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BOLUM 1
SERTiIFIKALANDIRMA
Sayfa

A LC 1T T O PP O POPROTPTO PR OPPPOPPOP 1-1
B S To] Y=Y (= USSR O PRSPPI 1-1
A. Genel Uzerinde buyuk degisimler veya onarimlar yapiimigsa

veya Onemli bir hasarlanmaya maruz kalmissa,
1. TL kurallarina gbére ve TL’nun goézetimi altinda gecerliligini kaybeder.

insa ve test edilen uzaktan kumandali araglar, (ROV),
TL tarafindan sertifikalandirilir.

2, Diger onayli kurallara gére inga edilen ve TL'nun
go6zetimi altinda test edilen ROV’lar da TL tarafindan
sertifikalandirilir.

3. ROV’lar igin sertifikalandirma bagvurusu, Uretici
veya igletici tarafindan yazili olarak TL’na yapilir.

4, ROV’lar ile ilgili dokumanlar, genelde,
incelenmek Uzere 3 kopya halinde TL'na verilecektir.
Verilecek dokiimanlarin kapsami, Bélim 2, C.’ye uygun

olarak, ROV’larin tipine ve donanimina baghdir.

5. TL kurallarina gore insa edilmeyen ROV’larda,
sertifikalandirma basvurusunda uygulanan kurallar da
eklenmelidir.

6. TL gbzetimi altinda yapilacak testler igin sérveyor
yeteri kadar 6nceden bilgilendirilecektir.

7. ROV ile ilgili testlerin uygun sonu¢ vermesi

durumunda, TL sertifika diizenleyecektir.

8. Sertifika, TL’'nun testleri ve kabulli sirasinda
ROV’un teknik kosullarini dogrular. Bu sertifika, ayni
zamanda sertifikalandirimis ROV’un mevcut teknolojik
uygulamalara uygun oldugunu ve ROV’un ¢aligmasinin
glvenlik teknolojisi bakimindan herhangi bir engeli
bulunmadigini teyid eder.

9. TL sertifikasi, normalde, 5 yil slreyle gegerlidir.

Ancak, TL'na geregince bilgi veriimeksizin ROV

10. 5 yildan fazla bir slre igin sertifikalandirilacak
ROV’lar TL tarafindan periyodik sérveye tabi tutulurlar
veya klaslanabilirler ve klas siiresine gore TL tarafindan
periyodik sérveye tabi tutulurlar.

Periyodik sorveylerin sekli ve kapsami, her durumda TL

ile anlagsmaya varilarak belirlenecektir.

11.  Seri olarak dUretlen ROV’lar tip testine tabi
tutularak sertifikalandirihr.

Tip testinin ve bununla birlikte seri Gretimin izlenmesinin
sekli ve kapsami, her durumda TL ile anlagsmaya
varilarak belirlenecektir.

B. Sorveyler

1. Yapisal ve kabul testleri sirasinda ROV’larda
yapilacak sorveyler, Uretici veya isletici ile anlagsmaya
varilarak asagidaki kurallara gore TL tarafindan
gerceklestirilecektir.

2. Askeri Otorite, uluslararasi antlagsmalar veya
diger duzenlemeler nedeniyle vyapilmasi gereken
sOrveyler, basvuru Uzerine ve ilgili hukimlerde
belirlenen goérevlendirmelere gére TL tarafindan
gerceklestirilir.

3. Eger ROV, sertifikayl gegersiz kilan 6nemli
hasara maruz kalirsa, basvuru Uzerine TL hasar ve
onarim sorveylerini  yapar ve gerekli onarimlar
yapildiktan sonra sertifikayi teyid eder.
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BOLUM 2

UZAKTAN KUMANDALI ARACLARIN GENEL YAPIM ESASLARI

moow?»

A. Kapsam

1. Asagidaki kurallar; kumanda ve izleme duizenleri
ile ROV'u indirmek ve geri almakta kullanilan donanimlari
da dahil olmak Uzere, TL tarafindan sertifikalandirilacak

insansiz ROV’larin yapimina uygulanir.

2. Yapim kurallari, bir butin olarak, buydk
ROV’larin sistemlerini ve donanimini kapsar.

Daha kigik ROV’larda ve asagida tanimlanan
sistemlerin ve donanimin sadece bir kismini igeren
durumlarda, kurallar, ROV’un tipinin ve donaniminin
ilgilendirdigi kapsamda uygulanir. Onay igin verilecek
dokumanlar ve yapilacak testlerin kapsami da uygun

sekilde azaltilir.

3. TL tarafindan esdegerliligi taninmigsa, yapim
kurallarindan farkl dizaynlar da onaylanabilir.

4, Yeni prensipler esas alinarak geligtirilen ve
isletimde yeterince kanitlanmamis olan ROV’lar ve
parcalari igin, TL, Uretici ile anlasma saglayarak, ilave
dokimanlarin  verilmesini ve 0zel tecrubelerin
yapilmasini isteyebilir.

5. TL kurallarinin digindaki mevcut ulusal kurallar,
bu kurallardan etkilenmezler.

B. Taninlar

Kenetleme diizenleri

ROV’lari, 6rnegin bir yapiya, baglama donanimi.

Onay icin Verilecek Dokimanlar...........ccccoccoeveiineene
Testler ve TecrUbeler..........ccoooeviiiiiiiiiiecc e,
Markalama ............oooiiiiiii e

Kumanda istasyonu

Aracin uzaktan kumandasi ile ilgili tim &6nemli
gOstergeleri, kumanda elemanlarini  ve izleme
donanimini iceren masa veya konsoldur.

Garaj

Ornegin, yiizeydeki gemiden, ROV’un indirilebildigi ve
geri alinabildigi ve ROV’un calisma alanina su altinda
gOtarilebildigi muhafazadir.

indirme ve geri alma sitemi

ROV’un indirme ve geri alma donanimidir.

Maksimum galigma basinci

Maksimum calisma derinligine (nominal dahs derinligi)
karsilik gelen basingtir.

Nominal dalig derinligi

ROV’un, herhangi bir sayida indirilmesine uygun
maksimum dizayn derinligidir. Bu derinlik, maksimum
calisma basincina karsilik gelir.

Tiim sistem

Kumanda, indirme, geri alma, c¢alisma ve besleme
sistemleri dahil tim ROV’dur.

Konumlandirma donanimi

Rota ve derinligin otomatik kumanda dizenleridir.
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Basing¢lh kap

1 bar veya daha uUzerinde i¢ ve dis ¢alisma basincina
maruz kaplardir.

Basingh gaz kabi

Basing altindaki gazlarin depolanmasi ve tagsinmasinda

kullanilan kaplar veya tuplerdir.

Uzaktan kumandali arag (ROV)

Sualtinda uzaktan kumanda ile galistirilabilen insansiz
aragctir.

Destek gemisi / istasyonu

Yizeye bagimli uzaktan kumandali aracin
desteklenmesi ve beslenmesinde kullanilan yuzey
gemisi / istasyonudur.

Tastyici yapilar

ROV’un tekil elemanlarinin bir arada monte edildigi

cerceve veya yapllardir.

Test dalis derinligi

Tamamlandiktan sonra ROV'un basing testine tabi
tutuldugu dis basinca karsilik gelen derinliktir. Dahgs
derinligi icin referans, destek yapisinin alt kenaridir.

Baglama halati

ROV'u indirmek, geri almak, yilkseltmek ve algaltmak
icin kullanilan halattir.

Baglanti

iginde, izleme, iletisim ve glic besleme kablolari ile
baglama halatinin da yer aldigi, destek gemisi ile ROV
arasindaki baglantidir.

Su basinci

ROV’un galistii su derinliginden olusan basingtir.

Calisma donanimi / diizenleri

ROV’a monte edilen su alti islemlerinin yapilmasi

amaglanan, o6rnegin; manipulatorler ve aletler gibi,

donanimdir.
C. Onay i¢in Verilecek Dokiimanlar
1. Genel

1.1 Uretime baglaniimadan &énce, tim sisteme ait
planlar ve onay gerektiren tim elemanlara ait resimler
TL'na verilecektir. 3 kopya olarak verilecek bu
dokUimanlarin kapsami asagida belirtiimistir.

1.2 Resimlerde; dizaynin dogrulanmasi i¢in gerekli
veriler ve yukler belirtimelidir. Gereken hallerde,
elemanlarla ilgili hesaplar ve donanima ait aciklamalar
da verilecektir.

1.3 DokiUmanlarin TL tarafindan onayindan sonra,
dizayni bu dokumanlara uygun olmasi zorunludur.
Yapilacak degisimlerde, uygulamadan &6nce TL'nun
onay! alinacaktir.

2 Tiim Sistem

Asagidaki dokimanlar onay igin verilecektir:

21 Calisma durumu ayrintilari ile birlikte ROV’un
tanimi, éngorilen islevi ve asagida belirtilen ana dizayn
verileri:

- Nominal dalig derinligi,

- indirme ve geri alma icin calisma sinirlar (deniz

durumu),

- Ortam kosullari ile ilgili diger calisma sinirlar,
ornegin; tuzlu / tath su veya benzeri hususlar,

- Hiz,

- Sevk ve manevra donanimi tipi,

- Tutma dizeninin tipi,
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- Calisma dizenleri ve donaniminin cinsi ve
kapsami,

- Aracin, tasinan yukin ve balastin agirlig.

2.2 Yapim ayrintilari, malzemeler, Uretim ve test

spesifikasyonlari ile birlikte ROV’un genel resimleri.

2.3 ROV’un desteklenmesi ve beslenmesi ile ilgili
olarak, olanaklarin ayrintilari ile birlikte tim sistemi
planlari  (blok diyagramlari) (6rnegin; kumanda
istasyonu, indirme ve geri alma donanimi, gl¢

beslemesi, vb.)

24 Korozyonu 6nlemek igin alinan 6nlemlerin 6zet
aciklamasi.

2.5 Tecrlbe programi.

3. Destekleyici Yapilar

Trim agirhiklar, dalis hicreleri, basingh kaplar, sephiye
elemanlari, dengeleyici kanatciklar, sevk Uniteleri,
baglanti birlesimleri, kumanda kutulari, projektorler,
carpisma usturmacalari, akinti elemanlari,
manipulatérler, tutma dizenleri, cihaz montajlari, vb.
gibi fitinglerin ayrintilar ile birlikte destek yapilarini ve

tekneyi gosteren resimler verilecektir.

4, Dalig, Kontrol ve Trim Diizenleri

Dalig, kontrol ve trim duzenlerinin yerlesimi, dalis

kapasitesinin kaniti olarak yapisal analiz.

5. Basing¢h Kaplar

Malzemeler, Uretim ve test spesifikasyonlari dahil olmak
uzere, guvenlik teknolojisinin degerlendiriimesi igin
gerekli olan tium ana veriler ve ayrintilarla birlikte
basingl kaplarin resimleri verilecektir.

6. Boru Sistemleri

Asagidaki dokiimanlar verilecektir:

6.1  Asagidaki ayrintilari da igerecek sekilde, tim

boru sistemlerinin sematik diyagramlari:

- Malzemeler,

- Maksimum c¢alisma basinci / sicakhgi,

- Boyutlar (cap, et kalinhgi),

- iletilen akiskan,

- Valflerin, fitinglerin ve baglantilarin tipi,

- Hortum ve kaplinlerin tipi.

6.2 Onemli dizayn ve igletme verileri ile birlikte,
pompalarin ve bunlarin tahrik diizenlerinin tanimi.

6.3 Sivinin cinsi de belirtilerek (6rnegin; yag, su,
alkol) sivi ile doldurulan elemanlarin (6rnegin; basing

esitlemeli elemanlar) listesi.

7. Derinlik, trim, pozitif ve negatif sephiye kontrol
sistemleri.

7.1  Gerekli diyagramlar ve ayrinti resimleri dabhil,
derinlik, trim, pozitif ve negatif sephiye kontrol
sistemlerinin tanimlari.

7.2 Sephiye ve balast Unitelerinin adet, tip ve
ozellilerinin ve bunlarin destek yapilarina baglantilarinin
ayrintilari.

8. Sevk ve Manevra Donanimi

Asagidaki ayrintilari da icerecek sekilde, sevk ve
manevra donaniminin resimleri ve tanimlar verilecektir:

- Sistemlerin galisma durumu ve kontrold,

- Glg ihtiyaci (tip ve miktar),

- Sevk Unitesine glg iletimi yontemi,

- Guvenlik cihazlari.

9. Kenetleme ve Konumlandirma Diizenleri
Asagidaki ayrintilari da icerecek sekilde, kenetlenme ve

konumlandirma dizenlerinin resimleri ve tanimlari

verilecektir:
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- Kenetleme diizenin ¢alisma durumu ve kontrolU

- Kenetleme gucunin buydklaga

- Glg kaybina tepki

- Konumlandirma duizeninin kontrol yéntemi

10. Galisma Donanimlari

Asagidaki dokimanlar verilecektir:

- Donanim islevi,

- Calisma durumu ve gli¢ beslemesi,

- Kumanda izleme sistemleri,

- Guvenlik cihazlari,

- Destek yapilarina baglantilar ve yerlesim.

11. Elektrik Donanimi

Asagida belirtilenler verilecektir:

111 En az asagidaki ayrintilar icerecek sekilde
elektrik donaniminin genel yerlestirme resmi:

- Sistemin nominal gerilimi,

- Elektrikli tlketicilerin nominal gi¢ / akim

degerleri,

- Asir yik / asiri akima karsi koruma diizenlerinin
ayari ile birlikte agma-kapama donanimi ve akim
degerleri dahil olmak Gzere sigortalar,

- Kabilo tipleri ve kesitleri.

11.2 Gig besleme sisteminin enerji balansi.

11.3 ROV ve ylzey olanaklarinin (tim sistem) elektrik
glc besleme sisteminin resimleri ve tanimlari.

11.4 Parca listesi ile birlikte agma-kapama ve dagitim

sisteminin resimleri ve diyagramlari.

11.5 Kumanda, oélgim ve izleme sistemleri dahil,
elektrik motor tahriklerine ait tim ayrintilar.

11.6 Basingh kap cidarindan elekirik gecislerinin

ayrintilari.

11.7 Ana ve emercensi tablolara ve dagitim
tablolarina konulan devre-kesiciler ve sigortalarin
(bunlarin nominal akimlari ve agma kapasitelerini de

belirterek) ayrintilari ile birlikte, kisa devre hesaplari.

11.8 Lacka etme ve kilavuz sistemin ayrintilari ve

ROV’a birlesimler dahil, baglanti yapisinin tanimi.

12. Otomasyon, Seyir ve Yer Bulma Donanimi
Asagida belirtilenler verilecektir:

ROV ve kumanda istasyonu ile ilgili tim cihazlarin
yerlesimi dahil, ROV kumanda istasyonunun tanimi,
yerlestirme diyagrami ve donanim envanteri (kumanda
ve isletim elemanlari, hareket ve konum gostergeleri).
13. Yangindan ve Patlamadan Korunma

Asagida belirtilenler verilecektir:

Patlama tehlikesine maruz alanlarda ¢alismasi
ongoérilen sualtt teknelerindeki tim yedekleme
sistemleri dahil, ROV’larin yangindan ve patlamadan
korunma 6nlemlerinin tanimi.

14. indirme ve Geri Alma Sistemi

Asagida belirtilenler verilecektir:

14.1 Sistemin ve isletim kosullarinin tanimi.

14.2 Donanimin  montaji ve bagdlantisi ile ilgili

ayrintilar.

14.3 Asagidakilerle ilgili konstriiksiyon resimleri

- indirme donanimi,

- Donanim ve vinglerin tasiyici yapilari.
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14.4 Degistirilebilir pargalar ve fitinglerin ayrintih
resimleri veya ilgili standartlara atiflar.

14.5 Vingler, tahrik donanimi, vb. gibi mekanik
donanim resimleri.

14.6 Hidrolik / pnématik sistemin devre diyagramlari.

14.7 Guvenlik donaniminin kumanda diyagrami ve
tanimi.

14.8 Elektrik donaniminin koruma tipi ve siniflandirma

ayrintilari.

14.9 Kaldirma halatlarinin ayrintilari.

15. Garaj Sistemi

Asagida belirtilenler verilecektir:

15.1 Garajin calisma kosullari, islevi ve donanimi
dahil, garaj sisteminin resimleri ve tanimi.

15.2 ROV ile garaj arasinda ve garajla destek gemisi /

istasyonu arasindaki baglantilarin tanimi.

D. Testler ve Tecriibeler

1.1 ROV’lar ve bunlarin yedekleme sistemleri, Gretim
yerlerinde yapim ve kabul testlerine tabi tutulacaktir.
Uygulanabilen hallerde, asagida belirtilen tim testler ve

tecribeler yapilacak ve dokiimante edilecektir.

1.2 Seri olarak Uretilen pargalarda esitligi TL
tarafindan taninmissa, belirtilen testler yerine diger
testlerin yapilmasi hususunda TL ile anlagsmaya
varilabilir.

2. Tim Sistem

Gerekli yedekleme sistemleri ile birlikte (6rnegin;
kumanda istasyonu, gl¢ besleme ve indirme / geri alma
donanimlart) yapiminin  tamamlanmasini  takiben
ROV’lar, en az asagida belirtilenleri iceren islev ve
kabul testine tabi tutulacaktir:

- Montaj muayenesi (yapim sirasindaki gézetimde

yaplimamissa ),

- Agirlik ve sephiyenin dogrulanmasi,

- Tidm glvenlik donaniminin testi,

- Dalis ve trim sistemlerinin iglev testi,

- Tutma ve calisma dizenleri dahil mekanik,

elektrik ve optik donanimin iglev testi,

- Sualti tecriibesi,

- indirme / geri alma donaniminin testi

- Tdm 6nemli dlgiim cihazlarinin dogrulanmasi,

- Elektrik donaniminin ylksek — gerilim ve

izolasyon testi.

3. Destekleyici Yapilar

Destekleyici yapilarin  basinca dayanikli olmayan
parcalarinin basing esitlemesi ile ilgili bir kontrol
yapilacaktir (basinca dayanikli pargalar igin 4.3'e
bakiniz).

4. Basing¢h Kaplar

4.1 Boyamadan veya izole edilmeden énce basingli
kaplar hidrolik basing testine tabi tutulacaktir. Testler
sonucunda, kap cidarlarinda sizintt veya Kkalici
deformasyon gorilmemelidir.

4.2 i¢ basing uygulandiginda, genelde basingl
kaplar, maksimum galisma basincinin 1,5 katina esit bir
basingla test edilirler.

43 ROVun izin verilen maksimum c¢alisma
derinligine karsilik gelen bir dis basinca maruz kalacak
basingh kaplar, dig basing testine tabi tutulacaktir.

Test basinci, nominal dalis basincinin en az 1,3 katina

esit olmalidir.
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5. Borular, Valfler, Fitingler, Hortumlar ve
Baglantilar

51 Boru devreleri

Montajdan sonra, tim borular, dizayn basincinin en az
1,5 katinda basing ve sizdirmazlik testine tabi
tutulacaktir.

5.2 Hortum devreleri

5.2.1 Her tip hortum devresinin yirtilma basincinin
kaniti TL'na verilecektir. Sivilar i¢in, hortum devreleri
maksimum g¢alisma basincinin en az 4 katina, gazlar

icin 5 katina dayanabilmelidir.

5.2.2 Her hortum devresi, maksimum c¢alisma
basincinin en az iki katindaki hidrolik test basincina tabi
tutulacaktir.

5.2.3 Dis basinca maruz hortum devrelerinde, i¢ ve dis
basinglar arasindaki basing farkina bozulma olmaksizin

dayanim gosterildigi kanitlanmalidir.

5.2.4 Tim hortum devrelerinin ayni anda ilgili
maksimum calisma basincina tabi tutulmasi suretiyle
baglantilarda sizdirmazlik testi uygulanacak ve elektrik
devreleri > 500 V’luk test geriliminde, Ureticinin belirttigi
izolasyon degerlerinin saglandigini dogrulayan dlgumler
yapilacaktir. Gerilim giderici cihazlarin etkinligi de test
edilecektir.

5.2.5 Kaldirma halatinin, baglantinin ayrilmaz bir
parcasi oldugu hallerde, onayli dokimanlara gore
mekanik 6zellikler test edilecektir.

5.3 Pompalar

Tamamlandiktan sonra pompalar, Uretici tarafindan,
maksimum c¢alisma basincinda sizdirmazlik testine ve
performans testine tabi tutulacaktir. Bu testlerle ilgili
uygun sertifikalar diizenlenecektir.

6. Derinlik, Trim, Pozitif ve Negatif Sephiye
Kumanda Sistemleri

6.1 Trim, sintine ve balast sistemleri bir islev testine
tabi tutulacaktir.

6.2 Dalis tanki hava firar sistemi ve varsa kumanda
elemanlari iglev testine tabi tutulacaktir.

7. Sevk ve Manevra Donanimi

Sevk ve manevra donaniminin c¢alismasi, sualti

tecrtibeleri sirasinda dogrulanacaktir (2.1’e bakiniz).

8. Kenetleme ve Konumlandirma Diizenleri
Kenetleme ve konumlandirma duzenleri, en az
asagidaki hususlar icerecek sekilde islev testine tabi
tutulacaktir:

- Kenetleme dizeninin belirlenen kenetleme glcd,

- Kenetleme dlzeninin glc¢ ve hareket sinirlari ve
sualti teknesinin ayarlanmasi,

- Simile edilen glg¢ arizasl,

- Otomatik konumlandirma ile rota ve derinlidin

saglanmasi.

9. Calisma Donanimi

Asgari olarak, galisma donanimi, asagida belirtilenler
yoniinden teste tabi tutulacaktir:

- Belirlenen islevleri yerine getirme kapasitesi,

- Kumanda ve izleme,

- Guvenlik dizenlerinin ¢alismasi,

- Dalgiglarin  ve sualti teknesinin tehlikeye

disurilmesinin 6nlenmesi.

10. Elektrik Donanimi

10.1 Isletme ve kumanda istasyonlari, otomasyon,
alarm ve emniyet donanimi dahil, elektrik makinalari ve

tablolar uretim yerlerinde test edilecektir.

Yeni tip otomasyon donanimi TL tarafindan tip testine
tabi tutulmus olacaktir. Testlerin sekli ve kapsami, her
durumda, TL'nun Elektrik donaniminin tip testlerinin
yapilmasi ile ilgili kurallar esas alinarak, TL tarafindan
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belirlenecektir.

10.2 TiUm elektrik sistemleri ve donanimi, ROV’un

hizmet alinmasindan énce muayene ve test edilecektir.

10.3 Elektrik koruma duzenlerinin ayar ve esikleri
kontrol edilecek ve ayrica ROV’un elektrik sistemleri >
500 V’luk test gerilimi ile yliksek gerilim ve izolasyon
testine tabi tutulacaktir.

10.4 Baglanti elemanlari takildiktan sonra, glg¢
kablolarinin her Uretim boyu, maksimum isletme
basincinin 1,5 kati ile basing testine tabi tutulacaktir.
11. Otomasyon, Seyir ve Yer Bulma Donanimi
11.1 Gostergeler ve ekranlar; ergonomik yerlesim,
okuma hassasiyeti ve limit ayarlari bakimindan kontrol

edilecektir.

11.2 Otomatik izleme sistemleri, servis kosullari
altinda, hatasiz galisma bakimindan kontrol edilecektir.

12.  indirme ve Geri Alma Sistemi
12.1 Gemiye monte edildikten sonra, indirme ve geri
alma sistemi, calisma ylUkinidn 1,25 katina esit bir test

yuku ile dinamik teste (frenleme testi) tabi tutulacaktir.

12.2 ROV’un kaldirma baglantilari, ¢alisma yikinun 2
kat ile statik teste tabi tutulacaktir.

13. Garaj

13.1 ROV ile birlikte garajin indirme ve geri alinmasi,
bir islev testi ile dogrulanacaktir.

13.2 ROV'un garaja giris ¢ikisi sualtinda test
edilecektir (tim garaj donaniminin islev testi).

13.3 Garajin kaldirma baglantilari, calisma yukunun 2
katl ile test edilecektir.

E. Markalama

1. Tdm o6nemli valfler, fitingler, isletme elemanlari,
gOstergeler ve alarmlar, deniz suyuna dayanikli sabit
isaretlerle markalanacaktir.

2, Tum basingh kaplar ve basingli gaz tipleri,
asagida belirtilen ayrintilari icerecek sekilde gdze
carpar ve sabit olarak markalanacaktir:

- Uretici veya temin edici,

- Uretici no. su,

- Uretim yili,

- Maksimum c¢aligma basinci (bar),

- Test basinci,

- Kapasite (It veya m®),

- Bos agirlik (basingh gaz tuplerinin),

- Tip testli basingli kaplardaki tip testi isareti.
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A. Genel Esaslar

1. ROV’lar ve elemanlari, sartnamelerinde belirtilen
kullanim kosullarina gére dizayn edilecektir. ROV’un uygun
bir destek gemisinin / ana geminin glvertesinde yerlesimi
ve tagsinmasinin dikkate alinmasi da dizayna dahildir.

2, ROV’lar, guvenli igletimin ve yeterli bakiminin
saglanmasi mimkin olacak sekilde dizayn ve imal
edilecektir.

3. ROV’lar sualtindaki kullanicinin konumunu ve

isletim kosulunu belirleyecek sekilde techiz edilecektir.

4. Dalgic destegi ile calisan ROV’lar; cgalisma
alanini izleyen bir TV Unitesi ve ROV kumanda
istasyonunda isletilebilen bir emercensi durdurma
dizeni ile teghiz edilecektir.

5. Kazara yapilan hareketlerin ROV’'un kendine
veya calisma alaninda bulunan donanima hasar
vermesini veya kumanda ve besleme devrelerinden

ayrilmasini 6nleyici dnlemler alinacaktir.

6. ROV’lar; kumandalarinda ve gig¢ besleme
sistemlerindeki bir arizaya belirlenen bir tarzda (6rnegin;

pozitif sephiye ile) karsilik verecek tarzda dizayn
edilecektir.

7. Mumkin oldugunca, ROV’'un takilmasina engel
olunacak oOnlemler alinacaktir. Pervanelerde uygun

koruyucu dizenler bulunacaktir.

8. ROV’lar, izin verilemez c¢evre kirliliine neden

olmayacak sekilde dizayn ve imal edilecektir.

B. Ortam Kosullar

1. Genel

Asgari istek olarak, ROV’larda yer alan tim makinalarin,
dizenlerin ve donanimin dizayni, se¢imi ve yerlesimde
asagida belirtlen ortam kosullari esas alinacaktir.
Sadece sinirh alanlarda kullanilan ROV’lar igin diger
ortam kosullari da onaylanabilir.

2, Meyil Konumlar
Herhangibir dogrultu monte edilis konumuna gore

22,5°C’ye kadar olan meyillerde hatasiz calisma (statik
ve dinamik) garanti edilecektir. Ozellikle yataklarda ve
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makina faundeysinlarinda olmak Uzere, 45°ye kadar
gecis meyillerinde, arzu edilmeyen islev degisimleri veya

hasarlar olusmamalidir.
3. Su

ROV ve elemanlarinin dizayninda, genelde su sicakhigi
-2°C ile +32°C, tuzluluk orani 35 ppm ve yogunluk 1028
kg/m3 alinir. Dalis derinliginin basinca dénusuminde
0,101 bar/m orani kullanilir.

4, Deniz Durumu

ROV’larin indirme ve geri alma sistemi; en az 2 m.lik
itibari dalga ylksekligine gore olmak lzere Askeri Otorite
tarafindan belirlenecek deniz durumuna goére dizayn
edilecektir. Dugey dogrultuda 2 g’lik, enine ve boyuna
dogrultuda 1 g'lik ivme esas alinacaktir (g=9,81 m/sn?).

5. iklim Kosullari

Destek gemisinin Gzerindeki ROV’larin tasima, bakim,
muayene ve kuru testleriyle, ROV'un indirme ve geri
alma sisteminde tuzlu hava sicakligi -10°C ile +55°C ve

bagil nem %100 olarak alinacaktir.

Destek gemisinde yer alan ROV’un korumali kumanda
odalarinda; 45°C’lik referans sicakliginda %80 bagil nem
dikkate alinacaktir.

6. Patlamaya Karsi Koruma

Patlama tehlikesine maruz alanlarda ¢alismasi 6ngérilen
ROV’larda, patlamaya karsi gereken 6nlemler alinacaktir.

7. Diger Ortam Kosullari

Gereken hallerde, olasi hava tagimasi sirasinda gorilen
ortam kosullari (dustik basing), ROV’'un dizayninda
dikkate alinacaktir.

8. Titresim ve Sarsinti

Makinalar; diger makinalarda, donanimda ve ROV’un

kendisinde izin verilmeyecek gerilmeler yaratacak
titresimler ve sarsintilara neden olmayacaktir. TL

Kurallari, Kisim 104, Bélium 1, D.'de belirtilen genliklere

ve ivmelere uyulacaktir.

C. Malzemeler

1. ROV’larin ve donaniminin malzemeleri; éngoérilen
ortam ve servis kosullarinda, planlanan émri boyunca
ROV’un giivenli olarak kullanilabilmesi mimkin olacak
sekilde secilmelidir.

2, Malzemeler 6ngorilen uygulamaya uygun olmali
ve TL tarafindan onaylanmis olmahdir.

3. Malzemelerin  Uretimi, islenmesi ve testleri,
taninmis standartlara veya TL tarafindan incelenmis

onayl Uretici sartnamelerine gére gerceklestirilmelidir.

4, Solid sephiye elemanlarinin malzemeleri;
ongorilen basing ve sicaklik araligina uygun ve dislk
su-tutma faktériine sahip olmalidir.

5. Kaldirma halatlari taninmig bir standarda veya TL

Malzeme Kurallarina gore Uretilmeli ve test edilmelidir.

6. ROV’larin ¢aligmasi igin gerekli olup, diger yollarla
uygun koruma saglamanin mimkin olmadigi hallerde,
ortamdaki maddenin etkilerine dayanimli malzemeler
kullaniimalidir. Ayrica, malzemeler birbirleriyle uyumiu
olmalidir.

7. Ornegin Uretici  sertifikasi gibi, onaya tabi
pargalarda kullanilan malzemelerin ozelliklerini

dogrulayan kanitlar verilecektir.

D. Basing¢h Kaplar

1. Basin¢gh kaplar ve basingh gaz tupleri, TL
Kurallari, Kisim 107, Bélim 16’da veya diger taninmis
kurallarda belirtilen isteklere tabidir.

2, Akrilik plastik pencereler, Ek B.’ye gbre dizayn ve
imal edilecektir. Tablo 2 ve 3'deki minimum et kalinliklari

yariya indirilebilir.
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E. Destekleyici Yapilar, Garaj Dizayni

1. Garajlar dahil (varsa) ROV’larin cergeveleri ve
destekleyici yapilari, taninmis kurallara gére dizayn ve
imal edilecektir.

2, Destekleyici yapilarin elemanlarinin  ve gargj
konstriksiyonunun  dizayninda  onayli  hesaplama
yéntemleri kullanilacaktir. Yapi elemanlari, 6ngérilen
yuklerdeki etkin gerilmeler, akma gerilmesinin %60’ini

asmayacak sekilde boyutlandirilacaktir.

3. ROV’larin ve garaj yapilarinin destekleyici yapilari,
yapinin istenmeyen sekilde takilmasi mimkiin oldugunca

Onlenecek sekilde dizayn edilecektir.

4. ROV’larin kaldirma baglantilari, izin verilen maksimum
deniz kosullarinda ROV’un indirilip kaldirilabilecegi sekilde

dizayn edilecek ve yerlestirilecektir.

F. Boru Devreleri, Valfler, Fitingler, Hortumlar ve
Baglantilar
1. Boru Devreleri

1.1 Boru devreleri taninmig standartlara gére dizayn ve
monte edilecektir.

1.2 Calsgmalarinda, dizayn basincindan daha buylk
basinglara maruz kalma olasiigi bulunan borular,
yarilmalari 6nlemek Uzere, basing dusuricli valflerle

techiz edilmelidir.

2, Valfler ve Fitingler

21 Kapatma valfleri taninmis bir standarda uygun
olmalidir. Kumandali kapakli veya spindilli valfleri kapagin

kazara gevsemesine karsi glvenlige alinacaktir.

2.2 El Kumandali kapama valfleri, saat yodniinde
kapanacaktir. iglevsel olarak &nemli olan kapatma
valflerinin kapali ve agik konumlari agikga isaretlenmelidir.
Eder bunlara sudaki dalgi¢ tarafindan midehale
edilecekse, dalgic eldiveni takmis dalgiglar tarafindan
kolaylikla calistirilabilecek sekilde yapil-malidir.

2.3 Hortum fitingleri korozyona dayanikli malzemeden
yapilacak ve kazara gevsemeleri Onlenecek sekilde dizayn
edilecektir.

3. Hortum Devreleri ve Baglantilar (Umbilicals)

3.1 Birlestirme elemanlari dahil hortum devreleri,
ongorulen igletim akigkanina, basinca ve sicakliga uygun
olmaldir. Sadece TL tarafindan onayli tipler
kullaniimahdir.

3.2 Swilar ve gazlara ait hortum devreleri, yariima
basinci maksimum calisma basincinin sirasiyla en az 4 ve
5 katina esit olacak sekilde dizayn edilecektir.

3.3  Hortumlar, birlestirme elemanlarina, sokilmez

hortum kaplinleri ile baglanmalidir.

3.4 Hortumlarda, korozyona dayanikli olmayan tel
dolgu varsa, bunlar sudan korunmalidir.

3.5 Baglantt (umbilical) hortum devreleri, kaldirma
halath olmadiklari taktirde, gerilme giderici duzenlere
sahip olmahdir.

3.6  Baglantilar (umbilicals) asinma ve hasar-lanmalara
kargi korunmaldir. Koruyucu kilf kullaniliyorsa, kigik
hortum sizintilarinda, i¢ basincin  yikselmemesinin
saglanmasina dikkat edilecektir. Koruyucu kilifta metal
dolgudan kaginilmalidir.

3.7 Baglantidaki elektrik kablolari K.daki isteklere

uygun olmaldir.

G. Derinlik, Trim, Pozitif ve Negatif Sephiye ile ilgili

Kumanda ve Ayarlama Sistemleri

1. ROV’lar; derinlige, pozitif ve negatif sephiyeye
kumanda eden ve ayarlayan sistemlerle techiz edilmelidir.
Bu sistemlerin dngorilen tim meyil ve trim durumlarinda
etkin olarak ¢alismasi saglanmalidir.

2. ROV’un tipine bagli olarak, asagida belirtilenler;
derinligin, trimin, pozitif ve negatif sephiyenin kumanda
sistemleri olarak kabul edilebilir:
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- Kaldirma halati veya ellecleme sistemi ile birlikte
sabit veya degistirilebilir balast ve trim agirliklari,

- Solid sephiye elemanlari, &rnegin; basinca
dayanikli képuk,

- Su alinabilir balast veya trim tanklart,

- Pervane,

- Dinamik hareketli derinlik kontrol kanatlari (6rnegin;
yedeklenen sualti aracinda).

3. Kumanda sistemleri, suyun yogdunlugundaki olasi
farkliliklari kompanse edebilmeli ve ROV’un belirlenen
dalis durumuna ulagmasini saglayabilmelidir.

4, Derinlige, trime, pozitif ve negatif sephiyeye
kumanda eden uzaktan kumandali cihazlar, ROV’un
kumanda konsolundan calistirilabilmelidir. Ayrica, bu
durumlarda konsol, ROV’un derinligini surekli olarak
gOsterecektir.

H. Sevk ve Manevra Donanimi

1. Sevk Donanimi

1.1 Tipleri, adedi, boyut ve yerlesimiyle ilgili olarak sevk
dizenleri; ROV’un o6ngoérilen uygulamalarindan dolayi

olusan istekleri kargilayacak sekilde dizayn edilecektir.

1.2 Dis kisimda yer alan sevk (niteleri, basing dengel
olacak veya ROV’'un maksimum dalis basincina gore

dizayn edilecektir.

1.3 ROV’larin sevk tesisleri aralikli ve devaml
calismaya gore dizayn edilecektir.

14 Sevk sisteminde icten yanmali makinalar
kullaniliyorsa, her durum igin, istekler hususunda TL ile

anlasmaya varilacaktir.

1.5 Elektrikli sevk motorlari, K.daki isteklere goére

dizayn edilmelidir.

1.6 Basingh kaplarin cidarlarindaki saft gecisleri
maksimum dalis derinligine gore dizayn edilen, denenmis
saft sizdirmazlik elemanlari ile teghiz edilecektir.

1.7 Pervaneler, ROV’'un kazara takilmasi, baglan-tinin
veya kaldirma halatinin dolagmasi tehlikesi biiytk 6lgiide
onlecek sekilde duzenlenecektir.

1.8  Devir ve/lveya donis yonine kumanda dizenleri,
bunlarin arizasi halinde sevk motorlari durdurulabilecek
sekilde dizayn edilecektir.

1.9 Sevk Unitesinin ¢alisma durumu (itme ve itme
dogrultusu ve/veya devir ve donus yonu) ROV’un
kumanda istasyonunda gésterilmelidir.

2. Manevra Donanimi

ROV’lar, gerekli manevra yetenegi saglayan donanimla
techiz edilecektir.

l. Kenetleme ve Konumlandirma Diizenleri

1. Kenetleme duzenleri, belirlenen tutma glcune
ayarlanabilecek sekilde dizayn ve imal edilecektir. Ayrica,
enerji arizasi durumunda tutma tirnaklari veya benzeri

mekanizmalarin serbest birakilacagi 6nlemler alinacaktir.

2. Uygun vyerlesme / vyer belirleme sensorli
konumlandirma duzenleri bulunacaktir. Konumlandirma
dizenlerinin  kumanda edilebilirligi, ROV’un islevine
uyumlu olmalidir.

J. Manipulatorler

1. Manipulatérler, ROV’un kazara takilmasi,
baglantinin veya kaldirma halatinin dolasma tehlikesi
biyik 6lgiide 6nlenecek sekilde monte edilecektir.

2. Uzaktan kumanda ile degistirilebilen takimlar,
besleme sistemine deniz suyu girisini dnleyecek duzenlere
sahip olacaktir.

3. 360° donebilen takimlar; herhangibir giig, besleme
veya kumanda baglantisi blkllerek kopmayacak sekilde
dizayn edilecektir.
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K. Elektrik Donanimi

1. Esaslar

1.1 Tdm elektrik donanimi, ROV igin 6ngorilen
dizayn kosullarinda etkin olarak goérev gorebilecek

sekilde dizayn ve monte edilecektir.

1.2 Kisa sureli bir arizaya dahi izin verilemeyen
sistemler, aki destekli veya kesintisiz gu¢ beslemeli
olacaktir.

1.3  Akulerin kullanimi halinde, aku sistemleri ile ilgili
TL kurallari dikkate alinacaktir. Akl sarj Uniteleri, aki

ureticilerinin tavsiyelerine uygun 6zellikte olmahdir.

2, Gii¢ Beslemesi

21 Esaslar

2.1.1 ROV’larin kumanda istasyonunun beslenmesi,
birbirinden bagimsiz olan, degistirme olanag! bulunan
iki devreden saglanacaktir. Secgenek olarak, destek
gemisinin veya gu¢ besleme istasyonunun emercensi
tablosundan dogrudan besleme de yapilabilir. ROV’lar
dalgi¢c destegi ile calisiyorsa, arizalanmasi durumunda
dalgiclari tehlikeye dusurebilecek elektrik sistemleri,
yeterli glvenlikli (6rnedin; aki destekli) olarak dizayn
edilecektir.

2.1.2 indirme ve geri alma sirasinda ROV'un
enerjisinin kesilmesini saglayan dizenler bulunacaktir.

2.1.3 Onaylanan besleme sistemleri:

- Dogru akim ve tek-fazli alternatif akim, her iki

iletkeni de sualti tekne binyesinden izoleli,

- 3 fazl alternatif akim, 3 iletkeni de sualti tekne

blnyesinden izoleli.

Notri topraklanmis sebekelere izin verilmez.

2.1.4 TL Kurallari, Kisim 105, Bolim 1, F.’de belirtilen,

izin verilen gerilim ve frekans sapmalari, asiimayacaktir.

2.2. Ana gii¢ beslemesi

2.21 Ana giu¢ beslemesi degerinin yeterli olduguna
dair bir enerji balans hesabi hazirlanacaktir.

2.2.2 Aralikh baglanan tiketiciler igin uygun diversite
faktorleri kabul edilebilir.

2.2.3 Gegici pik ylkler igin (6rnegin; motorun ilk
galismasinda) bir gii¢ fazlahgi saglanacaktir.

2.3 Emercensi gii¢ beslemesi

2.3.1 Ana gug¢ beslemesindeki bir ariza nedeniyle;
ROV’'un, ortaminin  veya islevlerinin  tehlikeye
dismesine izin verilemeyecegi hallerde, emercensi gi¢

beslemesi gereklidir.

2.3.2 Emercensi gu¢ beslemesi, ana gl¢ beslemesinin
arizalanmasi halinde, ROV’un, hicbir surette tehlike
olusturmayacak duradan calisma kosulunda bulunacak
sekilde dizayn edilecektir. Duragan c¢alisma kosulundan
ROV’u guvenli olarak yeniden kazanimi ya da ana gii¢
beslemesi tekrar verildikten sonra gérevine devam

etmesi mimkun olmalidir.

3. Giug Dagitimi

3.1 Elektrik dagitim sistemi, herhangibir devredeki bir
hata veya arizanin, diger devrelerin calismasina zarar

vermeyecegi, sekilde dizayn edilecektir.

3.2 Normal c¢alismada, emercensi gu¢ dagitim
sistemi, ana gl¢ dagitim sisteminden bir besleme

devresi ile beslenebilir.

3.3 AkU gruplarindan tabloya kadar olan kablo
boylari mimkin oldugunca kisa tutulacaktir. Bu
kablolar, ilgili devre kesicilerine gdre ayri ayri
dosenecek ve oOzellikle mekanik hasarlara karsi
korunacaktir.

3.4 Tablolarda, kagak akimlarin olugsmasini énleyici
onlemler alinacaktir. Koruyucu algak gerilim devreleri ile

daha yuksek gerilimli devreler, ortak bir iletken demeti
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veya kablo yolunda yer almayacaktir. Farkli gerilim
dizeyleri terminalleri ayri olarak duzenlenecek ve uygun

sekilde isaretlenecektir.
4. Koruyucu Onlemler

4.1 Her devre kisa devre ve asir yuklenmeye karsi
korunacaktir.

4.2 Her tiketici devreleri tim kutuplarda agma

kapamaya goére dizayn edilecektir.

4.3 Dalgic destedi ile calisan ROV’larda, degerin
minimum seviyenin altina dismesi halinde ROV’un
kumanda istasyonunda sesli ve gdrsel alarm veren,

devamli izolasyon-izleme sistemi bulunacaktir.

insanlarin tehlikeye diismesi olasiligi bulunan hallerde,
ilgili devrenin otomatik olarak kesilmesi ile ilgili énlemler
alinacaktir.

4.4 Elektrik donanimh ROV’lar topraklama ve
espotansiyel sistemi ile techiz edilecektir. Akim
tasimayan tim metal pargalar bu sisteme baglanacaktir.
Topraklama baglama ile yapilmiyorsa, koruyucu
iletkenler kullanilacaktir. Koruyucu iletkenlerin kullanildigi

hallerde, asadidaki hususlara dikkat edilecektir:

a) Koruyucu iletkenler; ilave kablo, ilave hat veya
glic kablosunda ilave 6z seklinde olmalidir. Kablo
siperleri ve kablo kiliflari koruyucu iletken olarak
kullanilamaz, ancak  koruyucu iletkenlere

baglanacaktir.

b) Normal calismada akim ileten bir iletken ayni
zamanda bir koruyucu iletken olarak kullanilamaz
ve koruyucu iletkenle ROV’'un binyesine
irtibatlandirilamaz.

c) Koruyucu iletkenin kesiti, ana iletkenin kesitinin en
az yarisina esit olmaldir. Ancak 16 mm? ve
altindaki kesitlerde, kesit alani ana iletkeninkine
esit olmalidir. Ayri cekilen koruyucu iletkenin
minimum kesit alani 4 mm?dir.

Sevk sisteminde; koruyucu iletkenin belirlenmesi,

ilgili donanimin maksimum kisa devre akimi, ilgili
koruyucu elemanlarin maksimum kesme suresi ve
90°C’lik koruyucu iletkenin maksimum sicaklik
artisi esas alinacaktir.

d) izoleli titresim damperleri {izerine monte edilen
makina ve donanim; seyyar kablolar, hatlar veya
orguli bakir teller vasitasiyla topraklanacaktir.

e) Koruyucu iletkenler, kolaylikla kontrol edilebilecek

noktalarda ROV’un blinyesine baglanmaldir.

f) Duruma gore ust yapl veya ROV'un biinyesinde;
takim  kullanmaksizin ~ koruyucu iletkenlerin
baglanabilecegi M12 sapmali baglanti levhasi
seklindeki bir baglama diizenine sahip, kolaylikla

ulagilabilen bir yer bulunacaktir.

5. Elektrik Donanimi

51 ROV’lardaki elektrik donanimi igin, minimum istek
olarak IP 44 tipi koruma saglanacaktir. ROV kumanda

istasyonunda yer alan duzenler icin IP 23 yeterlidir.

5.2 Basing-kompanzasyonlu olmayan, sualti kulla-
nimindaki elektrik donaniminin muhafazalari, minimum
istek olarak, test dalis yuksekligine goére dizayn
edilecektir.

5.3 Baglantilar (umbilicals), sualti kablolari ve
halatlari, enine yonde su girisine (yani kiliftan su girisine)
karsi direngli olmali ve minimum istek olarak test dalis

derinligine gore dizayn edilmelidir.

5.4 Tambura sarili kablolar; iletkenler ve izolasyonlari
vasitasiyla mekanik kuvvetler iletiimeyecek sekilde

dizayn edilecektir.

5.5 Gegisler ve fig-priz baglantilari, TL Denizalt
Kurallar, Boélim 11, C.5.7.2’ye goére dizayn ve test
edilecektir.

5.6  Elektrik motorlarinin sargilarda A ve E izolasyon

siniflarina izin verilmez.
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L. Otomasyon, Seyir ve Yer Bulma Donanimi

1. Dizayn Esaslan

11 Genel esaslar

1.1.1 ROV'un igletim parametrelerinin  otomatik
izlenmesi ve kumandasi ile ilgili tim donanim, arag igin
belirlenen dizayn ve ortam kosullarinda dogru olarak
gorev gorecek sekilde dizayn ve imal edilecektir.

1.1.2 ROV'un seyir, izleme ve kumandasi igin
bilgisayar destekli isletim kumanda sistemleri
kullanilabilir. Donanimin kapsami ve yedeklenmesi ile
testlerin kapsami ve sekline ait ayrintilar hakkinda TL ile

anlagsmaya varilacaktir.

1.1.3 lzleme ve kumanda donaniminin tiim elemanlari,

belirgin sekilde isaretlenmeli ve tanimlanmalidir.

1.1.4 Gosterge cihazlari ve optik gdstergeler, hizli ve
acikga okunabilecek sekilde dizayn edilecektir.

1.1.5 Otomasyon sisteminde olusacak herhangibir
hata veya ariza, kritik bir isletim kosulu yaratmamalidir.

1.1.6 Otomasyon donanimi, mimkiin oldugunca, hatali
kullanima karsi glivenceye alinacaktir.

1.1.7 Otomasyon donanimi, ROV igin belirlenen
isletme parametrelerini saglayabilecektir.

1.1.8 Isletme parametrelerindeki istenmeyen tiim
degisimler, ROV kumanda istasyonunda otomatik bir
gorsel ve sesli alarmi harekete gecirmelidir. Ener;ji
besleme sistemindeki otomatik devreye girme isleminde
ve kumanda, izleme sistemindeki arizalarda da alarm

verilmelidir.

1.1.9 Elektronik kumanda ve izleme donanimina ilave
olarak, bir sistemde olugsan bir arizanin diger bir
sistemde istenmeyen bir sonu¢ dogurmasini onleyici

bagimsiz bir guvenlik diizeni de bulunmalidir.

1.1.10 Otomatik izleme ve kumanda donanimi, her
zaman el ile calstirma durumuna gegebilmelidir. Bu

konudaki istisnalar i¢cin TL ile anlasmaya varilacaktir.

1.1.11 Otomasyon donaniminin tepki degerleri, sinir
degere ulasildiginda bir ikaz verilecek, bunu takiben
belli bir ikaz slresi sonunda veya ayar hizinda proses
degerlerinin  degisiminin sirmesi halinde, glivenlik

duzenleri devreye girecek sekilde koordine edilecektir.

1.1.12 Otomasyon donaniminin birlikte galismasi,
sistemdeki duzenlerin ve bilesenlerin zaman sabitleri ile

uyumlu olmalidir.

1.1.13 Elektrik  sistemlerinin  guraltd  kriteri  IEC
“Electromagnetic compatibility of electronic installation
in ships” (publication no 533)'de belirtilmistir.

1.2  Konstriiksiyon

1.2.1 Elektronik otomasyon donanimi, mimkin olan
hallerde, figli tipte olmak Uzere, kolaylikla degistirilebilir
elemanlardan olusmalidir. Unitelerin standart halde
olmasi tercih edilmeli ve yedek pargalari en aza

indirmek Uzere eleman tipleri en azda tutulmalidir.

1.2.2 Figli Kkartlar, kangikhgl 6nlemek bakimindan
aclkcga isaretlenmeli veya kodlanmalidir.

1.2.3 Kapali olsa dahi, elektronik tnitelerin i¢ kisminda

yogusumun 6énlenmesi ile ilgili dnlemler alinmalidir.

1.2.4 Mimkinse, otomasyon donanimi, cebri
havalandirma olmaksizin ¢aligabilmelidir. Kullanilan

sogutma sisteminin ¢alismasi izlenecektir.

1.2.5 Elemanlar etkin olarak baglanmalidir. Sarsinti ve
titresim nedeniyle tellerin mekanik olarak yuklenmesi ve

lehimle birlestirmeler en aza indirilecektir.

1.2.6 Sistemlerin ve donanimin yapisi basit ve agik
olmalidir. Olgiimlerin ve onarimlarin yapilabilmesini

saglayacak yeterli ulasilabilirlik gereklidir.

1.3 Devreler

1.3.1 Guvenlik islevi olan sinyal, izleme ve kumanda
donanimi, arizasiz ¢alisma esasina gobre imal
edilecektir. Yani, kisa devre, topraklama arizasi ve
devre kesilmesi nedeniyle olusan arizalar, insanlar veya

donanim Uzerinde tehlikeli bir durum yaratmayacaktir.
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Bu bakimdan, arizanin tekil olarak olusacagi kabul
edilecektir.

Ornegin; kisa devre gibi, bir modiilde olusan ariza, diger

modullerde hasara yol agmayacaktir.

1.3.2 Programlanabilir kumanda sistemlerinde, sensor-
lerin elektrikli degerleri, kumanda cihazlarinin guvenlik

isteklerine uyumlu olmalidir.

Bunun anlami:

- H diizeyinde harekete gegme (NO kontaklarinin

enerjilenmesi suretiyle)

- L dizeyinde hareketin sona ermesi (NC

kontaklarinin enerijilerinin kesilmesi suretiyle)

1.3.1°deki istekler gecerlidir.

1.3.3 Guvenlik islevleri ile ilgili kumanda uniteleri
(6rnegin; emercensi stop sensorleri) programlanabilir
kumandalardan bagimsiz olacak ve dogrudan cikis
Unitesi Uzerine etki edecektir (6rnegin; stop selonoid
valfi). Bunlar kazara c¢alistirmaya karsi gulvenlige
alinacaktir.

1.3.4 Programlanabilir kumanda (Uniteleri tepkisiz
olmali ve ariza durumunda, programdan bagdimsiz
guvenlik baglantilarinda ve sabit alt islevlerle ilgili
kademeli guvenlik devrelerinde islev bozulmalarina
neden olmamalidir.

1.3.5 Ayarlama veya galisma Ozelliklerini
dizenlemekle ilgili serbest ulagilabilen potansiyo-
metreler ve diger (Uniteler, c¢alisma konumunda

kilitlenebilir olmalidir.

1.3.6 Agma-kapama donanimi araylzeyler, kontak
titresimi  nedeniyle olumsuz olarak etkilenmeyecek

sekilde dizayn edilmelidir.

1.3.7 Devre plakasini igeren muhafazanin disina gikan
devrede yer alan baskili iletkenlerde, yeterli kisa devre
korumas! olmalidir. Yani harici kisa devre durumunda,
baskili iletkenlere zarar vermeksizin, sadece mevcut

bulunan koruyucu dizen karsi koyabilmelidir.

1.3.8 Geminin enerji beslemesinde, agma-kapama
islemlerinden kaynaklanan kisa sureli asiri gerilimler
nedeniyle donanimda ariza olusmamalidir. Dizaynda,
nominal gerilimin yaklagik 2 katinda ve 1 msn devam

eden agiri gerilim toleransi dikkate alinacaktir.

Sistemin statik konvertérden beslendigi hallerde,
yaklasik 0,5 msn suiren periyodik gerilim sigramalarinin
dikkate alinmasi gerekir. Sigrama amplitidi konvertor
tipine baghdir ve her durum igin arastiriimalidir.

1.4  Enerji beslemesi

1.41 Otomasyon donanimi Unitelerinde, en az kisa

devre ve asir1 yuk korumasi bulunmalidir.

1.4.2 Mimkin oldugunca, referans iletken sistemi,
devre kesilmeleri dnlenecek sekilde dizayn edilecektir.
Bu husus, 6rnegin; acik referans iletken baglanti ve
linklerinin yedeklenmesi suretiyle saglanacaktir.

1.4.3 Otomasyon donanimi, TL Kurallar, Kisim 105,
Bolim 1, F.’de belirtilen gerilim ve frekans degisimleri
kosullarinda etkin olarak ¢alisabilmelidir.

2. Cihazlar ve Kumanda

21 ROV'un izlenmesi ve kumandasi igin; aragla ilgili
tim 6nemli verilerin gosterildigi, TV ve iletisim donanimi
dahil ROV’un igletimi i¢in gerekli olan tim kumanda ve
izleme cihazlarinin yer aldidi bir kumanda istasyonu

veya konsolu bulunacaktir.

2.2 ROV'un izlenmesi, kumandasi ve igletimi ile ilgili
kumanda istasyonu cihazlari, ergonomi prensiplerine
gOre gruplandirilacak ve yerlestirilecektir.

2.3 Baslatilan kumanda iglevleri, fizibl ve rasyonel

oldugunca konsol veya tabloda gdsterilecektir.
3. Sensorler
ROV’larin ortam ve galisma kosullarinin kaydi ile ilgili

tim cihazlar, TL tarafindan tip testine tabi tutulmus
olmalidir.
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4. Seyir ve Yer Bulma Donanimi

41 ROV'un givenlidi igin gerekli olan tim elektronik
seyir ve yer bulma donanimi, aracin emercensi gug
beslemesine baglanacaktir. Bunlarin ¢alisma veya
bekleme durumu kumanda istasyonunda acgikga

g6sterilmelidir.

4.2  Fizibl ve rasyonel oldugunca, ROV’lar otomatik
emercensi yer bulma donanimi (pinger) ile techiz

edilmelidir.

4.3  Araca monte edilen seyir ve yer bulma donanimi,

ulkenin resmi kurallarina uygun olacaktir.

M. indirme ve Geri Alma Sistemi

1. indirme ve geri alma sistemi, B.'de belirtilen
ortam kosullarinda ROV’u glivenli olarak indirebilmeli ve
geri alabilmelidir. Gereken hallerde, dinamik yukleri
azaltici donanimlar bulunacaktir.

2, ROV’un gemi bunyesine veya indirme ve geri
alma donanimina carpmasini  6nleyici 6nlemler
alinmalidir. Ayrica, geri alma sirasinda ROV’un asiri

dénmesini énleyici dizenler saglanmalidir.

3. indirme ve geri alma donanimi, kaldirma
donanimlari ile ilgili onayli teknik uygulamalara gore
dizayn ve imal edilecektir. Mekanik donanim, TL’nun
Kaldirma Donanimlari Kurallarina uygun olmalidir.

4, Makaralar, kancalar, Kkilitler, vb. gibi tim
degigtirilebilir parcalar, taninmis standartlara uygun
olmali ve ¢alisma yikinin 2 katina goére dizayn
edilmelidir.

5. indirme ve geri alma donanimi; balast agirliklari
ve donanimi dahil olmak lzere, ROV'un agirligi esas
alinarak, belirlenen ¢alisma yukine goére dizayn
edilecektir. Daha kesin bir bilgi olmadikga,

hesaplamalar ve boyutlandirmalarda, deniz etkisi

olarak, calisma yuki %50 arttinlacak ve bu yukin
diseyle 12°’lik bir agida etki ettigi kabul edilecektir.

Elemanlardaki izin verilen gerilmeler, TL’nun Kaldirma

Donanimlari Kurallar’'nda belirtilen sekilde olacaktir.

6. Calisma yiki nedeniyle celik kablolara gelen
maksimum statik cekme kuvveti, kopma mukavemetinin

1/8’ini gegmeyecektir.

Dogal veya sentetik lif halatlarin kullaniimasi halinde,
calisma yukid nedeniyle olusacak maksimum statik
kuvvet, kopma mukavemetinin 1/10’unu gegmeyecektir.
Kopma mukavemeti; kopana kadar yapilacak bir gekme

testi ile kanitlanacak ve belgelendirilecektir.

N. Hidrolik Akigkanlar, Yaglama Yaglari, vb.

1. Hidrolik akigkanlar, yaglama yagdlar, vb. gibi
maddeler, 6ngbrilen  ortam  kosullarina  gbre
secilecektir.  Bunlar, tim sicakhk kosullarinda

katilagsmamali ve buharlagmamalidir.

2. Hidrolik akiskanlar, yaglama yaglari, vb, su girisi
veya deniz suyu ile temas sonucunda, ROV'un gérev
gbérmesine 6nemli bir olumsuz etkide bulunmayacak
sekilde secilecektir.

3. Hidrolik akigkanlar, yaglama yaglari, vb. ciltle
temasta veya yayilan buharlari nedeniyle saghga zararl
olabilecek toksik maddeler icermeyecektir.

4, Hidrolik akigkanlar, yaglama yaglari, vb. korozif
olmayacak veya diger calisan donanima korozif etkide
bulunmayacaktir (6rnegin; contalar, hortum devreleri,
vb.).

0. Korozyondan Korunma

Uzaktan kumandali araglar ve tum ilgili bilesenleri

korozyona karsi etkili bir sekilde korunacaktir.
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EKA

DIS BASINCA MARUZ BASINGLI GOVDELERIN
HESABI VE DIZAYNI

Bu konuda Kisim 111, Denizaltilar, Ek A’ya bakiniz.



Ek B — Akrilik Plastik Pencereler Ek B-1

EKB

AKRILIK PLASTIK PENCERELER

Bu konuda Kisim 111, Denizaltilar, Ek B’ye bakiniz.



Ek C — Elyaf Takviyeli Plastik (ETP) Yapilarin Dizayni ve Uretimi Ek C-1

EKC

ELYAF TAKVIYELI PLASTIK (ETP) YAPILARIN
DiZAYNI VE URETIMi

Bu konuda Kisim 111, Denizaltilar, Ek C'ye bakiniz.
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