinacaktir.

1.3 Tank igerigindeki anormal degisimlerde bir

alarm verilecektir.

2. Pompalarin ve Valflerin Uzaktan

Kumandasi

21 B.’de belirtilen isteklere uyulacaktir.

2.2 Kontrollu valflerin ve pompalarin istenilen /
hakiki deger durumlari, farkhlagmalar bakimindan
devamli olarak izlenecektir.

23 Bir ariza durumunda, tehlikeli bir durum
olusmayacaktir, 6rnegin; valfin kapal tutuldugunda
basing dalgasi olusumu.

24 Seviye alarmlari, badimsiz maksimum-
seviye sensorleri ile harekete gegecektir. Kaynak /
hedef kontrolii durumunda, bdéyle bir alarm doldurma

isleminin kesilmesini saglayacaktir.
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BOLUM 8

ELEKTRIK SISTEMLERI

Sayfa
A. GUG YONEHM SISTEMI ..eeiiiiiiiiieei ettt e e e e e et e e e e e e s e aaeeeeeeesessassaaeeeesansbsaseeaeeesansnnseneens 8-1
B. Gemi Besleme Sisteminin Otomasyonu (Elektrik Dagitimi / Ana Gruplar)..........cocccveirieeeinieeene e 8-2

A. Gii¢ Yonetim Sistemi
1. Genel
1.1 Glc¢ yoOnetimi  sisteminin; geminin igletim

kosullari dikkate alinarak, elektrik tesislerinin yeterli bir
sekilde beslenmesini bagimsiz olarak saglayan gorevi
vardir. Kisim 105, Elektrik, Bolim 3, A.’'ya bakiniz.

1.2 Elektrik glc beslemesi; jeneratorlerin ilk
hareketi ve durdurulmasi, senkronizasyon, paralel
calisma ve ylUk paylasimi bakimindan otomatik
olmahdir.

1.3 Uygun onlemlerle geminin elektrik
beslemesinin, tekil bir ariza durumunda dahi, yeterli
derecede mevcut olmasi saglanacaktir.

1.4 Jeneratér korumasi igin gereken elemanlar,
birbirinden badimsiz olacak ve jeneratore ait giig
istasyonu tablosu bélimine yerlestirilecektir. Kisim 105,
Elektrik, Bolim 4.’e de bakiniz.

1.5 Glig yonetimi sistemindeki tekil bir ariza
durumunda, her jeneratérin bagdimsiz calismasi ve

jeneratorlerin elle senkronizasyonu miimkiin olacaktir.

1.6 Her jeneratoriin galismaya hazir olmasi ve
onceligi secilebilir olacaktir.

2, Senkronizasyon ve Paralele Alma
21 Otomasyon sistemi; herhangi bir jenerator

oncelikle enerjisiz bir sebekeye baglanabilecek sekilde
dizayn edilecektir. Bundan sonra, ilk hareket islemi

tamamlandiktan sonra paralel ¢calismaya baglamak icin
gereken tiim diger jeneratdrler otomatik olarak
senkronize etmek ve baglamak mimkin olacaktir.

2.2 Senkronizasyon cihazi; jeneratdriin
geriliminin frekansini ve faz iliskisini, jeneratorlere ve
acma-kapama donanimina zarar vermeksizin paralele
alma mimkin olacak sekilde, sebekeninki ile harmonize
edecektir. Kisim 105, Elektrik, Bélim 4.’e bakiniz.

23 Eder senkronizasyon iglemi  basarili

olmazsa, bir alarm verilecektir.

3. Aktif Yiikiin Paylagimi

Paralele alma tamamlandiktan sonra, otomatik sistem
aktif yukd dagitacaktir.

4. Yuke Bagh Baglanti ve Ayrilma

41 Mevcut devre yukiine bagl olarak, stand-by
jenerator gruplarini ana-ylk grubuna baglamak veya bu
gruptan ayirmak otomatik olarak mumkin olacaktir.
Eger ana-ylk jeneratori sebekeye bagli ise, diger
jeneratorler belirlenen sirada ve geminin elektrik
sebekesinin ihtiyacindan belirlenen sayida, galismaya
baslayacaktir. Ayrilma iglemi bunun tersi olarak

gerceklesecektir.

4.2 Referans jeneratoriiniin  (yani ana-ylk
jeneratortiniin) elle segilmesi mimkun olacaktir.

4.3 Arizali bir stand-by jenerator, eklenme-
sirasindan otomatik olarak ¢ikarilacak ve daha sonra bir
alarm verilecektir.
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44 Jeneratérlerin baglanmasi ve ayrilmasi igin
uygun yiUk durumunun segimi, bagh Unitelerin ve
tuketicilerin buyukligine ve adedine bagldir.

4.5 Azaltimig yukte operasyonel ayriima bir
zaman gecikmesi ile yapilmalidir. Bu sekilde ayrismis
bulunan bir jeneratdér devre disi kalmayacak ve daima

harekete hazir halde kalacaktir.

4.6 Otomatik sistem; jeneratér basina %40’dan
daha az yikte wuzun sureli paralel ¢alismadan

kaginilacak sekilde dizayn edilecektir.

4.7 Yiksek guglu tiketicilerin baglanmasi, yeterli
jeneratdr glict mevcut oluncaya kadar geciktirilecektir.

B. Gemi Besleme Sisteminin Otomasyonu
(Elektrik Dagitimi / Ana Gruplar)

1. Gug istasyonlarinin mevcut besleme gerilimi
ve yuku dikkate alinarak, glic beslemesinin otomatik

degisimi saglanacaktir.

2. Bir glic arizasindan sonra otomatik ilk
hareket, Bolim 11.’e gore belirtilen 6nemli donanim igin

saglanacaktir.

3. Birden fazla gig¢ istasyonunun baglantili
calismasi, calisma kosullari dikkate alinarak, otomatik

olarak kontrol edilecektir.

4. Glg istasyonu tablosundaki baralarin
besleme noktalari arasinda bara kesicileri harekete
gegirmek, elle veya uzaktan kumanda ile mimkin
olacaktir.
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BOLUM 9

GEMi KORUMA YONETIMI

A. Hasar KONtrolli...........eueeeeeneeineee
B. Kamera 1ZIBMESI .....ooveee et
A. Hasar Kontrolii

1. Uygulama

Gemi koruma yodnetimi hizh ve hedeflenmis hasar
kontroli i¢in kullanilir. Gemi kontrol sistemi, 6zellikle
hasarin Onlenmesi, hasarin algilanmasi, hasarin
sinirlanmasi  ve hasarin  kontroli ile ilgili goérev
alanlarinda olmak (izere gemi isletim teknolojisini
destekleyecektir.

2. Genel istekler

Eger bir gemi koruma ydntemi éngérulmugse, asagida

belirtilenler dikkate alinacaktir:

21 islevler, bitiinlesik (entegre) gemi kontrol
sisteminin kontrol diizeyinde saglanacaktir.

2.2 Acik-devre kontrol ve izleme sisteminin veri

tabani kullanilacaktir.

23 Gemide veya bir bolimde kontrol edilecek
ve izlenecek elemanlarin yerlesimi acgikga tanina-
bilecektir. Gerekirse, 0rnegin; c¢esitli glvertelerin
gOsterimi igin, izometrik gérinusler tercih edilecektir.

3. “Killcard” lar ve Otomatik Sirali Devreler

3.1 “Killcard” lar, uygulamasi varsa, kullanicida

bulunacaktir.

3.2 Her mahal igin, “killcard”, muharebe hasar
kontroll igin gerekli olan 6nlemleri ve bilgileri igerir. Her
0zgln proje icin ayrintili kapsam, yapim sartnamesinde
belirtilecektir.

Sayfa
...................................................................................... 9-1
...................................................................................... 9-2

3.3 “Killcard” lar, sistem tarafindan otomatik
olarak gosterilecektir.
34 Her bir “killcard”, gesitli sistemler ve gemi

bolmelerinin durumu dikkate alinarak, belirli bir hasarda
(6rnegin; yangin veya sizinti) nasil davranilacagina dair

bilgileri igerir.

3.5 Hasar kontroli igin devreye alma islemleri,
ya lokal proses gostergesindeki “statik killcard” larin
bilgisi esas alinarak elle veya kontrol panelinin teyidi
(alindisi) vasitasiyla otomatik sirali devre olarak

yapilacaktir.

3.6 Teyidi takiben, otomatik sirali devreler
mimkun oldugunca otomatik olarak ¢alisacaktir.

3.7 Elle baslatilacak kademeler aclkca
belirlenebilir olacaktir.

3.8 Otomatik sirali  devrenin  uygulamasi
izlenecek ve hatali uygulamada bir alarm verilecektir.

4. isletim Kosullarinin Degistirilmesi

41 isletim kosullarindaki bir degisimde, gemi
koruma yonetimi, ilgili kontrol istasyonundaki kullanici
tarafindan alindiktan sonra, yapim sartnamesinde
belirtilen c¢esitli baglantilari, ayrilmalari ve degisimleri
gerceklestirir.

4.2 isletim kosullarinin degistirilmesi, otomatik

sirali devreler olarak yapilir.

4.3 Ornek olarak, asagidaki isletim kosullari
degisimleri saglanacaktir:
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4.31 Tum jeneratérlerin baglanmasi ve baglanti

besleyicisinin agiimasi.

4.3.2 Yangin sondirme sistemindeki yukseltici
devrenin kapatiimasi.

4.3.3 Bolmelerdeki su dolumu pompa mahallerinin

kapaklarinin agilmasi.

4.3.4 Basingh hava sisteminin tekii mod'da
ayrilmasi.
4.3.5 Teyit edilen ve mahal olarak belirlenebilen

bir yangin alarminda ilgili bdlmeler ve hizmet
mabhallerindeki gesitli tesis ve cihazlarin (6rnegin; fanlar,

yakit pompalari) tamamen veya kismen durdurulmasi.

4.3.6 Basing kaybi durumunda belirlenen yangin
pompalarinin eklenmesi.

4.3.7 Cephane mahallerinin su puskirtilmesi

sirasinda pompalanarak bosaltiimasi.

4.3.8 Sintine toplama tankinda pompalama
proseddurleri.
4.3.9 isabet alma hasarlari sonrasi hasarin

sinirlandirilmasi, érnegin; énemli tiketiciler igin soguk
su sisteminden fazlalikh dahili besleme sistemine

dondsim.

4.4 Geminin hasarlanmasini takiben, sadece

elle disa pompalama mumkun olacaktir.

B. Kamera izlemesi

Eger yapim sartnamesinde, belirli bélgeler i¢cin kamera

izlemesi 0Ongorilmisse, asagdida belirtilenler dikkate

alinacaktir:
1. Gorintuler belirgin ve duzgun olacaktir.
2, Hareketsiz resim olasiligi bulunmayacak

veya hareketsiz resimlerin bu durumu belirlenebilir
olacaktir.

3. Eger birden fazla kameradan gelen
goruntller bir ekranda g0sterilebiliyorsa, o anda
kullanilan kamera mahalli belirtilecektir.

4, Eger goéruntiler, belirtilen tesislerin (6rnegin;
alarm sistemi) canlandiriimasi suretiyle gosterilecekse,
daima go6runir olacak olan bilgiler goérintu Gzerine
bindirilecek veya eklenecektir.

5. Kamera sisteminin kullaniminin, éngérilen
alarm, sinyal ve goésterge sisteminin yerini alabilecedi,

her durum igin dikkate alinacaktir.

Asagida belirtilen kamera sistemi ile ilgili istekler
koordine edilecektir:

- Fazlaliklar,

- Renk gdsterimi,

- Duslk 11k seviyesinde hassasiyet,

- Ses izi iletimi ve

- Cevrinme / yakinlastirma kapasitesi.
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BOLUM 10

TESTLER

A. GENEI e
B. Teknik Dokiimanlarin incelenmesi..........ccoeeeevveeveeen.
C. Uretim Yerlerinde Yapilan Testler (FAT)

D. Gemide Yapilan Testler ........ccccooviiiiniiiieceeee
E. TID TeSHEN e
A. Genel

1. Bolim 2’de istenilen sistemlerin, donanimin

ve tesislerin testleri, agsagida belirtilen kosullara tabidir:

2, Genel kalite glivencesi sisteminin bir parcasi
olarak, Uretici Urettigi Grlnlerin belirtilen isteklere
uygunlugunu saglamahdir. Uygulanan &nlemlerin ve
yapilan testlerin kayitlari, kalite glivence sistemi
cercevesinde hazirlanacaktir.

3. Kurallarda belirtilen belirli sistemler, donanim
ve elemanlarin testleri TL so6rveyori gozetiminde
yapilacaktir.

Asagida belirtilen testler ve test Ornekleri minimum

istekleri ifade etmektedir.

Test edilecek elemanlarin 6zel dizayni nedeniyle
zorunlu olursa, diger test edilecek elemanlarin Uretim
yerinde veya gemide testleri de istenebilir. Bu durum
Ozellikle bitlnlesik (entegre) sistemlere uygulanir.

4. Yeni sistemlerde yapilacak ilave testler ve

tecriibeler hususunda, anlasmaya varilacaktir.

5. Testlerin  amaci, yapim sartnamesinde
belirtilen isteklere uygunlugunun saglandiginin ve test
orneginin  istenilen  kullanima uygun oldugunun
kanitlanmasidir.

6. Geminin, murettebatin ve destek malzeme-

sinin glvenligi ve geminin goérevlerini yerine getirmesi
bakimindan esas olusturan bilgisayarlarin kullanimi
durumunda, Kisim 105, Bolim 10’a gére bunlarin
yazillmi  ve donanimina ait kayitlar, testler ve

degerlendirmeler saglanacaktir.

7. Testler asagida belirtilenleri igerir:

- Teknik dokiimanlarin incelenmesi, B.’ye bakiniz.

- Uretim vyerlerinde yapilan testler (FAT), C.ye
bakiniz.

- Gemide yapilan testler (HAT ve SAT), D.ye
bakiniz.

- Tip onayi testleri, E.'ye bakiniz.

FAT, HAT, SAT ve tip onayl test prosedirleri
dokiimanlarda belirtilecek ve TL onayina tabi olacaktir,
Bolim 1, C.5’e bakiniz.

B. Teknik Dokiimanlarin incelenmesi

1. Onaylanacak dokimanlarin listesi Bélim 1,
C’de belirtilmigtir.

2. incelenen ve gereken sekilde aciklamalari
yapilan dokumanlar, istek halinde TL sOrveyoriine
verilecektir.
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C. Uretim Yerlerinde Yapilan Testler (FAT)
1. TL Sorveyoriit Gozetiminde Yapilan
Testler

Testler, klaslama kurallari ve onayh dokiimanlar esas
alinarak yapilacaktir. Testler taninmis bir standarda
gore yapllr.

2. ilave Testler

Guvenlikle ilgili sistemlerde veya kapsamli otomasyon
sistemlerinde veya entegre olmus bagimsiz sistemlerde,
TL ilave testler isteme hakkina sahiptir.

D. Gemide Yapilan Testler

1. Genel

Bu kapsamdaki testler sunlardir:

- Yapim / montaj sirasindaki testler,

- Hizmete alma sirasindaki testler,

2, Yapim / Montaj Sirasindaki Testler

21 Geminin yapimi sirasinda, montajlarin TL
onayll dokiimanlara ve klaslama kurallarina uygunlugu

kontrol edilecektir.

2.2 Yapilmig  bulunan testlerle ilgili test

sertifikalari talep halinde strveyore verilecektir.

23 Gli¢ beslemeleri dahil, tim otomasyon
sisteminin uygunlugu ve dogru calismasi
dogrulanacaktir.

24 TL kurallarinda belirtiimeyen hallerde,

yapilacak testler hususunda, sistem gereklerine gore

anlagsmaya varilacaktir.

3. Hizmete Alma Sirasindaki Testler

31 Tdm otomasyon donaniminin uygunlugu ve

dogru galismasi gosterilecektir.

3.2 Elle midahale olmaksizin, en az 6 saatlik bir

surede, seyirdeki galisma kanitlanacaktir.

E. Tip Testleri

1. Asagida belirtilen tesisler, donanim ve

sistemler zorunlu tip testine tabidir:

- Bilgisayar sistemleri,

- Geminin birincil gdrevine hizmet eden 6nemli
donanimin ve diizenlerin agik-devre ve kapali-
devre kontrolleri ve izleme devreleri,

- Butunlesik (entegre) sistemler,

- Ana sevk tesisi ile ilgili uzaktan kumanda

sistemleri,

- Belirli otomasyon donanimina ait sensoérler ve
akttatorler,

- Makina alarm sistemleri,

- Vardiya alarm sistemleri,

- Emniyet diizenleri,

- Emniyet sistemleri,

- Gug¢ beslemesi otomasyonu,

- Tank igerik dlguim sistemleri,

2. Belirtilen tip testlerine alternatif olarak, TL'nun

on onayi ile, 6zel durumlarda, 6zel testler yapilabilir.
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BOLUM 11

SENSORLER, STAND-BY DEVRELER ve UZAKTAN KUMANDA DUZENLERI

Sayfa
A. LY T OSSP 11-1
B. Ana Sevk Dizel Makinalarinin (Orta ve YUksek Devirli) SENSOFIEri .......cccooviiiiiiiiiiiic e 11-2
C. SeVK Gaz TUrDINIEIT SENSOTIET .....eeiiieeie et e et e ettt e e st e e e ss e e et e e e e eneeeeesnneeeas 11-4
D. Elektrikli SEVK TeSiSIeri SENSOIETI .........ooii et e e e et e e e e e e e nneaeeeaae s 11-5
E. Sevk Saftlari ve DUmen MaKinast SENSOMENI...........oiiiiiiiiiiiie et e e e e e e as 1-7
F. Yardimci Dizel MaKina SENSOFIENI .......coee ittt e e e e et e e e e e e e e nnteeeeaaeeeaaneeaaeeeaannns 11-8
G. ISt Uretim ve KUIANIMI SENSOEII............c.eueeieeeceeeeeeeee ettt e et e et eetea et sese s eaese s eae e eneaeeeans 11-9
H. Yangin Alarm Sistemleri, Elektrik Tesisleri ve Diger Sistemlere Ait Sensorler...........ccccovviiiiiie e 11-10
1. Onemli Donanim igin Stand-by Devreler ve Uzaktan Kumanda Sistemleri ............ccoccoovoveieoeioeieeeeeeeeeeeee, 11-12
A. Genel fazla sensor gerekli olursa, sensorlerden gelen verinin
degerlendiriimesinin bagimsiz yapilmasi saglanmalidir.
1. Donanimin ve tesisin izleme, koruma, agik- Uygun sekilde dizayn edilirse, bagimsiz

devre ve kapali-devre kontrol kavrami, tim isletim

kosullarinda glvenli galismayi saglayacaktir.

2. Asagida listelenen alarm, yavasglatma ve
durdurma kriterleri minimum istekleri ifade eder.

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

gerekli olabilir.

4. Tablo 11.1 + 11.8’deki bir kritere gore birden

degerlendirmenin yerini fazlalik kavrami alabilir.

5. Alarm duzenlerinin dizayni igin, Bélim 3,
C.deki hiikiimler uygulanir. isletim parametrelerinin
yavaslatilmasi Bélim 3, E.’ye gére olacaktir.

6. Stand-by devrelerin dizayni i¢in Bélim 3, H.

ve |.’daki hikimler uygulanir.

7. Emniyet dizenleri ve emniyet cihazlarinin
dizayni icin, Bolim 3, D.’deki hikimler uygulanir.
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B. Ana Sevk Dizel Makinalarinin (Orta ve Yiiksek Devirli) Sensorleri

Tablo 11.1  Ana sevk dizel makinalarinin sensorleri : Yaglama yagi, sogutucu madde, yakit

Sembollerin anlam: S §

| = Alarm nedeninin gosterimi _ § %

U = Alt sinir 5 @ S %

O = Ust sinir é 2 é :g

R = Yavaslatma 5. E% % é«

S = Durdurma g % g ‘;U

B = Stand-by diizenin galismasi 3 g E ‘%
< X L N4

Yaglama yagi

Makina girisindeki yaglama yagi basinci (1) (2) U u/B u/sS

Yaglama yagi filtresindeki basing farki (0]

Makina girisindeki yaglama yagi sicakhgi O/R

Yag buhari yodunlugu veya makina yataklari sicakligi (2250 kW veya 300 mm OR

silindir gapi Ustlinde (3) (4)

Silindir yaglama arizasi R

Yaglama yagi toplama tanklari seviyesi (1) U

Otomatik yaglama yagi filtresinde ariza |

Sogutucu madde

Silindir sogutma suyu basinci U u/s

Her silindir ¢ikisindaki silindir sogutma suyu sicakligi (5) O/R

Silindir sogutucusu genlesme tanki seviyesi U

Silindir sogutma suyu sistemindeki yag kagagi (6) |

Deniz sogutma suyu basinci U U/B

LT (dusuk sicaklik) tath su sogutma devresi basinci U

LT (dusuk sicaklik) tatli su sogutma devresi sicakligi (0]

Yakit

Yakit plskirtme pompalarindan énce yakit basinci U

Agir yakit viskozitesi veya sicakligi u+O0

Yakit piskirtme borusu sizintisi |

Kapali degisim borusundaki yakit seviyesi (gaz yastigi) (7) U

Otomatik yakit filtresinde ariza |

Yakit servis tanki seviyesi U
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Tablo 11.1  Ana sevk dizel makinalarinin sensorleri: (devam)

Tiirbosarjerler, egzost gazi, hava

Sembollerin anlami:

| = Alarm nedeninin gdsterimi

U = Alt sinir

O = Ust sinir

R = Yavaslatma

S = Durdurma

B = Stand-by diizenin galismasi

Alarmlar igin sensor

Kontroller igin sensor

Emniyet islevleri igin sensor

Kaptan koskiindeki tekil alarm

Tiirbosarjer

Tirbosarjer yaglama yagi basinci (9)

Tlrbosarjer ¢ikisi yaglama yagi sicakhgi (9)

Doldurma havasi sicakligi (8)

u+0

Egzost gazi

Tlrbosarjer girisi ve gikisi egzost gazi sicakligi

Egzost gazi sicakhidi veya bu sicakhdin ortalama degerden sapmasi

(U+O)IR

Hava

Kumanda havasi basinci

ilk hareket havasi basinci (10)

c

Asin devir koruma sisteminin harekete gegcmesi

0o/S

(1)  Ayridevreler i¢in ayri alarmlar saglanacaktir.
(2)  Sadece 220 kW ’dan biiyiik makinalar igin durdurma.
(3) Gerektiginde durdurma.

(4) Yiiksek devirli makinalar igin diger izleme yontemleri hakkinda da TL ile anlasmaya varilabilir.

(5) Tiim silindirler, ayri kapama valfleri olmaksizin, ortak sogutma suyu mahalline sahipse, her silindirin izlenmesine gerek

yoktur.

(6) Yakitin, yaglama yagimin sogutma suyu ile én isitmasi veya sogutmasi yapildiginda.

(7)  Otomatik gaz ¢tkarmada gerekmez.
(8)  Alt simir degeri yerine “dolgu havasi kanalinda su” uygulanabilir.

(9) Bagimsiz yaglama yagi devrelerine uygulanmaz.

(10)  Dogrudan tornistanlt makinalarda ve kaptan koskiinden uzaktan kumandaly ilk hareketli tiim makinalarda, tekil alarm.
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C. Sevk Gaz Tiirbinleri Sensorleri

Tablo 11.2 Sevk gaz tiirbinleri sensoérleri

Sembollerin anlami:

| = Alarm nedeninin gosterimi
U = Alt sinir

O = Ust sinir

R = Yavaslatma

S = Durdurma

B = Stand-by diizenin galismasi

Alarmlar igin sensor
Kontroller igin sensor

Emniyet islevleri igin sensor

Kaptan koskundeki tekil alarm

Yaglama yagi toplama tanki seviyesi

Yaglama yagi gravite tanki seviyesi

Tarbinden 6nce yaglama yagi basinci (1) u/B

u/S

Yaglama yag filtresindeki basing farki

Turbinden 6nce yaglama yagi sicakhgi

Sogutma suyu basinci u/B

Yakit basinci

Sogutucu sicakhgi

O|0O|c|c|O|O|Cc|c|c

Yatak sicakligi

Yanmalatesleme yanmasi arizasi

S

Titresim (1)

O/S

Rotorun eksenel yer degistirmesi

0O/S

O |0 O

Egzost gazi sicakligi (1)

Kompesoérden énce dislk basing (1) U

u/sS

Serbest tlrbin deviri (U+0O)

(U+0)/S

Gaz jeneratori deviri (0]

O/S

(1)  Durdurmaya neden olan kritik bir kosula yol agmaksizin sinirlara ulagiimalidir.
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D. Elektrikli Sevk Tesisleri Sensorleri

Tablo 11.3 Sevk motorlari, motor uyaricilar

Sembollerin anlami:

| = Alarm nedeninin gosterimi
U = Alt sinir

O = Ust sinir

R = Yavaslatma

S = Durdurma

B = Stand-by diizenin galismasi

Emniyet iglevleri igin sensor
Kaptan koskundeki tekil alarm

Alarmlar igin sensor
Kontroller igin sensor

Sevk motoru

Asiri akim O

Kisa devre /1S

Asiri devir

O
Dustuk gerilim U
U

Dustk frekans

Stator / rotor sargisinda toprak hatasi |

Diferansiyel réle korumasi |

Stator sargi sicakhgi

Yatak sicakhgi

Giristeki sogutucu sicakhgi

O
O
Yaglama yag sicakligi (0]
O
O

Cikistaki sogutucu sicakhigi

Harici havalandirma arizasi |

Uyarici arizasi |

Motor uyaricisi

Gug devresindeki akim (0]

Glg devresindeki gerilim (0]

Gug¢ devresinde kisa-devre |

Besleme arizasi |

Kontrol gerilimi arizasi |

Havalandirma arizasi |

Uyarici tayristor sicakligi

Uyarici transformatér sicakhgi

Sigorta arizasi |

Reglilator arizasi |

Topraklama hatasi |
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Tablo 11.3 Elektrikli sevk tesisleri sensorleri (devam)

Frekans konvertorleri, ara devrelere ait donanim

Sembollerin anlami:

| = Alarm nedeninin gdsterimi

U = Alt sinir

O = Ust sinir

R = Yavaslatma

S = Durdurma

B = Stand-by diizenin galismasi

Alarmlar igin sensor
Kontroller igin sensor

Frekans konvertorii

Ana besleme arizasi

G devresindeki akim (0]

Besleme gerilimi u+O

Dahili kisa-devre |

Kontrol gerilimi arizasi |

Gu¢ devresinde topraklama hatasi |

Havalandirma arizasi |

Konvertdr hiicre sicakhgi

0]
Tayristor sicakhigi (0]

Tayristor / sigorta arizasi |

Impuls hatasi |

Bilgisayar hatasi |

Ayar ve hakiki degerlerinden sapmalar (0]

Ara devrelere ait donanim

Kisma sargisi sicakligi (0]

Ara devrede hata |

Konvertor transformatorii

Kisa devre / diferansiyel korumasi |

Topraklama hatasi |

Transformatér sargilar sicakligi (0]

Jeneratorler

Stator akimi (6]

Stator kisa-devresi |

Asiri devir

Gerilim

c|c |O

Frekans

Stator topraklama hatasi |

Stator sargilari sicakligi

Yatak sicakligi

Yaglama yagdi sicakhgi

Hava girig sicaklgi

O |0 |0 |0 |0

Hava ¢ikis sicakligi

Dis havalandirma arizasi |

Emniyet islevleri igin sensor
Kaptan koskundeki tekil alarm
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E. Sevk Saftlari ve Dimen Makinasi Sensorleri

Tablo 11.4 Sevk saftlari ve diimen makinasi sensérleri

Sembollerin anlami:

| = Alarm nedeninin gosterimi
U = Alt sinir

O = Ust sinir

R = Yavaslatma

S = Durdurma

B = Stand-by dlizenin galismasi

Alarmlar igin sensor

Kontroller igin sensor

Emniyet iglevleri igin sensor

Kaptan koskundeki tekil alarm

Sevk safti

Disliden 6nce yaglama yagi basinci

U/R

u/sS

Dislideki yaglama yagi basinci (1)

O/R

Yaglama yagi filtresi basing farki

Dislideki yaglama yagi seviyesi

Stern tiip yagdi tank seviyesi

Kig stern tlip yatagi sicakhgi (2)

Her radyal yatagin sicakligi (3)

Kig saft yatagi sicakhgi

O |0 |0 |c|c|O

Strast yatagi sicakligi veya strast yatagi yaglama yagi sicakligi

O/R

Kumanda edilebilir pigli pervane hidrolik yagi basinci

Kumanda edilebilir picli pervane hidrolik yagdi seviyesi

Diimen makinasi

Glg Unitesi arizasi (4)

Elektrik tahrikinin bir fazinin asiri yiklenmesi / arizasi

Hidrolik yag tanki disuk seviyesi

Dumen kontroll gerilim arizasi (4)

Hidrolik sistemin islev arizasi (hidrolik kayip alarmi)

XX | X | X | X

(1)  Siirtinmesiz yataklar i¢in 1500 kW in iistii.

(2) Cap1 400 mm. 'den kiiciik saftlar igin, kica yakin stern tiip i¢in yaglama yagi sicaklig.

(3)  Siirtinmesiz yataklar i¢in uygulanmaz.

(4)  Eger kontrol sistemi ile giig iinitesi arasinda sabit bir iliski varsa, kaptan koskiindeki alarmlar devam edebilir.
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F. Yardimci Dizel Makina Sensorleri

Tablo 11.5 Yardimci dizel makina sensorleri

Sembollerin anlami:

| = Alarm nedeninin gosterimi
U = Alt sinir

O = Ust sinir

R = Yavaslatma

S = Durdurma

B = Stand-by diizenin galismasi

Emniyet iglevleri igin sensor

Alarmlar igin sensor
Kontroller igin sensor

Yardimci dizel makinalar

Yaglama yagi basinci (1) u/sS

Yaglama yagi indikator filtresi basing farki

Sogutucu basinci veya akigi

Sogutma suyu veya sogutma havasi sicakligi

Sogutma suyu esitleme tanki seviyesi (eger ayri devre ise)

ilk hareket havasi basinci

c|Cc|c|O|Cc |0 |C

Yakit basinci

AQir yakit vizkositesi veya sicakligi u+0O

Otomatik yakit filtresi arizasi |

Yakit indikator filtresi basing farki (0]

Yakit plskirtme devresinde sizinti |

Asiri devir (1) (0] o/s

Yakit servis tank(lar) seviyesi U

Yag buhari yodunlugu veya makina yataklari sicakligi (2250 kW veya 300 mm 0I5

silindir gapi Ustlinde) (2)

(1)  Sadece 220 kW 'w iizerindeki makinalar i¢in durdurma.

(2) Yiiksek devirli dizel makinalarda, diger izleme yontemleri hakkinda TL ile anlasmaya varilabilir.

Kaptan koskundeki tekil alarm
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G. Ist Uretim ve Kullanimi Sensérleri

Tablo 11.6 Isi liretim ve kullanimi sensorleri

Sembollerin anlami:

| = Alarm nedeninin gosterimi
U = Alt sinir

O = Ust sinir

R = Yavaslatma

S = Durdurma

B = Stand-by diizenin galismasi

Emniyet iglevleri igin sensor
Kaptan koskundeki tekil alarm

Alarmlar igin sensor
Kontroller igin sensor

Seperator sistemleri

Separe edilecek sivinin sicakhigi u+O

istenmeyen dram agiimasi |

Su valfinin kagagi |

Camur tanki seviyesi (0]

Akaryakitla ¢aligan isiticilar

Isitici sicakhgi

(0]
Dolasim U
(0]

Duman gazi sicakhgi

Sizinti |

Egzost gazi ile galisan isiticilar

Isitici sicakhgi (0]

Dolasim U/R

Isitici ¢ikisinda egzost gazi sicakhgi (0]

Isiticida alev |

Sizinti R

Yardimci buhar tesisi

Yogusum, besleme suyu ve buhar sistemleri

c

Yogusum tanki seviyesi

Tuzluluk (0]

Yag karisimi |

Akaryakitla calisan kazanlar

Su seviyesi u+0O

Buhar basinci 8

Dolasim U

Egzost gazi kazanlar

Su seviyesi u+0

Buhar basinci (0]

Egzost gazi kazaninda (kanath borulu) alev |

Evaporator tesisi

Damitik Griindn tuzlulugu (0]




11-10 Bolim 11 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Diizenleri

H. Yangin Alarm Sistemleri, Elektrik Tesisleri ve Diger Sistemlere Ait Sensoérler

Tablo 11.7 Yangin alarm sistemleri, elektrik tesisleri ve diger sistemlere ait sensoérler

Sembollerin anlami:

| = Alarm nedeninin gosterimi
U = Alt sinir

O = Ust sinir

R = Yavaslatma

S = Durdurma

Kontroller igin sensor

B = Stand-by diizenin galismasi

Alarmlar igin sensor

Yangin alarm sistemi

Yangin alarmi (1)

Ariza |

Elektrik tesisi

Gemi besleme devresi arizasi |

Onemli olmayan tiiketicilerin durdurulmasi |

Jenerator salter aktivasyonu |

Dustk frekans

u
Asir gerilim (0]

24V ana sarj Unitesi arizasi |

Enerji besleme otomasyonunda hata |

Soguk su sistemi

Buzlanma kontroll (sicaklik)

Dolasim akisi

Sogutucu emme basincina gore yag basinci farki

Emme basinci

u
u
U
Kompresor tahrik motoru akimi (0]
u
U

Cikis basinci

Hidrofor tesisi

Rezerv hacmi U

alisma basinci U
Calig

isletme sicakhg u/o

Digerleri

Bara sistemi arizasi |

Uzaktan kumanda arizasi |

Alarm sistemi arizasi |

Bir alarmin alinamamasi |

Emniyet sistemi arizasi |

Emniyet sisteminin harekete gegmesi |

Emniyet iglevleri igin sensor
Kaptan koskundeki tekil alarm
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Tablo 11.7 Yangin alarm sistemleri, elektrik tesisleri ve diger sistemlere ait sensoérler (devam)

Sembollerin anlami:

| = Alarm nedeninin gosterimi
U = Alt sinir

O = Ust sinir

R = Yavaslatma

S = Durdurma

B = Stand-by diizenin galismasi

Emniyet iglevleri igin sensor
Kaptan koskundeki tekil alarm

Alarmlar igin sensor
Kontroller igin sensor

Emniyet sisteminin iptal aktivasyonu

Ariza kontrol sistemi

Uzaktan kumandanin ayar / hakiki degerlerinden sapma |

iptal edilen bir cihazin harekete gecmesi |

Yardimci bir cihazin otomatik harekete gegcmesi |

Stand-by bir kontrol Unitesi arizasi |

Otomatik sirali devre basarisizligi (sadece emniyet yonetim sistemli gemilerde) |

Tank dlgim sistemi, doldurma seviyeleri (6]

Yakit tanki, icerigin anormal degisimi |

Makina dairesi sintine seviyesi, sintine emme borusu (3)

Seperatérden sonra sintine suyu yag miktari

Yakit taginti tank seviyesi

O
O
Otomatik sintine pompalarinin devreye girme siresi ve sicakligi (0]
O
O

Sizinti yag tanki seviyesi

Algak basing CO; sistemi arizasi |

ilk hareket havasi kompresérii arizasi (2) |

Yangin séndirme sistemi basinci U

Otomatik yangin séndiirme sistemi aktivasyonu |

(1)  Diger alarmlardan ayirt edilebilmelidir.
(2)  Sadece dogrudan tornistanlt makinalarda.

(3) Her makina dairesi veya bélmesinde, alarmlar igin en az iki ayri sensor.
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Onemli Donanim igin Stand-by Devreler ve Uzaktan Kumanda Sistemleri

Tablo 11.8 Onemli donanim igin stand-by devreler ve uzaktan kumanda sistemleri

o ©
o | 5f &
Tesis / Sistem S § -?) 2 _%
Py I 09 ¢
: |2l s
5 |38e&§ S
Sevk dizel makinasi Yaglama yagi pompalari (1) X X X
Piston sogutucu pompalari X X X
HT (yUksek sicaklik) tath su sogutma pompalari X (2) X X
LT (dislk sicaklk) tatl su sogutma pompalari X X X
Deniz suyu sogutma pompalari X (3) X X
Nozul sogutucu pompalari X (2) X X
Yakit besleme pompalari X (2) X X
Yakit basing arttirma pompalari X X X
Gaz turbini Yaglama yagi pompalari X X X
Sogutucu pompalari X X X
Yakit besleme pompalari X X X
Yakit basing arttirma pompalari X X X
Dizel jenerator Silindir sogutma suyu pompalari X X X
Yaglama yagi pompalari X X X
Yakit besleme pompalari X X X
Disli yaglama yag: pompasi X X X
Kumanda edilebilir pigli X X X
pervane yaglama pompasi
Dimen makinasi hidrolik yagi X (4) X (4)
pompasi
ilk hareket havasi kompresorii X (5) X (5)
Kontrol havasi kompresori X (5) X (5)
Ana yangin séndlirme X (5) X (4)
pompasi
Gemi elektrik devresi (6) X X X
Statik / doner konvertér X

M
(2
3
4
(5
(6)

Ayrilmis devreler igin gegerlidir.

Bu pompalar ana makina veya disli tahrikli ise, stand-by devre gerekli degildir.

Kepge ile calisiliyorsa, devir sayisina bagl olarak, otomatik agilip kapanabilen ana sogutma suyu pompasi bunun yerini alir.
Kaptan koskiinden uzaktan kumanda ile yol verme.

Basinca bagl olarak otomatik yol verme ve durdurma.

Otomatik gii¢ beslemesi onerilir. Gemi elektrik devresi bagimsiz olarak saglanmalidir.
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BOLUM 12
YEDEK PARCALAR
Sayfa
] =Yoo 1) 1= 1= OO 12-1
A. Genel istekler 2. Yedek pargalarin ayrintih kapsami, igletim
deneyimleri dikkate alinarak, tersane ile Askeri Otorite
1. Seyirde bir hasar durumunda geminin arasinda kararlastirilacaktir. Ayrica Ureticinin tavsiyeleri

makinalarinin ¢alismasi ve manevra Kkabiliyetinin
devamini saglamak igin, ana sevk tesisi ve Onemli
donaniminin  elektronik yedek pargalari, gerekli

takimlarla birlikte gemide bulunacaktir.

de dikkate alinacaktir.

3. Yedek pargalarin fiili miktari dokimante

edilecek ve bunlarin listesi gemide bulundurulacaktir.
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