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GENEL PRENSIPLER
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1-2 Bolim 1 — Genel Prensipler A

A. Genel

1. Buradaki kurallar; askeri goérevler igin
kullanilan  gemilerdeki ve asagida tanimlanan
otomasyonla ilgili donanima uygulanir. Silahlar ve taktik
kumanda sistemleri ile ilgili 06zel istekler yapim

sartnamesinde tanimlanmaldir.

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

Sistemleri dikkate alinarak uygulanir.

3. Dizayn

3.1 Her Unite 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 6nlemlerinin, 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, asagidaki temel

istekler dikkate alinacaktir:

- Ortam ve isletim kosullariyla uyumluluk,

- Hassaslik isteklerine uygunluk,

- Parametre ayarlarinin, sinirlarin  ve  hakiki
degerlerin izlenebilirligi ve degismezIigi,

- Olguim, agik ve kapall devre kontrol donanimlari
ve izleme sistemlerinin, proses ve bununla ilgili

6zel isteklere uyumlulugu,

- Sistemin galismasinda 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 igin yeterli hizla ¢alismalidir.

3.8 El ile midahalede hasarlanma kaginilmazsa,

otomatik miidahale olanagi 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 6lcim sistemlerindeki hata veya
arizalar olusmasi halinde insanlarin ve geminin
glvenliginin tehlikeye girmesi 6nlenemiyorsa, guvenlik

cihazlari veya glivenlik énlemleri gereklidir.

3.11 Kontrol, izleme ve Oo&lgim sistemlerindeki
hata veya arizalar olugsmasi halinde makinalarin ve
sistemlerin tehlikeye girmesi onlenemiyorsa, 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

karsilanacaktir.

4. Esdegerlilik

41 Tipleri, bazi kisimlari veya donanimlari
nedeniyle yapim kurallarina gére farkhlik gdsteren
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A,B Bolim 1 — Genel Prensipler 1-3

gemiler, yap!r elemanlarinin veya donanimlarinin
esdegerlilik sagladigi klasi alabilirler.

4.2 Bu baglamda, TL ilgili kural isterlerinin amaglarini
yerine getiren ve esdeder emniyet seviyesine ulasan
uygun alternatif dizayn, yerlesim ve
hesaplama/analizleri (FE, FMEA, v.b.) kabul edebilir.

B. Tanimlar

1. Alarmlar

Alarmlar; anormal ¢alisma kosullarinda gorsel ve sesli

ikaz verirler.

2, Koruyucu Diizenler

Koruyucu duzenler; fiili degerleri algilar, sinir degerler
asildiginda alarmlari harekete gegcirir 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

diismesini onlerler.

4, Emniyet Sistemleri

Emniyet diizenleri ve/veya koruyucu diizenlerin tek bir
islevsel Unitede birlesimidir.

5. Sistemler

Sistemler; giris ve ¢ikis dizenleri dahil, izleme, kontrol
ve emniyet igin gerekli tim donanimlari igerir. Sistemler,
degisen isletim kosullari, ¢evrimler ve calismalardaki

davraniglar dahil, tanimlanan iglevleri kapsar.

6. Biitiinlesik Sistemler

Bltinlesik sistemler; izleme, kontrol, emniyet ve
girig/cikis dizenleri icin gerekli olan, birden fazla
donanim bilesenini igerir. Bitiinlesik sistemler, dedisen
isletme kosullarindaki davranis dahil, tanimlanan cesitli

fonksiyonlari kapsar.

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

gbrevlerin yerine getirilmesi mimkun olacaktir:

- Sevk tesisinin kontroll ve izlenmesi,

- Elektrik tesisinin kontroll ve izlenmesi,

- Su dolumu kontroli, yanginla mucadele ve NBC
savunma ile ilgili gemi isletim donaniminin

kontroll ve izlenmesi,

- Tdm diger gemi igletim donaniminin kontroll ve

izlenmesi.
71.2 Yukarida belirtilen goérevleri yerine getirmek
Uzere, islevlerine gbre 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.
7.2 Kaptan koskii igletim istasyonu
Kaptan kdsku isletim istasyonu, ayni anda makina
kontrol merkezinden izlenen, sevk tesisinin kontroli igin
kullanilir. Eger, makina kontrol merkezinin iglevi, kaptan
koskl isletim istasyonundan yapilabiliyorsa, 7.1°de
belirtilen donanim saglanacaktir.

7.3 Yardimci kontrol mahalleri

Hizmet mahallerinde, asagidakilerin isletimi icin

yardimci kontrol mahalleri bulunacaktir:

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

- Pervanelerin ayarlama diizen(ler)i,

- Jeneratodrlerin tahrik motorlari,
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1-4 Bolim 1 — Genel Prensipler B,C,D

- Elektrik donanimi,

- Dimen makinasi(lari).

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

7.4 Hasar kontrol merkezi (DCC)

Hasar kontrol grubu, hasar kontrol merkezinde
konuslandirlir. Hasar kontrolu icin dnemi nedeniyle, bu
merkez gemi islerim donaniminin izlenmesi ve kontroli
ile ilgili donanimla uygun sekilde techiz edilecektir.

C. Onay igin Verilecek Dokiimanlar

Uretimin baslangicinda veya sistemlerin montajinda,
asagida Dbelirtlen dokimanlar, uU¢ kopya olarak
yeterince  6nceden, onaylanmak ve sorveyore
verilebilmek Uzere TL'na verilecektir. Kisim 105,

Elektrik, Bolim 1, C.’ye de bakiniz.

1. Bolim 2.’de belirtlen her sistem igin

asagidaki dokumanlar verilecektir:

- Sistemin genel goriinisu / yerlesimi,

- Kablo plani,

- Glg¢ besleme kavrami,

- islevsel iliskilerin tanimi,

- Genel yerlesim,

- islevsel tanimlar,

- Kisim 105, Elektrik, Boélim 1, C.2.9'a gore
bilgisayar sistemleri dokiimanlari.

2, Olclim noktalan listesi verilecektir. Bélim
11’e de bakiniz.

3. Ana sevk sistemi ve gereken diger

donanimlar i¢in durdurma veya yavaslatmaya neden

olacak sinir degerlerin ayrintilarini veren emniyet
koruma kavrami.

4, Kaptan koéski donanimi igin, otomasyon

tesisine ait asagidaki dokiimanlar onay icin verilecektir:

- Cihazlar, bilesenler ve sistemleri de igerecek
sekilde kaptan kogsku tesis resmi,

- Kaptan koskl konsollarindaki cihazlarla birlikte

aranjman resimleri,

- Tip, uretici ve onay kurulusu ayrintilarini da
iceren cihaz listesi,

- Cihazlarin ve bunlarin gii¢ beslemelerinin iglevsel

iliskilerini gésteren blok diyagramlari.

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

Bilesenlerin ve sistemlerin, Uretim yerinde testleri
(FAT),

- Bilesenlerin, donanimin ve sistemlerin geminin
liman tecribelerinde kurulum ve bitinlesme
testleri (HAT),

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

6. TL, verilen dokimanlarin, sistemin
degerlendiriimesi ydonunden yeterli olmadigi durumlarda,
ilave dokimanlar isteyebilir.

D. Bakim

1. Olgiimlerin ve onarimlarin yapilabilmesi igin
otomasyon sistemlerine ulasmak mimkun olmahdir.

islevsel  testlerin  yapilabilmesi ve  arizalarin
belirlenebilmesi icin similasyon devreleri, test dizenleri,

pilot lambalari, vb. gibi olanaklar saglanmalidir.

2, Bakim  prosedirleri  nedeniyle, diger
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D Bolim 1 — Genel Prensipler 1-5

sistemlerin islerligi zarara ugramamaldir.

3. Devredeki donanimlarin devre panelinin
degistiriimesi nedeniyle parcalarin arizalanmasi veya
kritik durumlarin olusmasi s6z konusu ise, bu durumu
belirten bir ikaz konulmaldir.

4. Devre panelleri ve jak baglantilari
karigikliklara karsi guvenlige alinmalidir. Alternatif
olarak, bunlar ait olduklari vyerlere gbre acikca
isaretlenmelidir.
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A.
B.

BOLUM 2

KONTROL ve iZLEME DONANIMININ KAPSAMI
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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 sartnamesinde
belirtlen daha kisa bir nh siliresinde 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:

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

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

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

14 Emniyet duzenleri, sistemleri, ve koruyucu

donanim, Bélim 3, D., E., F., ve G.ye bakiniz.

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

1.6 Sevk tesisi i¢in uzaktan kumanda, Bolim 6,
A’ya bakiniz.

1.7 Yardimci makina sistemlerinin otomasyonu,

Bolum 7.'ye bakiniz.

1.8 Elektrik glc¢ beslemesi icin gu¢ yodnetim
sistemi, Bolum 8, A.’ya bakiniz.

2, Geminin tipine ve konuglanma profiline bagl
olarak, bu kapsamin diginda yer alan otomasyon ve
izleme donanimi, yapim sartnamesinde belirtiimelidir.
Ancak, belirlenen genel prensipler, her durumda dikkate
alinmalidir.

TURK LOYDU - ASKERI GEMi KURALLARI, OTOMASYON - 2015



Bolim 3 — Temel Sistem Istekleri 3-1

TIemmo

BOLUM 3

TEMEL SISTEM iISTEKLERI

Sayfa
YERLESTIRME VE PERFORMANS .........oouiaiieeeee oottt n s e et 3-2
INSAN-MAKINA ARAYUZLERI........coo oot ettt ettt et ee et et e ee et eae e e et et e ee et eaeeee et eteeeeeeeneereeneees 3-2

1. Genel istekler

2. Giris Uniteleri

3. Cikig Uniteleri

MAKINA ALARM SISTEMLERI...........c.ooiimiiiiiieiriiieiei et 3-4
1. Genel istekler

2. Kaptan Koskundeki Alarmlar

3. Ana Isletim Merkezindeki Alarmlar

4. Telsiz Vardiya Alarm Sistemleri

EMNIYET SISTEMLERI .......ooieieiieeeeeeeeeeeeeeeeeee ettt n et en e 3-5
KORUYUGCU DUZENLER ... en e 3-5
EMNIYET CIHAZLARI ..ottt ettt n et et en e 3-6
IPTALLER ........oooioeeeee oottt ettt et e et e et n e e e e e e ee et n e 3-6
AGIK-DEVRE VE KAPALI-DEVRE KONTROL DONANIMI.........c.cooviiiiiiieeeeeeeeee e 3-6

1. Agik-Devre Kontrol Donanimi

2. Kapali-Devre Kontrol Donanimi

STAND-BY DEVRELER / OTOMATIK KONTROLLER ..........cccooiiiiiiitiieeeeeee oo 3-7
1. Genel

2. Dizayn

TURK LOYDU - ASKERI GEMi KURALLARI, OTOMASYON - 2015



3-2 Bolim 3 — Temel Sistem Istekleri A,B

A. Yerlestirme ve Performans

1. Sistem; “muharebe”, “savas seyiri”, “baris
seyri” ve “barista limanda hazir olma” igletim kosullarini

tam olarak dikkate almalidir.

2. Sistemin  adaptasyonu; isletim  kosulu
secildikten sonra otomatik olarak gergeklestiriimelidir.

3. Fazlahkl sistemler, kisa devrelere ve asiri
yuklere karsi ayrica korunacak ve selektif olarak
sigortalanacaktir.

4, isletimdeki gereksiz kesilmeleri &nlemek
Uzere, stand-by devrelerin, alarm sistemlerinin,
koruyucu duzenlerin, emniyet sistemlerinin ve emniyet
dlzenlerinin devreye girisinin bu siraya goére olmasi
saglanacaktir.

5. Otomatik olarak duran, etkilenen uniteler, el
ile serbest birakmayi takiben sadece Unite Uzerinden
tekrar galisacaktir.

6. Onayli sistemlerin  buyutilmesi halinde,
yenilenen sorunsuz calisma kanitlari tim sistem icin
verilecektir.

7. Ana elektrik gu¢ beslemesindeki ariza
durumunda, otomasyon sisteminin, en az 1 saat sureyle
kesintisiz bir sekilde beslenmesi saglanacaktir. Ana
elektrik gl¢c kaynadi besleme arizasinda bir alarm
verilecektir.

8. Kesintisiz glic beslemesi; depolanan eneriji
suresi sonuna dogru, sistemin otomatik kontrolli olarak
kapatilmasi saglanacak sekilde izlenecektir.

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

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

1.2 Kumandalar; konumlari ve c¢alisma ydnleri
bakimindan kontrol edilen sisteme uygun olacaktir.

1.3 Onemli  donanimin  kumandalari ilgili
donanimin Uzerine veya yakinina konulacak (elle lokal
kumanda) ve 6nemli donanim, otomasyon sistemindeki
ariza durumunda lokal olarak elle kumanda
edilebilecektir.

14 Giris ve cikis Unitelerini kapsayan kontrol
elemanlari, belirlenen cevre kosullarinda (gin 1s1g1 /
yapay 1Isik), herhangi bir sinirlama olmaksizin
calisabilecektir.

1.5 Sistemin giris ve cikiglarina ait renkler,
semboller ve metinler, Uniform (standardize edilmis)

olacak sekilde segilmelidir.

2. Giris Uniteleri

21 Kontrol komutlarinin sonuglari, ilgili kontrol
istasyonunda gosterilecektir.

2.2 Kontrollerin birkag kontrol istasyonundan
mimkin olmasi halinde, asagida belirtilenler dikkate
alinacaktir:

221 Birbirleriyle zit olan komutlar, uygun kilitteme

dizenleriyle dnlenecektir.

222 Aktif olan kontrol istasyonu
belirlenebilecektir.
223 Komutun alinmasi, sadece aktif olan kontrol

istasyonundaki kullanicinin onaylanmasi ile mumkin
olabilmelidir.

224 Kontrol istasyonundaki  bir  degistirme
nedeniyle, istenilen degerleri degistirmeyi &nleyici
onlemler alinacaktir.

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

2.2.6 Eger cesitli kontrol edilebilir diizenler bir
isletim istasyonunda bir araya getiriimisse (6rnegdin; bir

proses gostergesi vasitasiyla), calistirma yetkileri, ilgili
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islevsel Unite dikkate alinarak verilecektir.

227 Aktif isletim istasyonunun dider bir istasyona
aktarimi kaydedilecektir.

23 Calistirma klavyeleri, asagidaki kosullara

uygun olacaktir:

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

23.2 Tuslari guvenle kullanmak mumkun olacak

ve talimatlarin alindid1 teyit edilecektir.

233 Eger tuglara ¢oklu islevler verilmigsse, hangi
islevin aktif oldugunun anlasilmasi mumkin olacaktir.

24 Tdm calisma kosullarinda, kullanim ve
islevsellikle ilgili yeterli glvenilirlik kanitlandidi taktirde;
isikli kalem, dokunmali ekran, kumanda topu, joystik,

vb. gibi diger giris cihazlarina da izin verilebilir.

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

3. Cikis Uniteleri
31 Bilginin sunumu
3141 Sistemin igletime 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.

314 Alarmlar ve bilgiler, islevsel énlemlerine ve
birbiriyle iligkilerine goére acik olarak gosterilecektir. Bu
gosterim alfa nimerik formda ve grafik goriinti halinde

yaplilabilir.

3.1.5 Sistemin  her g¢alistirma  durumunda,
alarmlar; listelerin kontrolu ve basimi gibi, diger bilgilere
gore yuksek oncelikli olarak gorsel ve sesli yollarla

verilecektir.

3.1.6 Eger, alarmlara ilave olarak, diger bilgiler ve
gOruntller de gosteriliyorsa, sadece bir galisma asama-
sinda g¢agrilabilecek bir alarm listesi olusturulacaktir.

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

alarmlar listesi olusturulacaktir.

3.1.8 Zaman yonunden kritk olan  6lgim
noktalarinin goérintilerinin - yenilenmesi ve 6zellikle
bunlarin alarmlari igin maksimum 2 saniyelik sure

astimamalidir.

3.1.9 Eger alarmlarin ve bilgilerin gésterimi igin
semboller kullaniliyorsa, bu sembollerin acgiklamalari

(anahtar) saglanacaktir. Uniform semboller
kullaniimalidir.

3.2 Teknik istekler

3.21 Gin sidinda dahi, 6rnegin; gostergelere

yansimayl Onleyici kaplama yaparak veya filtreler
kullanilarak, bilgilerin  uygun gsekilde gdsterimini
saglayici 6nlemler alinacaktir.

3.2.2 Cikis Unitelerinin ortam kosullarina uyumunu
saglamak uzere, parlakliginin ayari mimkin olmahdir.
izin verimeyen renk kirilmalarina izin verilmez.

Okunurluk her zaman igin saglanacaktir.

3.23 Bir ekranda gorlntilenen metin, grafik
bilgiler ve alarm sinyallerinin boyutu, rengi ve
yodunlugu, tim 1sik kosullarinda 1 m. mesafeden
rahatlikla okunabilecek sekilde olacaktir.

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

3.2.5 Egder alarm mesajlari renkli monitérlerde
gOruntlleniyorsa, ana bir rengin bozulmasi halinde dahi,

alarm statistinde farkhliklar saglanacaktir.

3.2.6 Egder gerekli alarmlar ve gdstergeler bir
gorsel ekranda veya cizgisel ekranda gosteriliyorsa,
ikinci bir bagimsiz ¢ikis unitesi mevcut olacaktir.
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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, B&lim 11.’de belirtilen
alarmlar verilecektir.

1.3 Olgii sinirlarinin dengelenmesi igin alarmin
geciktirilmesi, sinir degerinin asiminda, izlenen sisteme
herhangi bir zarar vermeyecek zaman sinirlari iginde

tutulacaktir.

1.4 Gorsel sinyaller, merkezi bir mahalde ayri
ayri gosterilmelidir. Bu gosterimlerin anlami, yazi veya

sembollerle agik bir sekilde anlasilabilmelidir.

Bir ariza alarmi verildiginde, gorsel 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 goOrsel mesajlarin ayri
ayri “alind1” ihbarlari bulunmalidir. Alindi ihbari énce
sesli alarmlar ve daha sonra gorsel mesajlar icin

saglanmalidir.

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

1.7 Sesli alarmlar tiim isletim kosullarinda fark
edilebilmelidir. Ornegin; giriilti  seviyesi nedeniyle
alarmin duyulmasi garanti edilemiyorsa, ek olarak
gorsel alarmlar (6rnegin; flagorler) konulmalidir.

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

alinmissa, personelsiz igletim sirasinda kapatilabilir.

1.10 Eger alarmin verildigi mahal personelsiz ise,

bu mahallere ait alarmlar, icinde personel bulunan diger
kontrol merkezinde de gdsterilecektir.

1.1 Limanda c¢alismada, makina dairesindeki
alarmlar, asgari olarak, i¢inde surekli personel bulunan
bir istasyonda, birlesik alarm seklinde sinyal vermelidir.

1.12 Alarm sistemleri kapali-devre veya izlenebilir
acik-devre prensibine gére dizayn edilecektir. Esdeger

izleme prensiplerine izin verilir.

1.13 Ongérilen tim alarmlar tarih ve zaman
olarak kaydedilecektir. Bir arizanin baglangi¢c ve bitisi
acikga belirlenebilmelidir.

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

1.15 Makina alarm sistemindeki arizalar, iginde

surekli personel bulunan bir istasyonda gdsterilecektir.

1.16 Birlesik alarmlar

1.16.1 Eger, bagimsiz énemli 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
galismasi her zaman igin mimkin olacaktir.

1.16.3 Birlesik alarmlarin iletimi, olasi ariza

yoénunden izlenecektir.

2. Kaptan Koskiindeki Alarmlar

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

2141 “Stop” grubu: sevk sisteminin glclinin

disUrulmesini gerektiren arizalar belirten alarmlar.

21.2 “Azaltma” grubu: sevk sisteminin gucunin
disirulmesini gerektiren arizalari belirten alarmlar.
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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 koéskinde birlesik ve tekil alarmlarin

alinmasindan bagimsiz olarak taninabilecektir.

3. Ana isletim 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 filtrelenmesi ve gruplanmasi,
secilen operasyonel duruma goére yapilacak ve asgari
olarak alarm yogunlugunu azaltmakla ilgili olan

asagidaki kurallardan birine gére mimkun olacaktir:

3.21 Hiyerarsik grup duzeni, érnegin; bdlmelere
veya glvertelere ve sistem bilesenlerine (6rnegin;

elektrik tesisi, sevk) gore.

3.2.2 Tesisler ve sistemler veya bdlmeler ve
glverteler i¢in, ayni anda olusan ariza sinyalleri ile

ongoérilen esigin aslimasi.

4. Telsiz Vardiya Alarm Sistemleri

C.1.10'da belirtilen 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 tim alanlarinda

saglanmalidir.

4.2 Seyyar (Unitelerin minimum c¢alisma sdresi,
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.
4.4 Alarmlar, personel c¢agrilarina  goére
ayarlanacaktir. Personel cagrilari alarmi

engellemeyecektir.

5. Sabit istasyonlar, geminin enerji beslemesi
arizalarinda, en az 15 dakika beslenebilecektir.

6. izleme ve alarm iglevleri, standart telli

sistemlerdeki gibi geceklestirilecektir.

7. Sabit ve seyyar Uniteler arasindaki telsiz
temaslar, otomatik olarak duzenli bir sekilde kontrol
edilecektir. Temasin kesilmesi durumunda alarm

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

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

insan hayatini tehlikeye dlgiirmeyen ve geminin
glvenligine olumsuz etki yapmayan destek donanimi
icin, TL ile anlagsmaya varilarak, bu isteklerden
farkliliklara 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 islevi Uzerinde herhangi bir etki

olusturmayacaktir.

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

kaydedilecektir.
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E. Koruyucu Diizenler

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

2, Koruyucu dizenlerdeki arizalar, izlenmekte
olan sistemin iglevi Uzerinde herhangi bir etki

olusturmayacaktir.

F. Emniyet Cihazlan

1. Emniyet cihazlarinin  dizayni  mdmkin
oldugunca basit ve cgalismada guvenilir olmahdir. Bir
gli¢c kaynagina bagl olmayan, denenmis guvenlik
cihazlari tercih edilecektir.

2, Emniyet cihazlarinin uygunlugu ve islevi, her

uygulama igin kanitlanmalidir.

3. Emniyet cihazlari, gerilim disimu 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 diizenleri saglanacaktir.

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

olugsturmayacaktir.

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

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

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

G. iptaller

1. Sevk tesisleri ve jeneratdr gruplan igin iptal
olanaklari saglanmahdir. Bunlar sadece, halihazirda

aktif olan isletim istasyonundan harekete gegirilebilir.

2. iptal diizenleri, yanlislikla galistiriimaya karsi
emniyete alinacaktir. iptal diizenlerinin harekete

gecirilmesi gosterilecek ve kaydedilecektir.

3. Eger iptal dlizeni harekete gecirilmisse ve bir
durdurma veya yavaglatma islevi baslatimigsa, bu
islevin gecersiz oldugunu belirten bir alarm verilecektir.
Baslatma kriteri taninabilir olacaktir.

4, Herhangi bir asiri devir korumasi islevi veya
diger zaman bakimindan kritik iglevlerin iptali mimkun
olmayacaktir.

5. Eger tesis, iptal islevi harekete gegirilmis

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 iglevlerin kaybina yol acacagi
durumlar igin, kendinden koruma &zelliklerine sahip
olacaktir.

1.3 Eger kontrol donanimi igin kullanici ile ilgili
yetkiler verilmigse, yanhglikla veya yetkisiz igletimleri

onleyici uygun 6nlemler alinacaktir.

14 Bu 6nlemler; yetkili kullanicinin veya galisma
ortaminin (donanim/yazilim) yetersizligini dikkate almall

ve uygun aktarim prosedurini igermelidir.

1.5 Aktif calistrma mabhallinin ve kullanicinin
degisimi, ilgili kullanici yetkileri ile birlikte kaydedilecektir.
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2. Kapali-Devre Kontrol Donanimi

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

icinde tutmahdir.

2.2 Kapali devre kontrol donanimi, tim

kumanda asamalarinda, belirlenen tepkileri
g6stermelidir. Planlama sirasinda parametrelerdeki

ongorilen degisimler dikkate alinmahdir.

23 Onemli donanim igin bir kontrol devresindeki
arizalar, diger kontrol devrelerinin iglevlerine zarar
vermemelidir.

24 isletimsel olarak ®énemli olan kontrol

devrelerinin gu¢ beslemesi izlenmeli ve gug¢ 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 gecirecektir:

- Calismakta olan Unitelerin arizalanmasi,

- Donugimli  calismada yardimci  makinalarin

ihtiyacinin karsilanmasi.

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

gecirecektir:

- Depolanmis enerjiyi saglamak Uzere (6rnegin;
basingli hava),

- Geminin  enerji beslemesindeki bir ariza
nedeniyle olusan kararmadan sonra gug¢
beslemesinin tekrar saglanmasini takiben.

1.3 Otomatik kontrollerin kapatiima olanagi
bulunacaktir.

2. Dizayn

21 Benzer Uniteler igin karsilkli calisma olanagi
saglanacaktir.

2.2 Aktif bir Unitedeki ariza, stand-by Unitenin
otomatik olarak harekete ge¢mesine neden olacaktir.
Stand-by Unitenin harekete geg¢mesi ve kontrol
Unitesindeki bir ariza durumunda bir alarmi harekete

gecirecektir.

2.3 Pompalar; yardimci fanlar gibi yardimci
makinalar  sevk  sisteminden  mekanik  olarak
calistinliyorsa, dusuk devirlerdeki manevralarda,
yardimci makinalarin glici bu kosullarda ¢alismaya
yeterli degilse, stand-by Uniteler otomatik olarak
devreye girecek sekilde dizayn edilmelidir. Galisma
kosullari  nedeniyle, otomatik harekete gecme
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.

25 Eger stand-by devreler bir kontrol Unitesinde
bir arada gruplanmigsa, bu kontrol initesindeki 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 gecirilmesi saglanacaktir.

29 Egder kontrol Uniteleri arizalanirsa, tesisin
g¢alisma durumundan bagimsiz olarak, elle lokal

kumanda mumkun olacaktir.
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4-2 Bolim 4 — Kaptan Koskii Donanimi A,B,C.D
A. Genel 2. Ana tahrik makinalarinin devir oranlarinin
ayarinda makina kontrol ~merkezindekilerle ayni
1. Kaptan koéskindeki dimen mahallinde, calistirma elamanlari kullaniimalidir, Bélim 8.’e bakiniz.

geminin kumandasi ve tim c¢alisma kosullarinda
gemideki tesislerin g¢alistinimasi igin gerekli tim

diizenlemeler yer alacaktir.

2. Calisma mabhalli, bilgilerin yodun halde
sunulmasina uygun olarak dizayn edilecektir. Buradan,
Ozellikle kritik durumlarda olmak lzere, geminin kontrol(
mumkun olacaktir.

3. Verilen gorevlerin ve faaliyetlerin, emniyetli
ve guvenilir sekilde yapilabilmesini saglamak lzere, ilgili
calisma mahallerinin birlestiriimesi mimkunddir.
Asagida belirtilen calisma mahalleri saglanacaktir:

- Gemi sevki / gemi isletimi,

- Didmen makinasi,

- Seyir,

- letisim.

4, Cihazlar, ergonomi  esaslarina  gbre

yerlestirilecek ve isletilebilirlik, gorindrlik ve yansima
olmamasi bakimindan ortam kosullarina uyarlanabilir

olacaktir.
B. Gemi Sevki / Gemi igletimi
1. “Gemi sevki / gemi igletim” is mahalli, sevk

tesisi ile ilgili uzaktan kumanda donanimi ile gerekli
gOstergeler ve goruntl elemanlariyla techiz edilecektir.

3. Makina alarm sisteminden alarmlar

saglanacaktir, Bolim 3, C.2'ye bakiniz.
4. Seyir fenerleri, sinyal sistemi, Ust glverte

aydinlatmasi, vb. igin uzaktan kumanda ve izleme

diizenleri saglanacaktir.

C. Dumen Makinasi

“‘Dumen makinasi” ¢alisma mahalli, dimen makinasi
donanimi 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.

E. iletisim

“lletisim” calisma mahalli; asagida belirtilenlerle ilgili
cihazlarla techiz edilecektir:

- GMDSS’i (Global Maritime Distress and Safety
System) kullanan emercensi ve emniyetle ilgili
telsiz iletisimleri,

- Dis iletisimler,

- i¢ iletisimler, Kisim 105, Elektrik, Bolim 9, B. ve
C.’ye bakiniz.
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A. Genel

1. Butinlesik (entegre) sistemlerin iglevlerinin
guvenirligi badimsiz (tekil) sistemlerin islevlerinin

glvenirligi ile esdeger olacaktir.

2, Sebekelerin  dizayni uluslararasi bir
standarda uygun olacaktir.

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

istekleri karsilayacaktir:

iletici ortam,

- Topolojiler,

- Ulagsim yontemleri,

- Ulagsim hizlari,

- Sebeke sistemleri,

- Arayizler,

- Olasi fazlaliklar.

4, Cesitli sistemler arasindaki veri degisimini
saglamak Uzere standart araylzler kullanilacaktir.

B. izleme, Kontrol ve Emniyet Iglevlerinin
Bitiinlegmesi

Konvansiyonel izleme, kontrol ve emniyet iglevlerinin
gerekli bagimsizigi, bu islevlerin iki veya daha
fazlasinin bir sistemde butinlesmesi igin, 0Ornegin

asagidaki sekilde uygun bir 6nlemle degistirilebilir:

- Bilgi degisimi ve veri duzeltimi ile ilgili diger

bagimsiz sistemlerin birlesimi,

- Cok kanalli teknoloji,

- Ariza-toleransli sistemler.

C. Biitiinlesik Gemi Kontrol Sistemi

1. Sistem; gemi igletimi icin gerekli tesislerin,
acik-devre ve kapali-devre kontroll, izlenmesi ve

emniyeti ile ilgili islevleri icerir.

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

Asgari olarak, asagida belirtilen yapisal duzeyler
saglanacaktir:

- Proses dizeyi,

- Kontrol-devresi dizeyi,

- Kontrol / komut diizeyi.

21 Proses dizeyinde, proses verisi ve lokal
bilgilerin eldesi ve kontrol giktilari olusur.

2.2 Kontrol-devresi diizeyinde, alt proseslere ait
veriler toplanir ve islenir. Lokal sensorlere, aktlatorlere
ve gOstergelere hizmet verilir.

Lokal bir isletim olanagdi saglanacaktir.

23 Kontrol / komut diizeyinde, alt prosesler,

kontrol konumlari vasitasiyla gérintulenir ve igletilir.

3. Ariza durumunda, yapisal dlzeyler reaktif
etkilerden arinmis olacaktir.

4, Kontrol / komut duzeyindeki merkezi islevler,

bir fazlalik kavrami ile kargilanacaktir.

5. Onemli bir alt proses icin ilgili veri sadece
lokal olarak elde edilecektir. Diger lokal proses kontrol
bilesenlerinden gelen veriler, sadece ilgili alt prosesin
veri dogrulamasinda kullanilacaktir.

6. Kontrol / komut dizeyinde, 6nemli proses
gorevleri yapiimayacaktir. Sadece fiili degerlerin
gOruntlleri ve ayar noktasi degerlerinin aktarimi s6z

konusudur.

7. Kontrol / komut diizeyindeki ariza veya daha
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yuksek dlzeyli kontrol istasyonlarinda baglanti
durumunda, alt proseslerin elle ¢alistirimasi, lokal
kontrol elemanlari vasitasiyla kapali-devre Kkontrol
diizeyinde mimkiin olmaya devam edecektir.

8. Bir alt sisteminde (Ornegin; bitinlesik
sistemin tekil bir moduili, Gnitesi veya alt sistemi) ariza,
diger alt sistemlerin islevini etkilemeyecektir.

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

islevlerini bozmayacaktir.

10. Tani iglevleri

Butinlesik bir gemi sistemi, asagida belirtilen kendinden

tanimali iglevlerle tecghiz edilecektir:

10.1 Sistem; tesisteki arizalarin tanisi, giderilmesi
ve Onlenmesi ile ilgili destek icgin 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 transdiserleri i¢in “live zero”
gereklidir, 6rnegin NAMUR’a goére.

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

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

ve sistemlerin islevlerinin olasilik kontrolleri dahildir.

10.6 Harekete gecirilecek aktlatdrler, kendinden
izlemeli islevlere sahip olacaktir. Eger buna olanak
yoksa, gemi Kkontrol sistemi vasitasiyla olasilik
kontrolleri yapilarak, hareket ilave olarak izlenecektir.

D. Bara Sistemleri

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

2. Eder badimsiz sistemler merkezi olarak
goOruntlleniyorsa ve bir bara tarafindan goérev
gOruliyorsa, her sistem icin bara arizasinda, Bélum 3,
C.1.16’ya gore en az bir kollektif alarm saglanacaktir.

3. Bara sistemindeki basit bir arizanin sonucu
olarak, cesitli tiplerdeki 6nemli donanimda birlikte ariza

olusmayacaktir.

4, Eger fazlalikli bir bara sistemi
ongériluyorsa, bu tekil-hata durumu icgin ariza-toleransl
olacaktir. Bir hata, bir alarmi devreye sokacak ve iglev

g0ren bir baraya gecis s6z konusu olacaktir.

Yedek bara, c¢alismaya hazir olma ydnunden
izlenecektir.

Bagimsiz bara kablolari, ayri ayri désenecek veya

uygun bir sekilde korunacaktir.

5. Egder bir ring-bara sistemi o6ngérullyorsa,
bunlar kisa devre ve hat kopmasi durumunda, ariza

toleransli olacaktir. Bu durumlarda bir alarm verilecektir.

Giris ve donus kablolari badimsiz ddsenecek veya
uygun sekilde korunacaktir.

6. Bir bara linkindeki herhangi bir ariza, belirgin

ve glvenli bir kosul olusturacaktir.

7. Aktif bara

bilgisayarin arizalanmasi / kapanmasi durumunda,

baglantilari durumunda,

sebekedeki veri iletiminin etkilienmemesi 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 yapiima olanagi

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

alanlarinda egitime olanak verecektir.

Gemideki muihendislik 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 mimkdun olacaktir.

4. Egitim islemi ve egitimden normal ¢alismaya
gecis ya da bunun tersi, normal galisma U(zerinde

herhangi bir etki olusturmayacaktir.

5. Egitim durumu acikga anlagilabilecektir.
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A. Uzaktan Kumanda
1. Genel istekler
1.1 Uzaktan kumanda ile; hiza, itme yénune 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

yéniine uygun olacaktir.

Kaptan koskiinden uzaktan kumanda sistemiyle verilen
komutlar, tim kontrol istasyonlarinda goérulebilmelidir.

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

Ureticisinin talimatlarina gére gerceklestirecektir.

Kritik devir sayilarindan gegiliyorsa, buralardan hizl
gecis garanti edilecek ve bu boélgedeki 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

diizenleri saglanacaktir.

1.7 Saft jeneratérli gemilerde, saft jeneratori
sisteminin ¢alismasini engelleyici manevralarda, Bolim
8'de belirtilen donanimin kesintisiz olarak beslenmesi

saglanmalidir.

1.8 Ana sevk sisteminin elle emercensi veya

otomatik durdurulmasindan sonra tekrar calistirma,

sadece kumanda kolunun stop durumuna
getiriimesinden sonra miimkiin 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 koskiinde en az bir adet

ve makina mahallinde bir adet kumanda kolu yer
alacaktir.

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

- Seyir dogrultusu degismeyecek,

- istenmeyen harekete gegirme islemleri

olugsmayacak.

1.12 Uzaktan kumanda sisteminde ve kumanda

beslemesindeki arizalarda, bir alarm sinyali verilecektir.

1.13 Eger uzaktan kumanda sistemi arizalanirsa,

lokal kumanda mimkin olacaktir.

1.14 Kaptan koskl ile makina dairesi arasindaki
kumanda aktarimi, sadece makina alaninda mumkiin

olacaktir.

1.15 Asgari olarak, Boélim 11'de belirtilen tim
durdurma ve azaltma kriterleri, ana sevk sisteminin
otomatik olarak durdurulmasina veya yavaslatiimasina
neden olacak veya bu islemleri talep edecektir. Asiri
devir sayisi korumasi haric olmak Uzere iptal
olanaklarina izin verilir, B6lim 3, G.'ye de bakiniz.

2, Kaptan Késkiindeki Donanim

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

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

beslemesinden badimsiz olacaktir.

2.3 Emercensi durdurma diizeni otomatik olarak
iptal edilmeyecek ve yanhglikla g¢alistirmalara kargi
korunacaktir.

24 Avara kavramali sistemlerde saft, TL'nun
onay! ile, emercensi durdurma duzeni olarak, kaptan

kdskunden ayrilabilir.

Kavramanin durumu goéstergede gdsterilecektir.

2.5 Asagidaki gOsterimler, varsa, ana kontrol
mabhallinde yer alacaktir:

- Makina kontrol merkezinden kontrol,

- Kaptan kdgkiinden kontrol,

- Lokal kumanda istasyonundan kontrol.

2.6 Sabit pigli pervanelere sahip sevk sistemleri
icin, pervane safti devrini ve donis yoninu gosterir bir
gOsterge saglanacaktir.

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

2.8 Gaz tirbinli tahrik sistemlerinde, serbest tiirbin

ve gaz jeneratoru icin devir gostergeleri bulunacaktir.

29 Tornistan dizenli sistemlerde, pervane
saftinin devrini dénls yonini ve sevk makinasinin

devrini gdsterir géstergeler bulunacaktir.

210 Birden fazla safth veya disli kutulu sevk
tesislerinde, ¢esitli kavramalarin mevcut durumunu

gOsteren bir gosterge saglanacaktir.

2.1 Elektrikli sevk tesisleri i¢in, asagidaki
gostergeler saglanacaktir:

- Her pervane icin devir gostergesi,

- Geminin mevcut toplam elektrik giicine gore,
sevk tesisi igin kalan mevcut gli¢ gostergesi,

- Tesis devreye girmeye hazir,

- Tesis ¢alismaya hazir,

- Tesis arizalandi,

- Gl¢ azaltildi,

- Azaltim talebi.

212 Kaptan kosku alanindaki diger kontrol

istasyonlarina degistirme, kaptan kégkunden yapilabilir.

Kontroliin, herhangi bir anda, sadece bir kontrol
istasyonundan mimkun olmasi saglanacaktir. Komutun
bir istasyondan digerine aktarimi, sadece ilgili kumanda
kollari ayni konumda ise ve secilen kontrol
istasyonundan aktarimi  kabul sinyali verilmisse,
mumkin olacaktir.

Her kontrol istasyonundaki bir gdstergede, ilgili kontrol

istasyonunun calismakta olup olmadigi gdsterilecektir.

213 Kontrol istasyonlarindaki kontrol kollari,
otomatik olarak ayni konumu alacak sekilde, mekanik
ve elektriksel olarak, uzaktan kumanda sisteminin
kontrol unitesine bagli ise, degistirme gerekli degildir.

214 Cesitli  kontrol ~ mahallerindeki  kontrol
kollarinin  senkronizasyonu ile ilgili bir sistemin
arizalanmasi halinde, ana igletim istasyonundaki

uzaktan kumandada bir ariza olusmayacaktir.

3. Makina Kontrol Merkezindeki Kumandalar

3.1 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 jeneratorlerin gosterimi ve bir glc
Olgeri saglanacaktir.
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4. Makina Manevra Mahallindeki
Kumandalar
41 Makinalar el ile galistirma sistemi, uzaktan

kumandadan badimsiz olarak, lokal makina kontrol
istasyonunda diizenlenecektir.

4.2 Birden fazla safth veya digli kutulu sevk
tesislerinde, kavramalar igin emercensi c¢alistirma

olanagi saglanacaktir.

4.3 Madde 2.5 + 2.10’da listelenen gostergeler,

kontrol istasyonuna konulacaktir.
4.4 Elektrikli sevk tesisleri igin, 2.11’den farkli
olarak, asagidaki oOlgim ve goOsterge diizenleri

saglanacaktir:

- Her besleme ve her yik bileseni icin ampermetre

ve voltmetre,

- Her uyari devresi igin ampermetre ve voltmetre,

- Her saft icin devir gostergesi,

- Tesis devreye girmeye hazir,

- Tesis galismaya hazir,

- Tesis arizalandi,

- Glg azaltild!.

4.5 Eger sevk tesisinin lokal kumandasi igin

birden fazla isletim istasyonu gerekli ise, bu istasyonlar

arasinda ve istasyonlarla makina kontrol merkezi

arasinda uygun bir iletisim olanadi saglanacaktir.

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

4.6.1 Gostergeler, otomasyon sisteminden

bagimsiz olan konvansiyonel isletime izin verecektir.

4.6.2 Bir ariza, sadece bir gostergede arizaya yol
acabilecektir. Bu husus, elektrikli gdstergelere ve
bunlarin beslemesine de uygulanir.

4.6.3 Egder bu goéstergeler, otomasyon sisteminin
ayrilmaz bir pargasi ise, otomasyon sistemindeki bir
ariza halinde gdbstergelerin arizalanmasini  énlemek

Uizere gerekli dnlemler alinacaktir.

4.6.4 Otomasyon sistemindeki arizalanma halinde,
gOstergelerin dlgcim degerlerini gosterdidi ve bunun tersi
saglanirsa, hem gostergeler ve hem de otomasyon
sistemi icin ayni sensdrler 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.

B. Ana Sevk Makinasinin Devir / Performans
Kontrolii

1. Genel istekler

11 Kontrol donanimi ve aktlatorler, 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 Regulator sistemlerindeki arizalanma
halinde, donanimin igletim kosulu tehlikeli hale

gelmeyecektir.

Regllator sistemindeki ariza halinde alarm verilecektir.

Devir sayisi ve gligte nihai bir artis olmayacaktir.

2. Gii¢ Beslemesi

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

2.2 Ana sevk makinalarinin, elektrik enerjisi
beslemesi olmaksizin ¢alistirilabildidi hallerde (6rnegin;
pompalarin ana makina tahrikli olmasi), bunlarin kontrol
sistemleri, mekanik yedekleme sistemleri yoksa, ana
elektrik gi¢c kaynagindan beslenecektir.
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Ana elektrik glc¢ besleme arizasi halinde, kontrol

sistemleri kesintisiz gli¢ kaynagindan beslenecektir.

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

2.4 Birden fazla ana sevk makinasindan olusan
tesislerin her bir kontrol sistemi igin, ayrilmis gig¢

beslemesi sagdlanacaktir.

2.5 Eger bir duzen hizmet disi kalirsa, bunun
kontrol sistemi akleri bosaltmayacaktir.

C. Dizel Makinalar

1. Genel istekler

izZleme, koruma ve kontrol kavrami icin Boélim 11
dikkate alinacaktir.

2. ilk Hareket iglemleri

2.1 Otomatik ilk hareket islemlerinin sayisi ve
suresi sinirl tutulacaktir.

2.2 Kisim 104, Sevk Tesislerinde belirtilen ilk
hareket islemlerinin  sayisi uzaktan kumandal

sistemlerle manevralarda da dogrulanacaktir.

2.3 Elektrikli ilk hareket donanimi

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

Akllerin sarj durumlarinin sirekliligi ve izlenmesi

saglanacaktir.

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

2.3.3 ilk hareket akiilerinin toplam kapasitesi, sarj

edilmeksizin, 30 dakika icinde birkag ilk hareket
isleminin yapilmasina yetecektir. Tek yonli ana

makinalar igin 6 ilk hareket manevrasi mimkuin

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

sayisi, nominal devir sayisini %15'den fazla agsmayacak
sekilde ayarlanan bir emniyet governéri bulunacaktir.

3.2 Calisma sirasinda ayrilamayan veya
degdisken pigli bir pervaneyi tahrik eden, nominal gucu
220 kW veya daha fazla olan her ana makina, normal
governdre ilave olarak, makinanin devir sayisinin,
nominal devir sayisini %20'den fazla asmamasini
saglayacak bagimsiz bir asin devir koruyucusu ile
techiz edilecektir.

4. Emniyet Cihazlan

4.1 Nominal glicii 220 kW veya daha fazla olan
her makinada, yaglama yagl beslemesi arizasinda
makinayi otomatik  olarak  durduran cihazlar
bulunacaktir.

4.2 Gerekirse, sogutma suyu basinci ¢ok

diserse makina durdurulacaktir.

4.3 Asagidaki hallerde, otomatik yavaslatma
devreye girecektir:

- Yag filmi konsantrasyonu veya makina yatak
sicakhgi c¢ok vylksekse (sadece glici 2250
kW’dan buyuk veya silindir gapr 300 mm.'den
buyuk makinalar igin),

- Yaglama yagi sicakligi cok yiksekse,

- Sogutma suyu sicakligi cok yiksekse,

- Egzost gazi sicakligi ¢cok yiksekse.

4.4 Makinayi korumak icin yavaslatmanin yeterli

olmadigi  hallerde, otomatik durdurma  dizeni

saglanacaktir.
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D. Gaz Tirbini 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
sayisi, makinanin maksimum devamli deviri %15’i
gecmeyecek sekilde asiri devir korumasi saglanacaktir.
2.2 Eger bir ana sevk gaz tirbini, bir geri
déndurme donanimi, elektrik gug iletimi, degisken picli
pervane veya avara kavramaya bagli ise; asin devir
korumasi calismaksizin, ylkstz gaz turbininin devrini
kontrole uygun, badmsiz bir devir governdri
saglanacaktir.

3. Emniyet Cihazlan

31 Ana sevk gaz turbinlerinde, asgari olarak
asagidaki durumlarda, tlrbine yakit beslemesine
otomatik olarak ara veren veya durduran ani hareketli
turbin durdurma cihazi bulunacaktir.

- Asiri yuk,

- Duslk yaglama yagi basinci,

- Calisma sirasinda ateslemenin durmasi,

- Asir titresim,

- Rotorun asiri eksenel hareketi,

- Asiri egzost gazi sicaklgi,

- Reduksiyon dislisinde disik yaglama yagi

basinci,

- Kompresor girisinde asiri dusuk basing.

3.2 Yardimci turbinler icin asagida belirtilen
sistemler; tum gug¢ araliklarinda normal calisma
degerlerini  koruyabilecek otomatik sicakhk kontrol
sistemi ile techiz edilecektir:

- Yaglama yagi beslemesi,

- Yakit beslemesi veya alternatif olarak yakit

viskozitesi

- Egzost gazi.

3.3 Atesleme asamasi bagslamadan veya
teklemeden sonraki yeniden ateslemeden sonra ana
sevk gaz turbinin tim kisimlarindan sivi yakitin
toplanmasini gideren veya yakit buharlarini supiren
dizenler veya dahili kilittemeler saglanacaktir.

3.4 Kontrol yerinde, yakit beslemesini emercensi

elle ana kapatma duizeni bulunacaktir.

3.5 Tekleme durumunda, gaz tarbininin ilk
hareket dizeni, atesleme islemini durdurabilecek ve

belirli bir stre yakit beslemesini kapatabilecektir.

3.6 Turbin tesisinde hatali galisma halindeki
tehlikeli durumlarin  6nlenmesi amaciyla Uretici
tarafindan 6ngorilen ilave givenlik cihazlari, onay igin
sunulacaktir.

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

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

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

2. Kontrol ve Ayarlama

2.1 Sevk motorlarinin otomatik gli¢ sinirlamasi,
geminin ana elektrik sebekesinin asir yiklenmesini
saglayacaktir.

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

3. Emniyet Cihazlari

31 Geminin manevra kabiliyetini zayiflatan,
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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, asiri ylkleme olusturmayacak degerlere
ayarlanacaktir.

33 Yavaslatma ve durdurma cihazlarindaki
hatalar, Kisim 105, Elektrik kurallarina goére sinirh

calistirmaya zarar vermeyecektir.

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

arizasina da uygulanir.

3.5 Asagida belirtilen ilave emniyet cihazlari
saglanacaktir:

- Kontrolsiz mekanik  kilittenmelerde  tahrik
diizeninin korunmasi,

- Asiri devir korumasi,

- Asiri akima ve kisa devreye kargl koruma,

- Diferansiyel koruma ve topraklama hatasi
izlemesi (sadece, 1500 kW’dan buyuk tek

jenerator icin).

F. Birden Fazla Safth Sistemler, Birden
Fazla Sevk Makinali Sistemler

1. Tahrik Tipleri

1.1 Emercensi isletim olanaklari dahil, tim olasi
isletim modlanr  ve tahrik tipleri, olasi tim

kombinasyonlarla birlikte gizelge halinde verilmelidir.

1.2 Kontrol elemanlar, alt grup kontrol
elemanlart ve bunlarin aktiatérlerinin  planlanan
islevsellik bolumleri genel bir sematik diyagramda
gOsterilecektir.

1.3 Madde 1.1’de belirtilen olasi igletim kosullari
ve tahrik tipleri 1.2'de belirtilen kontrol elemanlari ve
aktlatorler 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
ve calistirma yOnergeleri belirlenecektir.

1.5 Eger, cok safth sistemlerin veya birden fazla
sevk makinal sistemlerin kullanimi suretiyle mevcut
kapasite arttirilacaksa, TL Kurallari, Kisim 23, Fazlalikh
Sevk ve Manevra Sistemleri dikkate alinacaktir.

2. Kontrol ve Ayarlama

2.1 Cok saftll sistemlerde, her bir sevk tesisinin
kaptan koskiinden kontroli ve devre disina alinma

olanagi bulunacaktir.

2.2 Birden fazla ana makina veya gaz
tirbininden olusan tesislerin her kontrol sistemi icin

ayrilmis gu¢ beslemesi saglanacaktir.

3. Emniyet Sistemleri

Emniyet sistemleri; herhangi bir tesis bileseninde olusan
ariza diger tesis bilesenlerinin iglevini bozmayacak veya
gerekli islevsellik basit 6nlemlerle tekrar eski durumuna
getirilecek sekilde bélinecektir.

4, Alarmlar

Her sevk tesisi igin kaptan koskunde ayri alarmlar
bulunacaktir.

5. Stand-by Devreler

Eger, ayri sistemli ve otomatik ve bagimsiz durdurmali
(ayirmal) ¢cok makinali sevk tesisleri saglanirsa, bu
tesisler icin  Ongérilen  stand-by  devrelerden

vazgegilebilir.

Bolumlerin, varsa bagimsizhigi dikkate alinmalidir.
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A,B,C,D

A. Genel

1. Uzaktan
calistirmali yardimci makinalar, uzaktan veya otomatik

kumandali veya otomatik

olarak istenmeyen harekete gecmeyi 6nleyici duzenlerle
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, Bélim 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 calistirllabilecektir.

2, Eger bazi tip valfler, cihazlar veya prosesler
uzaktan kumandali iseler, ayni tipten diger tim Uniteler

de, mumkln oldugunca, uzaktan kumandali olacaktir.

3. Elle kumanda mumkuin olacaktir.

4. Tekil eleman da olsalar, elle kumanda
segenedi uzaktan kumanda (nitesinde taninabilir

olacaktir.

5. Elle kumanda oncelikli olacaktir. Uzaktan
kumanda elle kumanday: iptal edemeyecektir.

6. Uzaktan kumanda dizenlerindeki ariza,
herhangi  bir  kontrol c¢iktisi  olugsturmayacaktir.
Elemanlar, tercihen atim (pulse) sinyalleri ile harekete

gecirilecektir.

7. Kontrol komutlarinin teyidi icin alindi mesaji

geri g6nderilecektir. Eger prosesle ilgili gecikme suresi
sonunda komuta uygun herhangi bir alindi mesaj

alinmazsa, bu durum bir sinyalle bildirilecektir.

C. Kaynak / Hedef Kontrolii

Eger bir kaynak / hedef kontroli 6ngorilmisse, asagida
belirtilenler dikkate alinacaktir. P.2.4’e de bakini:

1. Belirli bir miktarin yeniden duzenlenmesi
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 mudahaleler yapiliyorsa veya kaynak / hedef prosesi
icin bir dizen ya da valf elle uzaktan kumanda ediliyorsa
veya uzaktan harekete geciriliyorsa veya mesajin alindisi
aclk degilse, prosediir otomatik olarak sona erdirilecek ve

tesis emniyetli bir isletim durumuna getirilecektir.

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

Yardimci Sistemler, Bolim 2, B'deki mekanik donanim
ile ilgili istekler g6z 6nlne alinacaktir.

1.2 Tdm igletim kosullarinda, hatta bir ariza
durumunda, yalpa 6nleme tesisi, gemi icin tehlikeli bir

durum olusturmayacaktir.

1.3 Tesisin ariza durumunda, geminin notr

durumu saglanacaktir.

2. Diimenle Yalpa Dengelemesi

21 Dumenle yalpa dengelemesi, dimen
makinasi kontrol sisteminin bir iglevidir.

2.2 Her zaman, gilivenli olarak dimen makinasi

normal kontrol sistemini segmek mimkun olacaktir.
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23 Dumenle vyalpa dengeleme durumunda
maksimum dimen 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 akiileri sadece ilk hareket (varsa,
on isitma) ve makina ile ilgili izleme donanimi ve kontrol
diizenleri icin kullanilacaktir.

2.2 Akulerin  sarj durumlarinin sureliligi ve

izlemesi saglanacaktir.

23 Eger birka¢c yardimci makinanin ilk hareketi
elektrikli ise, birbirinden bagimsiz iki ilk hareket akusu
saglanacaktir. Varsa, ana makina ilk hareket akulerinin

kullanimina izin verilir.

24 Akdlerin kapasitesi, makina basina en az (g

ilk hareket islemine yeterli olacaktir.

25 Eger, yarimci makinalardan sadece biri
elektrikli ilk hareketli ise, bir aku yeterlidir.

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

4, Regiilatorler

41 Elektrikli regulatérler ve ilgili aktluatorler

zorunlu tip testine tabidir.

4.2 Regulatér sistemindeki bir ariza halinde,
makinanin galisma durumu tehlikeli olmayacaktir.

4.3 Regulator sistemindeki arizalanma
durumunda, enjeksiyon pompalarina yakit beslemesi

“0”a ayarlanacaktir. Regilator sistemi arizasinda bir

alarm verilecektir.

4.4 Makinanin durdurulmasini takiben akdler,
regulator sistemi tarafindan desarj edilmeyecektir.

5. ilk Hareket ve Durdurma iglemleri

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

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

yapilabilmesi saglanacaktir.

5.3 ilk hareket Kkilitlerinde, iptal olanaklari
bulunacaktir.

5.4 Her cihaz igin, makina Uzerinde, emercensi
durdurma digmesi bulunacaktir.

F. Yardimci Tiirbinler

1. Yardimci turbinin uzaktan kumandali veya
otomatik ilk hareket ve nominal devir sayisinin uzerine
cikilmasi, turbini tehlikeye disurmeden yik uygulamasi
saglanacak sekilde olmalidir.

2. Emniyet sistemi

Emniyet cihazlari 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.

H. Seperator Sistemleri

1. Sepere edilen maddenin sicakliyi otomatik
olarak kontrol edilecek ve izlenecektir.

2. Seperasyon islemindeki arizalar, seperatore
akimin otomatik olarak kesilmesine neden olacaktir.
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3. Seperasyon isleminin tipine ve ydntemine K. Ana Yangin Séndiirme Pompalari
bagh olarak, dramin yanlighkla agiimasi, su
sizdirmazhgin kaybi ve sepere edilecek maddedeki su, 1. Yangin soéndirme sistemi sabit basing
bir alarm verilmesine neden olacaktir, Bélim 11, Tablo altinda tutulacaktir.
11.6’ya bakiniz.

2. Basing diisim bir alarma neden olacaktir.

4. On siticidaki 1sitma sistemi, seperatdre
akim kesilmesinin 6n isiticinin asiri 1Isinmasina neden 3. Limanda barig zamaninda hazir bekleme

olmayacak sekilde dizayn edilecektir.

1. Hava Kompresoriu Sistemleri

Basingli yaglama sisteminin arizalanmasi halinde,
bagimsiz calisan kompresorler, otomatik olarak
durmalidir. Sogutucularin ve su ayirma cihazlarinin
otomatik olarak uygun sekilde dreyn edilmesi
(gerektiginde, galisma durumunda da) saglanmalidir.

J. Hidrafor Diizenleri / Tath Su Saglama

1. Tathh su depolama tankindaki doldurma

seviyesi izlenecektir.

2. Depo hacminin  %95’ine ulasildiginda,

kosullandirma Unitesi otomatik olarak duracaktir.

3. Eger seviye depo hacminin %15’inin altina
diserse bir alarm verilecektir.

4. Stand-by Uniteler olarak 2 basing pompasi

saglanacaktir.

5. Buster tankindaki basing, otomatik olarak
calisma araligi icinde tutulacaktir.

6. Basing pompasinin belirli bir calisma suresi
sonunda caligsma basincina ulagilamiyorsa, bu durum
bir alarmin veriimesine neden olacak ve pompa

durdurulacaktir.

7. Sicak su devresinin sicaklii otomatik olarak
ayarlanacaktir.

8. Calisma sicakligi, maksimum ve minimum
sicakliklar bakiminda izlenecek ve bunlarin asiminda bir
alarm verilecektir.

sirasinda bir basing dusiminde, basing pompalari
otomatik olarak calisabilecektir.

4, Yangin séndirme suyu kullanicilarindan bir
talep olmaksizin bir basin¢g kaybi halinde, bir alarm
verilecektir.

5. “Muharebe / aksiyon istasyonu” ve “Savas
zamani seyiri” igletim durumlari sirasinda, yukseltme
devresi otomatik olarak kapanacak ve yalnizca tekrar
secildigi taktirde acilabilecektir.

L. Borda Valfleri

Makinalar caligirken agik olan borda valfleri ulasilabilir
olacak ve bunlarin panyol levhalari Uzerindeki emniyetli
bir yerden c¢alistiriimalari mimkin olacaktir.

M. Tank igerik Olciim Sistemleri

1. Eger tank iceriginin élgimu igin elektrikli bir
sistem Ongdrilmusse, asagidaki istekler dikkate

alinacaktir.

2. Tank seviyeleri, hacim ve kitle olarak
gOsterilecektir.

3. Tanklarin gemi icindeki yerleri agikga
belirlenebilecektir.

4. Olciim toleransi, gemi trimsiz halde iken %5’i
asmayacaktir.

5. Olasi sinirlarin digindaki sensér degerleri bir
alarma neden olacaktir. E§er sensdr bozuk ise, ilgili

gOsterim gegersiz olarak isaretlenecektir.

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

sensorler saglanacaktir.

7. Mumkuin oldugu taktirde, sensdérler tanklarin
basing ve emme borularinda diizenlenmeyecektir.

N. Sintine ve Dreyn Sistemleri

1. Sintine  kuyulari,  personelsiz  galisma
sUresince, normal trim ve meyil agilarinda sivinin
birikimi  algilanabilecek ve  normal dreynlerin
toplanmasina yetecek blyulklikte 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 sire c¢aligsmasi durumunda bir alarm sinyali
verilmelidir.

3. MARPOL antlasmasinin geregi olarak,
sintine suyunda artik yag iceridinin izlenmesi ve
gerektiginde bosaltma isleminin otomatik olarak
durdurulmasi istenilen hallerde, sinir degerin gecilmesi

bir alarm vermeli ve bosaltma islemi durdurulmalidir.

4. Her su gecgirmez mahal / bolimdeki su

seviyesi izlenecektir.

5. Mahal / bélimler arasindaki stlis valfler ve
nozul valfleri “muharebe / aksiyon istasyonlar” ve
“Savas zamani seyiri’ igletim durumlari sirasinda

otomatik olarak kapanacaktir.

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

0. Soguk Su Uniteleri

1. Soguk su sisteminin sicakhgi 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 cihazi, sogutma maddesi donma noktasina
ulasmadan once harekete gececek sekilde
ayarlanacaktir.

3. Soguk su devrelerinde, akis monitorleri
bulunacaktir. Kompresérin calismaya baslamasi,
belirlenen soduk su akisinda mimkun olacaktir.

Bir ilk hareket gecikmesi saglanacaktir.

4. Sogutma tesisinde; yogusma basinci gok
disik oldugunda kompresoér grubunu durduran, disik
basing kesicisi bulunacaktir.

5. Yag devresi carpma yalamali olmayip,
basin¢l yaglamali olan kompresérler; yag ile sogutucu
madde emme basinci arasindaki basing farki, alt esik
degerini astiginda kompresort durduran bir diferansiyel
basingh kesici ile techiz edilecektir. Kompresoriin

yeniden calistirilmasi sadece elle mimkun olacaktir.

6. Asagidaki gcalisma parametreleri gdsterilecek
ve limit degerlerinden sapmalarda bir alarm verilecektir:

- Kompresor tahrik motoru akimi,

- Yaglama yagi basing farki,

- Emme basinci,

- Basma basinci.

7. Su kaybi halinde bir alarm verilecektir.

8. Hasar kontrol merkezinde, asagidaki sekilde

g0sterge ve calistirma 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 icin alarmlar ve igletim
kosullari gosterilecektir.

8.4 Sogutma tesisinin ve ilgili sogutma
mabhallerinin sicaklik géstergeleri saglanacaktir.
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9. Onayli sogutucu madde ikaz cihaz
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.

11. Eger birden fazla soduk su unitesi ardisik
mod’'da c¢alisiyorsa, asagidakiler dikkate alinacaktir:

11.1 Aktif olan Unite 6nceden belirlenen
maksimum kapasiteye ulagsmis ise, ikinci stand-by
uniteye bir ilk hareket sinyali gdnderilecektir.

11.2 Herhangi bir Unitedeki ariza, digerlerinin

islevlerini etkilemeyecektir.

11.3 Su kaybi durumunda, etkilenen bdlge
digerlerinden ayrilacaktir.

11.4 ilave Unitelerinin baglanmasi ve ayrimasi;
mumkuin oldugunca, ilave Uniteler devreye alinmadan
Once aktif uniteler tam kapasite ile kullanilacak sekilde
olacaktir.

11.5 Eger tim Uniteler caligiyorsa, Onceden
belirlenen mutlak maksimum degere ulasildiginda bir
alarm verilecektir.

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 igerigi icin trim ve meyil dikkate alinacaktir.

1.3 Tank icerigindeki anormal degisimlerde bir
alarm verilecektir.

2, Pompalarin ve Valflerin Uzaktan
Kumandasi

21 B.’de belirtilen isteklere uyulacaktir.

2.2 Kontrollli valflerin ve pompalarin istenilen /

hakiki deger durumlari, farklilasmalar bakimindan
devamli olarak izlenecektir.

2.3 Bir ariza durumunda, tehlikeli bir durum
olusmayacaktir, 6rnegin; valfin kapali tutuldugunda

basing¢ dalgasi olusumu.

24 Seviye alarmlari, badimsiz maksimum-
seviye sensorleri ile harekete gegecektir. Kaynak /
hedef kontroli durumunda, bdyle bir alarm doldurma
isleminin kesilmesini saglayacaktir.
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BOLUM 8
ELEKTRIK SISTEMLERI
Sayfa
GUG YONETIM SISTEMI ...ttt ee e et et ee e ee e ee e 8-2
1. Genel
2. Senkronizasyon ve Paralele Alma
3. Aktif YUkin Paylagimi
4. Yike Bagl Baglanti ve Ayriima
GEMIi BESLEME SISTEMININ OTOMASYONU (ELEKTRIK DAGITIMI/ ANA GRUPLAR)........................... 8-2
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A. Gii¢ Yonetim Sistemi
1. Genel
1.1 Glg¢ yonetimi sisteminin; geminin igletim

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

1.2 Elektrik gl¢ beslemesi; jeneratorlerin ilk
hareketi ve durdurulmasi, senkronizasyon, paralel
calisma ve yiUk 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 bagimsiz olacak ve jeneratore ait gig
istasyonu tablosu bélumine yerlestirilecektir. Kisim 105,
Elektrik, Bolim 4.’e de bakiniz.

1.5 Glg¢ yonetimi sistemindeki tekil bir ariza
durumunda, her jeneratérin badimsiz calismasi ve
jeneratdrlerin elle senkronizasyonu mumkdin 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 baslamak igin
gereken tim dider jeneratorler otomatik olarak
senkronize etmek ve baglamak mimkun olacaktir.

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

23 Eger  senkronizasyon iglemi  basarili
olmazsa, bir alarm verilecektir.

3. Aktif Yiikiin Paylagimi

Paralele alma tamamlandiktan sonra, otomatik sistem
aktif ylkl dagitacaktir.

4. Yiike Bagh Baglanti ve Ayrilma

41 Mevcut devre yikiine bagh olarak, stand-by
jenerator gruplarini ana-yuk grubuna baglamak veya bu
gruptan ayirmak otomatik olarak mimkin olacaktir.
Egder ana-yuk jeneratdéri sebekeye bagli ise, diger
jeneratorler belirlenen sirada ve geminin elektrik
sebekesinin ihtiyacindan belirlenen sayida, calismaya
baslayacaktir. Ayrilma iglemi bunun tersi olarak

gerceklesecektir.

4.2 Referans jeneratorinin (yani ana-yik
jeneratoriiniin) elle segilmesi mimkun olacaktir.

4.3 Arizali bir stand-by jeneratér, eklenme-
sirasindan otomatik olarak ¢ikarilacak ve daha sonra bir
alarm verilecektir.

4.4 Jeneratdrlerin baglanmasi ve ayrilmasi igin
uygun yuk durumunun secimi, bagl Unitelerin ve
tiketicilerin buyukligine ve adedine baglhdir.

4.5 Azaltimis yukte operasyonel ayriima bir
zaman gecikmesi ile yapilmahdir. Bu sekilde ayrismis
bulunan bir jeneratér devre digi kalmayacak ve daima
harekete hazir halde kalacaktir.

4.6 Otomatik sistem; jeneratér basina %40’dan
daha az yukte wuzun sureli paralel calismadan

kacinilacak sekilde dizayn edilecektir.

4.7 Yuksek gugli tuketicilerin baglanmasi, yeterli
jeneratOr glicii mevcut oluncaya kadar geciktirilecektir.
B. Gemi Besleme Sisteminin Otomasyonu
(Elektrik Dagitimi / Ana Gruplar)

1. Glg istasyonlarinin mevcut besleme gerilimi
ve yuku dikkate alinarak, gic¢ beslemesinin otomatik

degisimi saglanacaktir.

2, Bir gu¢ arizasindan sonra otomatik ilk
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hareket, Bolim 11.’e gdre belirtilen énemli donanim igin 4. Gl¢ istasyonu tablosundaki baralarin

saglanacaktir. besleme noktalari arasinda bara kesicileri harekete
gecirmek, elle veya uzaktan kumanda ile mimkin

3. Birden fazla gug istasyonunun baglantili olacaktir.

calismasi, calisma kosullari dikkate alinarak, otomatik

olarak kontrol edilecektir.
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BOLUM 9

GEMi KORUMA YONETIMi

Sayfa
HASAR KONTROLU ......ooooiiiiiceeee ettt ettt en et ne et n e e te s e e ae e s e eeees 9-2
1. Uygulama
2. Genel istekler
3. “Killcard” lar ve Otomatik Sirali Devreler
4. isletim Kosullarinin Degistirimesi
KAMERA IZLEMESI ..ottt ettt ettt e et se et enen e eaenn s 9-3
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A. Hasar Kontrolii

1. Uygulama

Gemi koruma yo6netimi hizli ve hedeflenmis hasar
kontroli igin kullanilir. Gemi kontrol sistemi, 6zellikle
hasarin 6nlenmesi, hasarin algilanmasi, hasarin
sinirflanmasi  ve hasarin kontroli ile ilgili goérev
alanlarinda olmak Uzere gemi igletim teknolojisini
destekleyecektir.

2. Genel istekler

Eger bir gemi koruma yontemi ongoérilmuisse, asagida
belirtilenler dikkate alinacaktir:

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

2.2 Acik-devre kontrol ve izleme sisteminin veri

tabani kullanilacaktir.

23 Gemide veya bir bélimde kontrol edilecek
ve izlenecek elemanlarin yerlesimi agikga tanina-
bilecektir. Gerekirse, 06rnegin; c¢esitli glvertelerin
gosterimi icin, izometrik gérinugler tercih edilecektir.

3. “Killcard” lar ve Otomatik Sirali Devreler

31 “Killcard” lar, uygulamasi varsa, kullanicida
bulunacaktir.

3.2 Her mahal igin, “killcard”, muharebe hasar
kontrolu icin gerekli olan dénlemleri ve bilgileri igerir. Her
6zgln proje icin ayrintilil kapsam, yapim sarthamesinde
belirtilecektir.

3.3 “Killcard” lar, sistem tarafindan otomatik

olarak gosterilecektir.

34 Her bir “killcard”, cesitli sistemler ve gemi
bolmelerinin durumu dikkate alinarak, belirli bir hasarda
(6rnegin; yangin veya sizinti) nasil davranilacagina dair
bilgileri icerir.

3.5 Hasar kontroll icin 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

muimkun oldugunca otomatik olarak ¢alisacaktir.

3.7 Elle baslatilacak kademeler aclkca
belirlenebilir olacaktir.

3.8 Otomatik sirali  devrenin  uygulamasi

izlenecek ve hatall uygulamada bir alarm verilecektir.
4. isletim Kosullarinin Degistirilmesi

4.1 isletim kosullarindaki bir degisimde, gemi
koruma yonetimi, ilgili kontrol istasyonundaki kullanici
tarafindan alindiktan sonra, yapim sartnamesinde
belirtilen cesitli baglantilari, ayriimalari ve degisimleri
gerceklegtirir.

4.2 isletim kosullarinin degistirilmesi, otomatik
sirali devreler olarak yapilir.

4.3 Ornek olarak, agagidaki igletim kosullari

degisimleri saglanacaktir:

4.31 Tdm jeneratérlerin badlanmasi ve baglanti

besleyicisinin agilmasi.

4.3.2 Yangin sondirme sistemindeki yukseltici

devrenin kapatilmasi.

4.3.3 Bolmelerdeki su dolumu pompa mahallerinin
kapaklarinin agiimasi.

4.3.4 Basingli hava sisteminin tekil mod’da
ayrilmasi.
4.3.5 Teyit edilen ve mahal olarak belirlenebilen

bir yangin alarminda ilgili bdlmeler ve hizmet
mabhallerindeki gesitli tesis ve cihazlarin (6rnegdin; fanlar,
yakit pompalari) tamamen veya kismen durdurulmasi.

4.3.6 Basing kaybi durumunda belirlenen yangin

pompalarinin eklenmesi.

4.3.7 Cephane mabhallerinin  su pulskurtiilmesi
sirasinda pompalanarak bosaltiimasi.
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4.3.8 Sintine toplama tankinda pompalama
prosedurleri.
439 isabet alma hasarlan sonrasi hasarin

sinirlandirilmasi, érnedin; énemli tuketiciler igin soguk
su sisteminden fazlalikli dahili besleme sistemine

dénlisum.

4.4 Geminin hasarlanmasini takiben, sadece

elle disa pompalama mimkiin olacaktir.

B. Kamera izlemesi

Egder yapim sartnamesinde, belirli bdlgeler icin kamera
izlemesi 6ngorilmugse, asagida belirtilenler dikkate

alinacaktir:
1. Gorlntiler belirgin ve diizgln olacaktir.
2, Hareketsiz resim olasiigi bulunmayacak

veya hareketsiz resimlerin bu durumu belirlenebilir

olacaktir.

3. Eger birden fazla kameradan gelen

goruntller bir ekranda g0sterilebiliyorsa, o anda
kullanilan kamera mabhalli belirtilecektir.

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

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

her durum igin dikkate alinacaktir.

Asagida belirtilen kamera sistemi ile ilgili istekler
koordine edilecektir:

- Fazlaliklar,

- Renk gosterimi,

- Duslk 11k seviyesinde hassasiyet,

- Ses izi iletimi ve

- Cevrinme / yakinlastirma kapasitesi.
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A,B,C,D

A. Genel

1. Bolim 2’de istenilen sistemlerin, donanimin
ve tesislerin testleri, agsagida belirtilen kosullara tabidir:

2, Genel kalite glivencesi sisteminin bir pargasi
olarak, dUretici Urettigi drOnlerin belirtilen isteklere
uygunlugunu saglamalidir. Uygulanan o6nlemlerin ve
yapilan testlerin kayitlari, kalite glvence sistemi
cergevesinde hazirlanacaktir.

3. Kurallarda belirtilen belirli sistemler, donanim
ve elemanlarin testleri TL so6rveydri gdzetiminde
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 bltunlesik (entegre) sistemlere uygulanir.

4. Yeni sistemlerde yapilacak ilave testler ve

tecriibeler hususunda, anlasmaya varilacaktir.

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

6. Geminin, murettebatin ve destek malzeme-
sinin guvenligi ve geminin gorevlerini yerine getirmesi
bakimindan esas olusturan bilgisayarlarin kullanimi
durumunda, Kisim 105, Boélim 10’a gdre bunlarin
yazilimi  ve donanimina ait kayitlar, testler ve

degerlendirmeler saglanacaktir.

7. Testler agagida belirtilenleri icerir:

- Teknik dokimanlarin incelenmesi, B.’ye bakiniz.

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

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

- Tip onay! testleri, E.'ye bakiniz.

FAT, HAT, SAT ve tip onayl test prosedurleri
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 dokiUmanlar, istek halinde TL sorveyoriine

verilecektir.

C. Uretim Yerlerinde Yapilan Testler (FAT)

1. TL Sorveyori Gozetiminde Yapilan
Testler

Testler, klaslama kurallari ve onayli dokimanlar esas
alinarak yapilacaktir. Testler taninmig bir standarda
gore yapllir.

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.
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2.2 Yapiimig  bulunan testlerle ilgili test
sertifikalari talep halinde sorveyore verilecektir.

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

24 TL kurallarinda belirtimeyen hallerde,

yapilacak testler hususunda, sistem gereklerine gére

anlasmaya varilacaktir.

3. Hizmete Alma Sirasindaki Testler

31 TUm otomasyon donaniminin uygunlugu ve

dogru calismasi 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 gorevine hizmet eden O6nemli

donanimin ve dizenlerin agik-devre ve kapali-
devre kontrolleri ve izleme devreleri,

- Butinlesik (entegre) sistemler,

- Ana sevk tesisi ile ilgili uzaktan kumanda

sistemleri,

- Belirli otomasyon donanimina ait sensoérler ve
aktuatorler,

- Makina alarm sistemleri,

- Vardiya alarm sistemleri,

- Emniyet diizenleri,

- Emniyet sistemleri,

- Glg beslemesi otomasyonu,

- Tank igerik Olgiim sistemleri,

2, Belirtilen tip testlerine alternatif olarak, TL’nun

on onayi ile, 6zel durumlarda, 6zel testler yapilabilir.
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A. Genel

1. Donanimin ve tesisin izleme, koruma, agik-
devre ve kapali-devre kontrol kavrami, tim igletim

kosullarinda glvenli galismayi saglayacaktir.

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

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

gerekli olabilir.

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

fazla sensor gerekli olursa, sensoérlerden gelen verinin
degerlendiriimesinin bagimsiz yapilmasi saglanmalidir.
Uygun sekilde dizayn edilirse, bagimsiz

degerlendirmenin yerini fazlalik kavrami alabilir.

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

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

ve |.’daki hukimler uygulanir.

7. Emniyet duzenleri ve emniyet cihazlarinin
dizayni i¢in, B6lim 3, D.’deki huktimler 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 anlami: :g §

| = Alarm nedeninin gosterimi . o %

U =Altsinir 5 @ S %

O =Ust sinir § 2 é :g

R = Yavaslatma 5. ZE% % zy

S = Durdurma g % g E

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

Yaglama yagi

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

Yaglama yag filtresindeki basing farki (0]

Makina girisindeki yaglama yagi sicakhigi 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 tanklar 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 kagag: (6) |

Deniz sogutma suyu basinci U u/B

LT (dusuk sicaklik) tath su sogutma devresi basinci U

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

Yakit

Yakit plskirtme pompalarindan énce yakit basinci U

AQir yakit viskozitesi veya sicakligi u+0O

Yakit plskirtme borusu sizintisi |

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

Otomatik yakit filtresinde ariza |

Yakit servis tanki seviyesi U
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Tablo 11.1 Ana sevk dizel makinalarinin sensorleri: Tirbosarjerler, egzost gazi, hava (devam)

Sembollerin anlami:

| = Alarm nedeninin gosterimi
U = Alt sinir

O = Ust sinir

R = Yavaslatma

S = Durdurma

B = Stand-by diizenin ¢calismasi

Emniyet islevleri igin sensoér

Alarmlar igin sensor
Kontroller igin sensor

Tiirbosarjer

Tilrbosarjer yaglama yagi basinci (9) U

Tlrbosarjer ¢ikisi yaglama yagi sicakhgi (9) (0]

Doldurma havasi sicaklidi (8) u+O0

Egzost gazi

Tlrbosarjer girisi ve gikisi egzost gazi sicakligi (0]

Egzost gazi sicakhidi veya bu sicakhdin ortalama degerden sapmasi (U+O)/R

Hava

Kumanda havasi basinci U

c

ilk hareket havasi basinci (10)

Asiri devir koruma sisteminin harekete gegcmesi (0] o/s

(1)  Aynidevreler igin ayri alarmlar saglanacaktr.

(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 6n isitmasi veya sogutmasi yapildiginda.

(7) Otomatik gaz ¢ikarmada gerekmez.

(8)  Alt simir degeri yerine “dolgu havast kanalinda su” uygulanabilir.

(9)  Bagimsiz yaglama yagi devrelerine uygulanmaz.

(10)  Dogrudan tornistanl 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 sensorleri

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 yag gravite tanki seviyesi

Tarbinden 6nce yaglama yagi basinci (1)

u/B

u/sS

Yaglama yag filtresindeki basing farki

Turbinden 6nce yaglama yagi sicakhgi

Sogutma suyu basinci

u/B

Yakit basinci

Sogutucu sicaklig

Yatak sicakhigi

O|l0O|c|c|O |0 |c |c|c

Yanmal/atesleme yanmasi arizasi

S

Titresim (1)

0O/S

Rotorun eksenel yer degistirmesi

0/S

Egzost gazi sicakligi (1)

O |0 |O

Kompesérden énce dislk basing (1)

u/sS

Serbest tirbin deviri

(U+O)

(U+0Y/S

Gaz jeneratori deviri

0O/S

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

Tablo 11.3 Sevk motorlari, motor uyaricilan

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

Sevk motoru

Asiri akim (0]

Kisa devre /S

Asiri devir

(0]
Dusuk gerilim U
Dustik frekans U

Stator / rotor sargisinda toprak hatasi |

Diferansiyel réle korumasi |

Stator sargi sicakhgi

Yatak sicakhgi

Giristeki sogutucu sicakhgi

O
O
Yaglama yag sicakhgi (0]
O
O

Cikistaki sogutucu sicakligi

Harici havalandirma arizasi |

Uyarici arizasi |

Motor uyaricisi

G devresindeki akim (0]

Gli¢ devresindeki gerilim (0]

Gug devresinde kisa-devre |

Besleme arizasi |

Kontrol gerilimi arizasi |

Havalandirma arizasi |

Uyarici tayristor sicakligi (0]
0]

Uyarici transformatér sicakligi

Sigorta arizasi |

Regllatér arizasi |

Topraklama hatasi |
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Tablo 11.3 Elektrikli sevk tesisleri sensorleri: Frekans konvertorleri, ara devrelere ait donanim (devam)

Sembollerin anlami:

| = Alarm nedeninin gosterimi
U = Alt sinir

O = Ust sinir

R = Yavaslatma

S = Durdurma

B = Stand-by diizenin ¢calismasi

Emniyet islevleri igin sensor
Kaptan koskundeki tekil alarm

Alarmlar igin sensor
Kontroller igin sensor

Frekans konvertorii

Ana besleme arizasi

Gug¢ devresindeki akim (0]

Besleme gerilimi u+O0

Dahili kisa-devre I

Kontrol gerilimi arizasi |

Gli¢ devresinde topraklama hatasi |

Havalandirma arizasi |

Konvertdr hicre sicakhgi

Tayristor sicakhgi

Tayristor / sigorta arizasi |

Impuls hatasi |

Bilgisayar hatasi |

Ayar ve hakiki degerlerinden sapmalar (0]

Ara devrelere ait donanim

Kisma sargisi sicakligi (0]

Ara devrede hata I

Konvertor transformatorii

Kisa devre / diferansiyel korumasi |

Topraklama hatasi |

Transformator sargilari sicakligi (0]

Jeneratorler

Stator akimi (0]

Stator kisa-devresi |

Asiri devir

Gerilim

c|c|O

Frekans

Stator topraklama hatasi |

Stator sargilari sicakligi

Yatak sicakhgi

Yaglama yag sicakligi

Hava giris sicakhgi

O |0 |0 |0 |0

Hava cikis sicakligi

Dis havalandirma arizasi I
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E. Sevk Saftlari ve Diimen Makinasi Sensoérleri

Tablo 11.4 Sevk saftlan ve diimen makinasi sensorleri

Sembollerin anlami:

| = Alarm nedeninin gosterimi
U = Alt sinir

O = Ust sinir

R = Yavaslatma

S = Durdurma

Emniyet iglevleri igin sensor

Kontroller igin sensor

B = Stand-by diizenin galismasi

Alarmlar igin sensor

Sevk safti

Disliden 6nce yaglama yagi basinci U/R u/s

Dislideki yaglama yagi basinci (1) O/R

Yaglama yagi filtresi basing farki

Dislideki yaglama yagi seviyesi

Stern tlp yagi tank seviyesi

Kig stern tlip yatagi sicakhgi (2)

Her radyal yatagin sicakhgi (3)

O|0|O0|c|c|O

Ki¢ saft yatagi sicakhigi

Strast yatagdi sicakligi veya strast yatagi yaglama yagi sicakligi O/R

Kumanda edilebilir pi¢li pervane hidrolik yagi basinci U

Kumanda edilebilir picli pervane hidrolik yagi seviyesi U

Diimen makinasi

Gug Unitesi arizasi (4) |

Elektrik tahrikinin bir fazinin asir yiiklenmesi / arizasi |

Hidrolik yag tanki dusuk seviyesi U

Dimen kontrolu gerilim arizasi (4) |

Hidrolik sistemin islev arizasi (hidrolik kayip alarmi) I

(1) Sirtiinmesiz yataklar igin 1500 kW wn iistii.
(2) Capt 400 mm. 'den kiiciik saftlar igin, kica yakin stern tiip icin yaglama yag sicaklig.
(3)  Sirtiinmesiz yataklar i¢in uygulanmaz.

(4)  Eger kontrol sistemi ile gii¢ tinitesi 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

Alarmlar igin sensor

Kontroller igin sensor

Emniyet iglevleri igin sensor

Kaptan koskundeki tekil alarm

Yardimci dizel makinalar

Yaglama yagi basinci (1)

u/S

Yaglama yag indikator filtresi basing farki

Sogutucu basinci veya akigi

Sogutma suyu veya sogutma havasi sicakligi

Sogutma suyu egitleme tanki seviyesi (eder ayri devre ise)

ilk hareket havasi basinci

Yakit basinci

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

Agir yakit vizkositesi veya sicakligi

u+0

Otomatik yakit filtresi arizasi

Yakit indikator filtresi basing farki

Yakit plskurtme devresinde sizint

Asiri devir (1)

0O/S

Yakit servis tank(lari) seviyesi

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

silindir capi Ustiinde) (2)

oIS

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

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

TURK LOYDU - ASKERI GEMi KURALLARI, OTOMASYON - 2015




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

G. Isi 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

Kontroller igin sensor

B = Stand-by diizenin galismasi

Alarmlar igin sensor

Seperator sistemleri

Separe edilecek sivinin sicakligi u+O0

istenmeyen dram agiimasi |

Su valfinin kagagi |

Camur tanki seviyesi (0]

Akaryakitla galisan isiticilar

Isitici sicakhgi

O
Dolagim U
Duman gazi sicakhgi (0]

Sizinti |

Egzost gazi ile ¢alisan isiticilar

Isitici sicakhgi (0]

Dolasim U/R

Isitici ¢ikisinda egzost gazi sicakligi (0]

Isiticida alev |

Sizinti R

Yardimci buhar tesisi

Yogusum, besleme suyu ve buhar sistemleri

[

Yogusum tanki seviyesi

Tuzluluk (0]

Yag karisimi |

Akaryakitla ¢galigan kazanlar

Su seviyesi u+o

Buhar basinci (6]

Dolagim U

Egzost gazi kazanlar

Su seviyesi u+O0

Buhar basinci 8

Egzost gazi kazaninda (kanath borulu) alev |

Evaporator tesisi

Damitik Grindn tuzlulugu (0]
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H. Yangin Alarm Sistemleri, Elektrik Tesisleri ve Diger Sistemlere Ait Sensorler

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

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 iglevleri igin sensor

Kaptan koskundeki tekil alarm

Yangin alarm sistemi

Yangin alarmi (1)

Ariza |

Elektrik tesisi

Gemi besleme devresi arizasi |

Onemli olmayan tiiketicilerin durdurulmasi |

Jenerator salter aktivasyonu |

Dustik frekans

u
Asiri gerilim (0]

24 V ana sarj Unitesi arizasi |

Enerji besleme otomasyonunda hata |

Soguk su sistemi

Buzlanma kontroli (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

Calisma basinci U

isletme sicakhgi u/o

Digerleri

Bara sistemi arizasi |

Uzaktan kumanda arizasi |

Alarm sistemi arizasi |

Bir alarmin alinamamasi |

Emniyet sistemi arizasi I

Emniyet sisteminin harekete gegmesi |
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11-12 Bolim 11 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Dizenleri

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

Alarmlar igin sensor
Kontroller igin sensor

Emniyet sisteminin iptal aktivasyonu

Ariza kontrol sistemi

Uzaktan kumandanin ayar / hakiki dederlerinden sapma |

iptal edilen bir cihazin harekete gegmesi |

Yardimci bir cihazin otomatik harekete ge¢cmesi |

Stand-by bir kontrol Unitesi arizasi |

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

Tank 6lglim sistemi, doldurma seviyeleri (0]

Yakit tanki, icerigin anormal degigimi |

Makina dairesi sintine seviyesi, sintine emme borusu (3)

Seperatdrden sonra sintine suyu yag miktari

Yakit taginti tank seviyesi

O
O
Otomatik sintine pompalarinin devreye girme suresi ve sicakhgi (0]
O
O

Sizinti yag tanki seviyesi

Alcak basing CO; sistemi arizasi |

ik hareket havasi kompreséri arizasi (2) |

Yangin séndirme sistemi basinci U

Otomatik yangin séndlrme sistemi aktivasyonu |

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

(3)  Her makina dairesi veya bolmesinde, alarmlar igin en az iki ayrt sensor.
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Bolim 11 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Dizenleri 11-13

Onemli Donanim igin Stand-by Devreler ve Uzaktan Kumanda Sistemleri

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

o - c 2 -‘é’
: s Sf E
Tesis / Sistem S ® = § 2
g E<ES §
o 3c88 5
Sevk dizel makinasi Yaglama yag: pompalari (1) X X X
Piston sogutucu pompalari X X X
HT (yuksek sicaklik) tatli su sogutma pompalari X (2) X X
LT (dusuk sicaklk) tatll 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
Gagz 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 yagd1 pompasi X X X
Kumanda edilebilir picli 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 kompresoru X (5) X (5)
Ana yangin séndiirme X (5) X (4)
pompasi
Gemi elektrik devresi (6) X X X
Statik / déner konvertor X
(1) Ayrinug devreler igin gegerlidir.
(2)  Bupompalar ana makina veya disli tahrikli ise, stand-by devre gerekli degildir.
(3) Kepge ile ¢calisilyyorsa, devir sayisina bagh olarak, otomatik agilip kapanabilen ana sogutma suyu pompasi bunun yerini alur.
(4)  Kaptan koskiinden uzaktan kumanda ile yol verme.
(5) Basinca bagl olarak otomatik yol verme ve durdurma.

(6)

Otomatik gii¢ beslemesi onerilir. Gemi elektrik devresi bagimsiz olarak saglanmalidir.
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Bolim 12 — Yedek Pargalar 12-1

A.

GENEL iSTEKLER

BOLUM 12

YEDEK PARCALAR
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12-2 Bolim 12 — Yedek Pargalar A

A. Genel istekler

1. Seyirde bir hasar durumunda geminin
makinalarinin  calismasi ve manevra Kabiliyetinin
devamini saglamak igin, ana sevk tesisi ve Onemli
donaniminin  elektronik yedek parcalari, gerekli
takimlarla birlikte gemide bulunacaktir.

2, Yedek pargalarin ayrintii kapsami, isletim
deneyimleri dikkate alinarak, tersane ile Askeri Otorite
arasinda kararlastirilacaktir. Ayrica ureticinin tavsiyeleri
de dikkate alinacaktir.

3. Yedek parcgalarin fiili miktari dokimante
edilecek ve bunlarin listesi gemide bulundurulacaktir.
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EK — Bitunlesik Bilgisayar Kontroli (ICC) Ek-1

©

EK

BUTUNLESIK BILGISAYAR KONTROLU (ICC)

Sayfa
GENEL ...ttt ettt et e ettt e e s e e a e e et e n bt e e ae e anEe e e ne e bt e e te e ettt e nee e aReeReeenteeeateeeneeeareeeneean Ek- 2
GENEL GEREKLILIKLER........cooueiuiet oottt ettt e et s et see e e teen e Ek- 2
OPERATOR ISTASYONLARI .........coooiieeeeeeeeeeeee et en et n e e ees Ek- 2
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Ek-2 EK — Bitinlesik Bilgisayar Kontroli (ICC) A,B,C

A. Genel

1. Butunlesik bilgisayar kontrolli, A+C ile
uyumlu olarak en az asagida listelenen hizmetlerde
hata tolerans kontrol ve izleme fonksiyonlarini

sagladiginda ICC klas notasyonu verilebilir:

° Sevk sistemi
° Kargo ve balast
° Elektrik tesisati (glic yonetim sistemi)
2. Hata modu etki analizi (FMEA), Kisim 105,

Bolim 10, B.1.1’de bahsedildigi gibi, IEC 60812:
Analysis techniques for system reliability — Procedure
for failure mode and effect analysis ile uyumlu olacak
sekilde gerceklestirilerek degerlendirme icin
sunulmalidir. B. bagli@ (alarm, emniyet ve kontrol
sistemleri) ile istenen kumanda ve izleme fonksiyonlari,
bitlnlesik bilgisayar kontrolli sistemlerin tekil hatasi,
girdi hatasi icermesi, servisler Uzerinde ters etki olmama
durumlarinda her bir operatdr istasyonunda elverisli
olarak devam edecegini hata modu etki analizi (FMEA)

gOstermelidir.

3. Diger uygulamalar igin butunlesik bilgisayar
kontrolline 6zel onem verilecektir, NAV-INS ek klas
notasyonunun gereklilikleri hari¢ tutularak.

B. Genel Gereklilikler

1. ICC sistemi, Kisim 105’de yer alan bilgisayar
sistemleri gereklilikleri ve belirli sistemlere, makine veya
ekipman, uygulanabilen kurallarda yer alan kumanda ve

izleme gereklilikleri ile uyumlu olmalidir.

2. Kontrol altinda  bulunan  ekipmandaki
hatalarin hazir tanimlamasi garanti altina alinacak
sekilde alarm gérintuleri, bu kisim ile uyumlu olacak
sekilde saglanmalidir.

3. Baglantili makine sistemleri icin herhangi bir
guvenlik fonksiyonuna karsilik olarak bilgisayar kontrolli
otomasyon sistemi tarafindan, bu kisimda istenen alarm
ve gosterim fonksiyonlari saglanmaldir. Guvenlik
fonksiyonlarini saglayan sistemler genellikle bilgisayar
kontrolli otomasyon sisteminden bagimsiz olmalidir.
Ayni zamanda Kisim 5, Bélim 10, C.2.1°e bakiniz.

4. Ekipmanin guvenli ve verimli bir sekilde
isletiimesini ve hatalara cevap verilmesini, or: stop
etme, calisma, parametrelerin dizenlenmesi, v.b.,
garanti altina alarak, Bélim 3, H. ile uyumlu olacak
sekilde kumanda saglanmalidir. Isletimsel durumun
gOsterimi ve bu gerekliligi yerine getirecek diger benzer
parametreler, kontrol altinda bulunan butun ekipmanlar
icin bilgisayar kontrolli otomasyon sistemi tarafindan
saglanmaldir.

C. Operatér istasyonlan

1. Her bir operatér istasyonunda minimum iki
tane ¢ok amacli géruntileme ve kumanda unitesi ile
ekipman kumanda edilebilmelidir. Unitelerin sayisi, B.2
+ B.4 ile talep edilen kumanda ve izleme fonksiyonlarina
es zamanli erisim saglayabilecek yeterlilikte olmahdir.
Yedek gug¢ kaynaklari, tanimlanmig bir zaman dilimi icin
baglh bulunan yik ihtiyacini karsilayarak ana elektrik
enerji kaynaginda olusabilecek bir hata gibi normal glc¢
beslemesinin  kaybi durumunda gl¢ beslemesini
yeniden kurabilecek yeterli sireyi saglayabilecek
sekilde siniflandiriimahdir. Bu sire 30 dakikadan daha
az olamaz.

2. Her bir gok amagh goéruntileme ve kumanda
Unitesi bir monitdr, klavye ve imle¢ denetim topunu
icermelidir. Eger kullanici tarafindan gerekli kumanda
velveya izleme fonksiyonlarini saglamak Uzere her bir
etkinlestirme  Unitesi  yapilandirimigsa, alternatif
yerlesimler kabul edilebilir.

3. Birden fazla operatér istasyonundan
erisilebilen kumanda ve izleme fonksiyonlari gibi
bilgisayar kontrolli otomasyon sistemleri
ayarlandiginda, her bir istasyonun segili igletim modu
(6r: kumanda konumu, bekleme konumu, v.b.) acikca

belirtiimelidir. Ayni zamanda B&lim 3, H.’ye bakiniz.

4. Operator istasyonlari ile ekipman kumanda
edilebilen herhangi baska istasyonlar arasinda iletisim
araclari saglanmaldir. Yerlesimler kalici olarak monte
edilmeli ve bilgisayar kontrolli otomasyon sistemine gl¢
saglayan ana elektrik enerji kaynaginda ariza olmasi
durumunda isletimde kalmalidir.
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