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A. Kapsam ve Uygulama

1. Buradaki kurallar; E. maddesinde belirtilen
makina sistemine ait ek klaslama isaretlerinden birine
sahip olup, Turk Loydu (TL) tarafindan klaslanan, askeri
goérevler icin kullanilan gemilerdeki otomasyonla ilgili

makina sistemlerine uygulanir.

Askeri sensorler, silahlar ve taktik kumanda sistemleri
ile ilgili 6zel istekler buradaki kurallarin kapsamina dahil
degildir.

Buradaki kurallar, Kisim 105, Elektrik kurallarina ilave
olarak ve 6zellikle Bélum 10 dikkate alinarak uygulanir.

2, Buradaki  kurallardan  farkh  dizaynlar,
uygunluk yoninden TL tarafindan kontrol edilmis ve
esdeger oldugu belilenmis  olmasi  kosuluyla

onaylanabilir.

3. TL, yeni sistemler veya tesislere ait olan
veya yeni bulgular ya da deneyimler neticesinde gerekli

gorulen hallerde, ilave isteklerde bulunma hakkina

sahiptir.
4. Esdegerlilik
4.1 Tipleri, bazi kisimlari veya donanimlari

nedeniyle yapim kurallarina gore farkhlik gosteren
gemiler, yapi elemanlarinin veya donanimlarinin

esdegerlilik sagladigi klasi alabilirler.

4.2 Bu baglamda, TL ilgili kural isterlerinin amaglarini
yerine getiren ve esdeger 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, Makina Tesisleri igin Koruyucu Diizenler

Koruyucu dulzenler; butinlyle arizalanmaya, 6nemli

hasarlara veya patlamaya neden olacak olan, &lgim

noktalarindan birinin sinir degeri asildiginda, adaml
makina dairelerinde elle muidahale olanadr mimkun

olacak bir stirede makina tesisini korurlar.

3. Makina Tesisleri icin Emniyet Diizenleri

Emniyet duzenleri; butunlyle arizalanmaya, &énemli
hasarlara veya patlamaya neden olacak olan, 6lgiim
noktalarindan birinin sinir degeri asildiginda, adaml
makina dairelerinde dahi elle midahale olanagi

muimkin olmayacak bir siirede makina tesisini korurlar.

4. Makina Tesisleri icin Emniyet Sistemleri

Bir makina tesisinin emniyet sistemleri, bu makina
tesisiyle ilgili koruyucu diizenler ve emniyet dizenlerin

birlesimidir.

5. Sistemler

Sistemler; giris ve cikis dizenleri dahil, izleme, kontrol
veya emniyet icin gerekli tim donanimlar igerir.
Sistemler, degisen isletim kosullari, cevrimler ve
calismalardaki davraniglar dahil, tanimlanan iglevleri

kapsar.

6. Butiinlesik Sistemler

Bitunlesik sistemler; izleme, kontrol, emniyet ve
giris/cikis duUzenleri igin gerekli olan, birden fazla
donanim bilesenini icerir. Bitlinlesik sistemler, degisen
isletme kosullarindaki davranis dahil, tanimlanan c¢esitli
fonksiyonlari kapsar.

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

gOrevlerin yerine getirilmesi mumkun olacaktir:

Sevk tesisinin kontrolli ve izlenmesi,
- Elektrik tesisinin kontrolu ve izlenmesi,
- Su dolumu kontroll, yanginla miicadele ve NBC

savunma ile ilgili gemi isletim donaniminin
kontroll ve izlenmesi,

TURK LOYDU - ASKERI GEMi KURALLARI, OTOMASYON - OCAK 2022



B,C Bolim 1 — Genel Prensipler 1-3

- Tdm diger gemi igletim donaniminin kontroli ve

izlenmesi.
71.2 Yukarida belirtilen goérevleri yerine getirmek
Uzere, islevlerine gbre asagida belirtlen 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 kogku isletim istasyonu, ayni anda makina
kontrol merkezinden izlenen, sevk tesisinin kontroll 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 igletimi igin
yardimci kontrol mahalleri bulunacaktir:

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

- Pervanelerin ayarlama diizen(ler)i,

- Jeneratorlerin tahrik motorlari,

- Elektrik donanimi,

- Dimen makinasi(lari).

Gug¢ istasyonu tablolari; ilgili jeneratérler (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

konuglandirihr. Hasar kontrolu igin dnemi nedeniyle, bu

merkez gemi igslerim donaniminin izlenmesi ve kontroll

ile ilgili donanimla uygun sekilde techiz edilecektir.

C. Onay lgin Verilecek Dokiimanlar

1. Verilecek Dokiimanlar

Uretimin baslangicinda veya sistemlerin montajinda,
asagida belirtlen dokumanlar, U¢ kopya olarak
yeterince  6nceden, onaylanmak ve soérveyére

verilebilmek tzere TL’na verilecektir.

2. Yeni ingaatlar

21 Bolim 2.’de belirtilen her sistem igin:
- Genel plan,

- Kablo plani,

- Gl¢ besleme plani,

- islevsel iliskilerin tanimi,

- Genel yerlesim,

- islevsel tanimlar,

- Kisim 105, Elektrik, Bélum 1, Tablo 1.1/9’a gére

bilgisayar sistemleri dokiimanlari.

2.2 izleme sistemi icin, 6lgiim noktalar listesi
verilecektir. Bolim 9’a da bakiniz.

Butiinlesik otomasyon sistemleri igin, ilave olarak Bolim
7A g6z 6nline alinacaktir.

23 Ana sevk sistemi ve gereken diger
donanimlar icin durdurma veya yavaglatmaya neden
olacak sinir degerlerin ayrintilarini veren emniyet

koruma kavrami.

24 Kaptan kdsku donanimi igin, otomasyon
tesisine ait agagidaki dokiimanlar onay icin verilecektir:

- Cihazlar, bilesenler ve sistemleri de icerecek

sekilde kaptan kosku tesis resmi,

- Kaptan kdéskl konsollarindaki cihazlarla birlikte

aranjman resimleri,
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- Tip, uretici ve onay kurulusu ayrintilarini da

iceren cihaz listesi,

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

- RC ek klaslama isareti verildiginde, makinalarin
g6zetimi icin kaptan koégkinde yer alan
gOstergelerin listesi.

2.5 Asagidaki asamalari kapsayacak sekilde, bu
kurallarda belirtilen alarm, izleme, emniyet, koruma ve
kontrol sistemlerine ait test ve tecribe 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 islevsel
testleri (SAT).

2.6 TL, verilen dokimanlarin, sistemin
degerlendiriimesi yénunden yeterli olmadigi durumlarda,

ilave dokumanlar isteyebilir.

2.7 Dokumanlarda gemi adi veya tersanenin

yeni inga numarasi ve yayinlanma tarihi yer alacaktir.

3. Degisimler ve ilaveler

inga asamasinda veya denizde bulunan bir gemide,
otomasyon sistemlerine etki edebilecek 6nemli
degisimler onaya tabidir. Degisimden yeterli bir sure

once doklmanlar verilecektir.

4, Gemi Dokiimanlan

Askeri geminin tesliminde veya otomasyonlu makina
tesislerindeki 6nemli degisimler ve ilavelerden sonra,
sistemin son halini gésteren ve C. maddesinde belirtilen

dokimanlar gemiye teslim edilecektir.

D. Diger Kurallara ve Kaidelere Atiflar
1. TL Kurallari ve Esaslari
1.1 Asagidaki kurallar 6zellikle uygulanir:

- Sevk Tesisleri (Kisim 104)

- Gemi Isletim Tesisleri ve Yardimci Sistemler
(Kisim 107)

- Elektrik (Kisim 105)

1.2 Otomasyonlu makina sistemleri ile ilgili
gereksinimlerin bu Kurallarda yer almadidi hallerde,
diger kurallarin ve standartlari uygulanmasi hususunda

anlagmaya varilabilir.

1.3 Yukaridaki Kurallarda belirtilen diger Kurallar
ve Esaslar goz 6niine alinacaktir.

2. Ulusal Kaideler

Gerekirse, TL yapim kurallarinin yani sira ulusal
kaideler de dikkate alinacaktir.

3. Uluslararasi Kaideler ve Kod’lar

Yapim sartnamesinde MARPOL, vb. gibi uluslararasi
kaideler ve Kod'lar tanimlanmigsa, TL'ndan bunlara
uygunlugun dogrulanmasi istenebilir.

E. Ek Klaslama isaretleri

TL'nun otomasyonlu ve/veya uzaktan kumandali
sistemlere ait kurallarina uygun olan makina tesislerine
asagida belirtilen ek klaslama isaretleri verilir:

1. AUT-N

Asgari olarak 24 saat sureyle kontrol ve bakim
islemlerine gerek duyulmayacak sekilde, adamsiz
makina mahallinde calistinimak Uzere dizayn edilen

makina tesisleri.

Donanim, Bélim 2,A’da belirtilen kosullar saglamalidir.
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2. AUT-Nnh

Asgari olarak n saat (h) sureyle kontrol ve bakim
islemlerine gerek duyulmayacak sekilde, adamsiz
makina mabhallinde c¢alistinlmak U(zere dizayn edilen

makina tesisleri.

Donanim, B6lim 2,B’de belirtilen kosullari saglamalidir.
3. RC

L £ 48 m olan, ana makinalari uzaktan kumandaya
gore insa, techiz, sérvey ve test edilen makina tesisine
sahip klglk askeri gemilere RC (Remote Control) ek

klaslama isareti verilebilir.

Donanim, Bolim 2,C’de belirtilen kosullari saglamalidir.

F. Temel Teknik istekler ve Esaslar
1. Kaptan Koskii Donanimi
1.1 Genel

1.1.1 Kaptan koskindeki manevra mahallerinin, tim
calisma kosullarinda gemiye kumanda etmek ve gemi
tesislerini ¢alistirmak i¢in gerekli tim donanima sahip

olmasi tavsiye edilir.

11.2  Yodun bilgi gdsterimi icin c¢esitli is mahalleri
dizayn edilecektir. Bu mahallerden, &zellikle kritik

durumlarda, geminin kontroli mumkun olacaktir.

1.1.3  Gorev ve faaliyetlerin emniyetle ve givenilir
sekilde yapilabilmesini saglamak Ulzere, llgili is
mahallerine cesitli islevler tahsis edilecektir. s
mabhallerinin  birlestiriimesine izin verilir. Asagida
belirtilen is mahalleri saglanmalidir:

- Gemi sevki / gemi isletimi

- Dimen makinasi

- Seyir

- iletisim

11.4 Donanim  ergonomik  prensiplere  godre
yerlestirilecek ve calisabilirlik, okunabilirlik ve yansima

ybnlerinden, ortam kosullarina uyarlanabilecektir.

1.2 Gemi sevki / gemi igletimi

1.21 “Gemi sevki/gemi igletimi” is mahalli, sevk
tesisine ait uzaktan kumanda dizenleri, gerekli
gOstergeler ve ekranlarla techiz edilecektir.

1.2.2  Ana tahrik Unitelerinin devir ayar igin, makina
kontrol merkezindekilerle ayni igletim elemanlari

kullaniimahdir, Bélim 5,A.2’ye bakiniz.

1.2.3 Makina alarm  sistemine ait alarmlar

bulunacaktir, Bolim 4,A.11’e bakiniz.

1.2.4  Seyir fenerleri, sinyal sistemi, Ust glverte
aydinlatmasi, vb. igin uzaktan kumanda ve izleme
duzenleri saglanacaktir.

1.3 Diimen makinasi

‘Dimen makinasi” is mahalli, dimen makinasina ait
uzaktan kumanda ve izleme duzenleri ile techiz
edilecektir.

1.4 Seyir

“Seyir’ is mahalli, rota planlamasi, konum sabitleme ve
konum dokumanlari ile ilgili seyir cihazlar ile techiz
edilecektir.

1.5 iletigim

“lletisim” is mahalli, asagida belirtilenlerle ilgili cihazlarla
techiz edilecektir:

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

- Harici iletisim

- Dahili iletisim, TL Elektrik Kurallari (Kisim 105),
Bolim 9, C. ve D.'ye bakiniz.

2. Bakim

21 Olglimlerin ve onarimlarin yapilabilmesi igin
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otomasyon sistemlerine ulagsmak mimkin olmaldir.

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

pilot lambalari, vb. gibi olanaklar saglanmaldir.

22 Bakim  prosedirleri  nedeniyle,  diger

sistemlerin iglerligi zarara ugramamalidir.

23 Devredeki donanimlarin bakimi nedeniyle
parcalarin arizalanmasi veya kritik durumlarin olusmasi
s6z konusu ise, bu durumu belirten bir ikaz
konulmalidir. Alternatif olarak, riski belitmek (zere

kullanici el kitabina bir ikaz konulmalidir.

24 Devre panelleri ve jak baglantilari
karisikliklara karsi glvenlige alinmalidir. Alternatif
olarak, bunlar ait olduklar yerlere goére acgikga
isaretlenmelidir.

3. Yedek Pargalar

Yedek pargalar igin Bélim 10’a bakiniz.
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BOLUM 2

KONTROL ve iZLEME DONANIMININ KAPSAMI

A. AUT-N Ek Klaslama igaretli Makina DONANIMI ..........ccccececrerererererssasssssssesesesesesesssssssssssssssssssssssssssssssssassssens
B. AUT-Nnh Ek Klaslama isaretli Makina DONANIMI..........ccceveuicemeeccsssssesssssesssssssssssesssssssssssssesssssasssssssenssssas
C. RC Ek Klaslama isaretli Makina DONANIMI .........ccevvuiueeiiuecemsseesssesssssssesssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssasssnes

© N o R b=

Kapsam

Donanimin kapsami, dizayni ve yapimi
izleme Donanimi

Kaptan Kogkiinden Uzaktan Kumanda
Yangindan Korunma / Yangin Séndirme
Makina Dairesine Su Dolumunun Onlenmesi
Cesitli Konular

Alarm ve Kayit Noktalari
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A. AUT-N Ek Klaslama lsaretli Makina
Donanimi
1. Bu ek klaslama isareti, sadece L =24 m olan

ve iginde insan bulunabilen makina mahalline sahip

gemilere uygulanir.

2. Sevk tesisi ve igletim icin gerekli olan
yardimci donanim, 24 saat bakim yapilmayacak sekilde
hazirlanacaktir.

Makina kontrol merkezinde (MCC), otomasyon
donaniminin kontrol edilebilecedi ve izlenebilecegdi,
makina mabhallinin yakininda yer alan bir merkezi kontrol

istasyonu bulunacaktir.

3. Sevk makinasi servis tanklari ve asgari olarak
bir elektrik Gretim tesisi otomatik olarak dolacak veya 24
saat sureyle yakit ilavesine gerek duyulmayacak sekilde
boyutlandirilacaktir. Ayrica % 15 yedek kapasite
saglanacaktir. Yapim sartnamesinde aksi belirtimedikge,
tank kapasite hesabinda devamli ileri seyir hizi vm esas
alinacaktir.

4. Sevk tesisinin uzaktan kumanda sistemi,

Bolim 5,A’ya gore kaptan koskiine monte edilecektir.

5. Dizel makinali sevk tesisine ait emniyet
sistemi, Bolim 4,C. ve Bolim 5, B. + D. ‘ye gére monte
edilecektir.

6. Makina alarm sistemi Bolim 4,A’'ya ve
vardiya alarm sistemi Bolim 4,B’ye gore saglanacaktir.

7. Sevk tesisi glici 1500 kW’in Uzerinde olan
hallerde, alarm noktalari / veri kayitlari donanimi Bolim
4, A.14’e gore saglanacaktir, B6lim 9'a bakiniz.

8. iletisim donanimi, Bélim 4, G.'ye gére monte
edilecektir.
9. Yardimci kazanlar, Bolim 6,D.'de belirtilen

sekilde techiz edilecektir.

10. Yardimci dizeller, Bélim 6,B.'de belirtilen
sekilde techiz edilecektir.

11. Yardimci gaz turbinleri, Bélim 6,C.de
belirtilen sekilde techiz edilecektir.

12. ilk hareket havasi ve kontrol havasi kaplari,
otomatik olarak doldurulmalidir.

13. Seperator sistemi, Bolim 6,E.ye gére dizayn
edilecektir.
14. Hava kompresoérleri, Bélum 6,F.’ye goére

dizayn edilecektir.

15. Onemli yardimei makinalar igin, Bélim 4,1. ve
Bolim 9,1.’ya gore bir yedek devre saglanacaktir.

16. Sistemin calismasi i¢in gerekli olan hallerde,
basinglar ve sicakliklar otomatik olarak kontrol
edilecektir.

17. Makinanin calismasi sirasinda agik olan
borda valflerine ulagilabilir olacak ve panyol (izerinden
itibaren emniyetli bir ylkseklikten kumanda edilebilir
olacaktir.

18. Makina dairesi sintineleri ve sintine kuyulari,
Bolim 6,G.’ye gore dizayn edilecektir.

19. Enerji kesilmelerinden kacginilacak veya

kesilmeler giderilecektir. Bolim 4,1.2’ye bakiniz.

20. Yangin alarm ve algilama sistemi, Bolum
4,H.’ye goOre saglanacaktir.

21. Makina ve kazan mahallerinde onayl yangin
séndirme donanimi bulunacaktir. Dizaynin detaylari icin
TL Kurallari, Gemi igletim Tesisleri ve Yardimci Sistemler
(Kisim 107), B6lim 9’a bakiniz.

22. Ana yangin séndirme pompalarindan biri igin
kaptan koskinde ve mumkinse ana yangin kontrol
istasyonunda uzaktan calistirma sistemi saglanacaktir.
ilgili valflerde agsagdidaki uyari levhasi bulunacaktir:

“Valfleri daima agik tutunuz !”

B. AUT-Nnh Ek Klaslama lsaretli Makina
Donanimi
1. Bu ek klaslama isareti, sadece L = 24 m olan

ve icinde insan bulunabilen makina mahalline sahip

gemilere uygulanir.
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2. Donanimin o&zellikleri icin A.3. + 22ye

bakiniz.

Makina kontrol merkezinde (MCC), otomasyon
donaniminin kontrol edilebilecedi ve izlenebilecegdi,
makina mahallinin yakininda yer alan bir merkezi kontrol

istasyonu bulunacaktir.

3. Sevk tesisi ve igletim icin gerekli olan
yardimci donanim, en az, ek klaslama isaretine goére
makina mahallerinin insansiz birakilabilecegi zaman
slUresince (saat olarak) bakim yapilmayacak sekilde
hazirlanacaktir.

4, Sevk makinasi servis tanklari otomatik olarak
dolacak veya makina mabhallinin insansiz birakilabilecegi
sureyle yakit ilavesine gerek duyulmayacak sekilde
boyutlandirilacaktir. Ayrica % 15 yedek kapasite
saglanacaktir. Yapim sartnamesinde aksi belirtimedikge,

tank kapasite hesabinda devamli ileri seyir hizi vm esas

alinacaktir.
C. RC Ek Klaslama igaretli Makina Donanimi
1. Kapsam

L < 48 m olan, ana makinalari, buradaki kurallara gére
uzaktan kumandaya uygun olarak inga, techiz, sérvey ve
test edilen makina tesisine sahip kiglik askeri gemilere
RC (Remote Control) ek klaslama isareti verilebilir.

2. Donanimin kapsami, dizayni ve yapimi

21 Otomasyonun kapsami

Sevk tesisi ile geminin igletimi ve emniyeti igin gerekli
olan yardimci donanimin otomasyonunun kapsami,
normal seyir ve manevra sirasinda insansiz makina

dairesi isletimine yeterli olacaktir.

Makina tesisinin goézetimi kaptan kdskinden yapilacaktir.

2.2 ilk hareket

Kararmadan sonra, sevk sisteminin yeniden devreye
girmesi icin gerekli olan tum bilesenlerin, kaptan
kdskiinden otomatik yeniden calistirmasi veya elle ilk

hareket olanagi saglanacaktir.

Bir Unitenin devre disi kalmasinin, sevk sisteminin
¢alismasinda kayba neden olmadigi ¢ok uniteli tesislerde

muafiyet taninabilir.

2.3 Elle gahigtirma

Otomatik ve/veya uzaktan kumandali her 6nemli sistem,
elle de calistinilabilir olacaktir. Yardimci makinalarin
otomatik veya uzaktan kumandali olarak calistirildigi
durumlarda, o6rnegin onarimlar sirasinda, bunlarin
uzaktan kumandali veya otomatik olarak ilk hareketini
Onleyici 6nlemler saglanacaktir.

3. izleme Donanimi
3.1 Makina alarm sistemi
311 Makina alarm sistemi, isletim degerlerinde

olusan izin verilmeyen sapmalarda gérsel ve sesli alarm

verecektir.
3.1.2 Alarmlar kaptan kosklinde verilecektir.
313 Ana sevk makinasi hari¢, bagimsiz sistemler

icin birlesik alarmlar kabul edilir. Tekil alarmlarin hangi

sistemle ilgili oldugu anlagilabilmelidir.

314 Alarmin geciktirilmesi, sinir degeri asiminda,
izlenen sisteme herhangi bir zarar vermeyecek zaman

sinirlari iginde tutulacaktir.

315 Gorsel sinyaller, merkezi bir mahalde ayri ayri
gbsterilmelidir. Bu g0sterimlerin anlami, yazi veya

sembollerle agik bir sekilde anlasilabilmelidir.

3.1.6 Bir ariza alarmi verildiginde, goérsel sinyal
ariza ortadan kalkana kadar devam etmelidir.

3.1.7 “Alarm alindi” ihbari olan bir alarm ile ihbari

olmayan bir alarmin ayirt edilebilmesi mimkun olacaktir.
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3.1.8 Sesli alarmlarin alindi ihbarlari bulunmalidir.

3.1.9 Bir alarmin alindi ihbari, bagka bir nedenle
verilen alarmi engellememelidir.

3.1.10 Gorsel alarmlarin alindisi, arizanin ayri bir
sinyal olarak gosterilmis olmasi ve ilgili prosese ait yeterli

kisa bilgi verilmesi durumunda mimkuin olacaktir.

3.1.11 Alarmlar tim isletim kosullarinda fark
edilebilmelidir. Ornegin glrilti  seviyesi nedeniyle
alarmin duyulmasi garanti edilemiyorsa, ilave gorsel
alarmlar (6rnegin flagérler) konulmahdir.

3.1.12 Herhangi bir miidahaleye gerek kalmaksizin
kendiliginden giderilen gegici arizalar belirlenmeli ve
sadece alarm ihbar alindiginda kaybolan gorsel

sinyallerle gbsterilmelidir.

3.1.13 Bir alarmin, Onceden belirlen surede
alinmamasi halinde, makina zabitaninin yasama

mabhallerinde ve salonlarinda bir alarm verilecektir.

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

izleme prensiplerine izin verilir.

3.1.15 Alarm sistemi, en az 30 dakika aki destekli
olacak sekilde ana gli¢ kaynagindan beslenmelidir.

Ana gu¢ kaynagi beslemesindeki arizada alarm sinyali
verilecektir.

3.1.16 Alarm sinyallerinin otomatik tutulmasi dogru

islev yonunden izlenecek veya fazlalikh tip olacaktir.

3.1.17 Makina alarm sistemindeki arizalarda alarm

sinyali verilecektir.

3.1.18 Makina alarm sistemleri, zorunlu tip onayina
tabidir.
3.2 Makina mabhalleri igin yangin algilama ve

alarm sistemleri

3.21 Makina

asamasindaki yangini bildiren, test donanimina sahip

mahallerindeki baslangi¢
olan otomatik bir yangin algilama ve alarm sistemi
saglanacaktir. Yangin algilama sistemi, kendinden
izlemeli esasina goére galismalidir.

3.2.2 Yangin alarm sistemi, kaptan kdskunde,
makina mahallerinde ve yagsama mahallerinde gorsel ve
sesli alarm verecektir.

Bu alarm, digerlerinden acikca ayirt edilebilmelidir.

3.23 Dedektorlerin  sayisi  ve yerlegtirilecegi
mahaller, butin tehlikeli alanlari kapsayacak sekilde
olacaktir.

3.24 Yangin algilama sistemi en az iki elektrik gl¢
kaynagindan otomatik olarak beslenecektir.

3.25 Yangin algilama ve alarm sistemleri zorunlu

tip onayina tabidir.

3.3 Emniyet sistemi

3.31 Tim O6nemli parametreler igin, alarm
sisteminden bagimsiz olarak bir emniyet sistemi

saglanacaktir.

3.3.2 Anormal isletme kosullariyla kargilasildiginda
veya makinadan sorumlu mdlrettebat tarafindan
zamaninda midahale edilemeyen ciddi ariza
olustugunda, emniyet sistemi makinay! kritik kosullara

karsi korumaya almalidir (otomatik durdurma).

3.3.3 Emniyet sistemlerinde devre digi birakma
dizeni varsa, bu durumda sistem, istenmeyen
calistirmaya karsi emniyete alinacaktir. Sistemin

calismasi gostergede gosterilecektir.

3.34 Emniyet sistemine izlemeli acik-devre
prensibi uygulanacaktir. Alternatif olarak, ulusal
kurallarda istenilen hallerde kapali devre prensibi de
uygulanabilir (6rnegin, kazanlar ve akaryakit yakma

donanimi).

Esdeger izleme prensiplerine izin verilir.

3.3.5 Emniyet sistemlerinin uygunlugu ve islevi her

uygulama i¢in kanitlanmalidir.

3.3.6 Emniyet sistemleri, érnegin gerilim disumi
veya tel kopmasi gibi arizalarin, insan hayatina, gemiye
veya makinalara zarar vermeyecek sekilde dizayn

edilecektir.
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3.3.7 Arizalar ve emniyet sisteminin devreye girisi

bir alarm sinyali verecektir.

3.3.8 Emniyet sisteminin g¢alismasina etki eden
arizalarin belirlenemedigi hallerde, periyodik olarak

devreye giren test diizenleri saglanacaktir.

3.3.9 Emniyet sistemlerinin ayar dizenleri, son
ayarlamanin belirlenebilecedi sekilde dizayn edilecektir.

3.3.10 Emniyet sistemleri, tercihen, konvansiyonel
teknoloji kullanilarak (telli sistemler) dizayn edilecektir.
Alternatif ¢ézimler hususunda TL ile anlasmaya
varilacaktir.

3.3.1 Geminin enerji beslemesinde ariza olmasi
durumunda, gézetimdeki makine ¢alistigi sirece emniyet

sisteminin iglerligi garanti edilecektir.

3.3.12 Emniyet sistemleri, zorunlu tip onayina
tabidir.

3.4 Makinadan sorumlu miirettebat igin ¢cagn
sistemleri

Kaptan kdskundeki vardiya zabitinin murettebata cagr
gondermesi mimkuin olacaktir.

Bu donanim, iki yollu dahili haberlesme seklinde olabilir.
Sistem tasinabilir veya sabit monteli donanimdan

olusabilicek ve enerji kaybi halinde dahi ¢alisabilecektir.

4. Kaptan Koskiinden Uzaktan Kumanda

4.1 Uzaktan kumanda tipleri

Uzaktan kumanda igin tek kollu kumandalar tercih
edilecektir. Kol haraketi, geminin hareket yonine uygun
olacaktir. Kaptan koéskinden wuzaktan kumanda
sistemiyle verilen komutlar, tim kontrol istasyonlarinda
gorulebilmelidir.

4.2 Kumanda konumlari

Kumandanin her zaman sadece bir kumanda
istasyonundan mimkiin olmasi saglanacaktir.

4.3 Kumanda konumunun aktarimi

Kumandanin, bir kumanda istasyonundan digerine

aktarimi, sadece ilgili kumanda kollarinin ayni konumda
olmasi ve segcilen kumanda istasyonuna iligkin sinyallerin
aktarima hazir oldugunu belirtmesi durumunda mumkan
olacaktir. Her kumanda istasyonundaki bir géstergede,

hangi kumanda istasyonunun aktif oldugu gosterilecektir.

Kumanda istasyonlarindaki kumanda kollar birbirleriyle
ve uzaktan kumanda sisteminin kontrol Unitesi ile
otomatik olarak ayni konumda olacak sekilde mekanik
veya elektriksel olarak baglanmis ise, bu durumda
kaptan kdskl boélgesindeki kumandalarin aktarim dizeni
gerekli degildir.

4.4 Kaptan kogkiindeki donanim

Kaptan kdskiinde asagidaki donanim bulunacaktir:

441 Hangi kumanda konumunun kullanimda

oldugunu goésteren gdsterge.

4.4.2 Emercensi durdurma:

Uzaktan kumanda sistemi arizalandiginda, ana
makinalarin, uzaktan kumanda sisteminden ve onun gli¢
beslemesinden bagimsiz olarak kaptan kdskinden
durdurulmasi mimkun olacaktir. Alternatif olarak, avara
kavramali sistemlerde, saftin kaptan kdskinden
ayrilmasi ile ilgili diizenler saglanacaktir.

Emercensi durdurma sistemi, yeterli kontrol gucinun
depolanmasi ile yedeklenecek ve elektrikli ise, acik-
devre prensibine gore ¢aligsacaktir.

durdurma sisteminin

Emercensi yanlislikla

calistirlmasini énleyen 6nlemler alinacaktir.

443 Dogrudan sevk (sabit picli pervaneler) igin:

Pervane safti devrini ve dénis yoénlnu gdsterir bir

gOsterge.

4.4.4 Degistirilebilir picli pervaneler igin:

Pervane safti devrini ve pervane picini gosterir bir
gOsterge.
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4.4.5 Tornistan diizenli sistemlerde:

Pervane saftinin devrini ve doniis yonini ve ayrica ana
makinanin rpm’ini gésterir géstergeler.

4.4.6 Avara kavramali sistemlerde:

Kaplinlerin kavramasi/ayrilmasinin uzaktan kumanda ile
yapilmasini saglayici dizenleme yapilacaktir.

Kavrama/ayrilma konumu gdsterilecektir.

447 Makine tesisinin gdzetimi icin gerekli ilave

gOstergeler icin her durumda ayri ayri kararlagtirilacaktir.

4.5 Saft jeneratorleri

Saft jeneratorlii gemilerde, kaptan kdskiinden uzaktan
kumanda  sistemi, saft jeneratdri  g¢aligirken,
manevralarin ana elektrik gi¢ beslemesinin kesintiye
ugramadan yapilabilecedi sekilde dizayn edilecektir
(6rnegin, degistirilebilir picli pervanelerde sabit devirli
donanim kullanarak veya gig¢ besleme sisteminin

bagimsiz bir dizel jeneratdre otomatik olarak aktariimasi

suretiyle).
5. Yangindan Korunma / Yangin Sondiirme
5.1 Yangindan korunma

Ana yangin pompalarindan birinin kaptan kdskiinden

uzaktan ilk hareketi saglanacaktir.

6. Makina Dairesine Su Dolumunun Onlenmesi

6.1 Makinalarin ¢alismasi sirasinda agik olan
borda valflerine ulasilabilir olacak ve panyol Gzerinden
itibaren emniyetli bir yilkseklikten kumanda edilebilir

olacaktir.

6.2 Makina dairesi sintineleri ve dreyn kuyulari,
insansiz periyod icinde, seviye alarmini harekete
gecirmeksizin, normal dreyni karsilayabilecek buyuklikte

olacaktir.

6.3 Her makina mahallinin sintinesinde en az 2

yuksek seviye alarmi bulunacaktir.

7. Cesitli Konular

71 Yardimci kazanlar

Yardimci kazanlarin otomatik kontrolleri, 1sitma tirinden
badimsiz olarak, olasi tim yuk kosullarinda 6ngérulen
degerlerin izin verilen sinirlar iginde tutulmasini

saglayabilecektir.

Eger izin verilen calisma degerleri agilirsa, bagimsiz bir
alarm verilecek ve emniyet sistemi otomatik olarak
devreye girecektir. Emniyet sisteminin devreye girmesi
izlenecektir.

7.2 Testler

Tum otomatik ve uzaktan kumandalar, gemiye monte
edildikten sonra, tersanedeki testler ve seyir tecribeleri
sirasinda, TL’nun uygun bulacagi sekilde test edilecektir.
8. Alarm ve Kayit Noktalari

Bolim 9'daki Tablo 9.10 =+ 9.12'de izlenecek

parametreler Ozetlenmis ve alarm sinirlari
tanimlanmigtir.
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A. Dizayn ve Performans

1. Her Unite ve sistem igin belirtilen istekler,
ongérilen kullanima ve proses-teknolojisi kosullarina
baglidir. Buradaki kurallar, bu hususlardaki minimum
istekleri vermektedir.

Sistem; “muharebe”, “savas seyiri’, “baris seyri” ve
“limanda hazir olma” igletim kosullarini tam olarak
dikkate almalidir.

Sistem  modunun adaptasyonu; isletim  kosulu

secildikten sonra otomatik olarak gerceklestiriimelidir.

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

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

isteklerde bulunma hakkina sahiptir.

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

benimsemelidir.

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

makul bir artik risk dizeyinde sinirlanmalidir.

6. Gereken durumlarda, asagidaki temel
istekler dikkate alinacaktir:

- Ortam ve isletim kosullariyla uyumluluk,

- Hassaslik isteklerine uygunluk,

- Parametre ayarlarinin, sinirlamalarin ve hakiki

degerlerin izlenebilirligi ve degismezligi,

- Olgim, acik ve kapali devre kontrol
donanimlari ve izleme sistemlerinin, sireg¢ ve

bununla ilgili 6zel isteklere uyumlulugu,

- Tim sistemin galismasinda tepkisel etkilere

karsi sistem bilesenlerinin dayanimi,

Glc beslemenin kesilmesinde, gideriimesinde

ve arizalarinda kritik olmayan davranislar,

- Belirgin ¢alisma durumlari,

- Bakim yapabilme, arizalarin tanimlanma

yetenegi ve test edilebilirlik,

- Degerlerin tekrar Uretilebilirligi.

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

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

9. Gerekli dreyn duzenleri ya otomatik olacak
ya da ek klas isaretine paralel olarak adamsiz kaldigi
slre dahilinde hi¢ bir midahale gerektirmeyen tipte

olacaktir.
10. El ile mudahalede hasarlanma
kaginiimazsa, otomatik mudahale olanagi

saglanacaktir.

11. Makina alarm sistemleri, koruma ve
emniyet sistemleri, énemli donanimlarla ilgili agik ve
kapali devre kontrol sistemleriyle birlikte, hata ve
arizalarin sadece dogrudan ilgilendirdigi islevlere etki
edebilecegi sekilde imal edilecektir.

Bu husus 6lgme donanimina da uygulanir.

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

121 Fiili kumanda modu, ilgili kumanda

istasyonundan anlasilabilmelidir.

12.2 Elle kumanda dizenlerinin otomatik veya
uzaktan kumandayi iptal etme 6zelligi bulunmalidir.
Otomatik veya uzaktan kumandali sistemlerin

herhangi bir kismindaki ariza, elle c¢alstirmayi
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engellemeyecektir.

12.3 Elle calistirmada, otomatik veya uzaktan
kumanda modunun etkisi, teknik 6nlemlerle

onlenmelidir.

13. Normal ¢alismada veya makinalar, tesisler
veya kontrol, izleme ve olgim sistemlerindeki hata
veya arizalar olugmasi halinde insanlarin ve geminin
emniyetinin tehlikeye girmesi dnlenemiyorsa, emniyet
dizenekleri veya emniyet dnlemleri gereklidir.

14. Kontrol, izleme ve Olgim sistemlerindeki
hata veya arizalar olugsmasi halinde makinalarin ve
sistemlerin  tehlikeye  girmesi Onlenemiyorsa,
koruyucu duzenekler veya koruyucu &nlemler
gereklidir.

15. Mekanik sistemler veya donanim, kismen
veya tamamen elektrik / elektronik donanimla
degistiriliyorsa, TL, Kisim 104, Sevk Tesisleri ve
Kisim 107 Gemi Iisletim Tesisleri ve Yardimci
Sistemler Kurallarindaki mekanik sistemler ve

donanimlarla ilgili istekler de kargilanacaktir.

16. isletimdeki gereksiz kesilmeleri &nlemek
Uzere, stand-by islevlerin ve alarm sistemleri emniyet

sistemlerinin devreye girisinden dnce olacaktir.

17. Otomatik durdurulmus olmaktan etkilenen
birimler, el ile serbest birakmayi takiben sadece ilgili

birim Gzerinden tekrar galisacaktir.

18. Onayli sistemlerin degistiriimesi halinde,
sistemin  bir bltin  olarak  dogru  calistigi

gosterilmelidir

19. Ana elektrik gu¢ beslemesindeki ariza
durumunda, otomasyon sisteminin, en az 30 dakika
sureyle kesintisiz bir gu¢ kaynadindan (UPS)
beslenmesi saglanacaktir. Ana elektrik gii¢ kaynagi
besleme arizasinda bir alarm verilecektir.

8. AkU beslemesi; depolanan enerji suresi
sonuna dogru, sistemin otomatik kontrolli olarak
kapatiimasi saglanacak sekilde izlenecek ve ariza
durumunda alarm verilecektir. TL Elektrik Kurallari,
Kisim 105, Bélum 2,B.’ye de bakiniz.

B. Bilgisayar Sistemleri

Boélim 2’ye goére sistemlerde bilgisayar sistemleri
kullanihyorsa, TL, Kisim 105, Elektrik Kurallari,
Bo6lim 10’a gére donanim ve yazilimlarla ilgili istekler

karsilanacaktir.

C. Giris ve Gikis Uniteleri
1. Genel istekler
1.1 Girigs | cikig Uniteleri insan ve makina

arasindaki araylzu temsil eder. 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  kumandalar ilgili

donanimin uzerine veya yakinina konulacaktir..

1.4 Giris ve cikis Unitelerini kapsayan kontrol
elemanlari, belirlenen gevre kosullarinda calisabilmeli
ve ¢Ikis Uniteleri gun 1sidinda dahi rahatca

okunabilmelidir.

1.5 Sistemin giris ve cikiglarina ait renkler,
semboller ve metinler, standardize edilmelidir, TL
Elektrik Kurallari, Kisim 105, Bolim 1, Tablo 1.9’a
bakiniz.

Eger alarmlarin ve bilgilerin goésteriminde semboller
kullaniliyorsa, bu sembollerin anlamlari belirtilecektir.
Tercihen, IMO Resolution A.1021 (26) - “Code on Alerts

and Indicators” kullaniimalidir.

2. Giris Uniteleri

21 Kontrol komutlari, ilgili kontrol istasyonunda

gOsterilecektir.

2.2. Kaptan koéskundeki giris Uniteleri, genel
aydinlatmanin yeterli olmadigi durumlarda, bagimsiz
olarak aydinlatilacaktir. Aydinlatma, g6zl rahatsiz

edici olmamalidir.
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3. Cikis Uniteleri
31 Bilginin sunumu
311 Sistemin isletime hazir olma durumu

gOsterilecektir.

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

313 Uygun arama yontemleriyle, datalara hizli

giris saglanacaktir.

314 Alarmlar ve bilgiler, islevsel dnlemlerine ve
birbiriyle iliskilerine gére agik olarak gésterilecektir. Bu
gosterim alfa nimerik formda ve grafik gortinti halinde
yapilabilir.

3.1.5 Sistemin  her ¢alisirma  durumunda,
alarmlar; listelerin kontroll 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, dogrudan ulasilabilecek bir

alarm listesi olusturulacaktir.

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

alarmlar listesi olusturulacaktir.

3.1.8 Zaman yoninden kritk olan  dlgim
noktalarinin goérintilerinin - yenilenmesi ve 06zellikle
bunlarin alarmlar igin maksimum 2 saniyelik sire

asllmamalidir.

3.2 Teknik istekler

3.21 Cikis Unitelerinin ortam kosullarina uyumunu
saglamak uzere, parlakliginin ayari mimkin olmahdir.
izin veriimeyen renk kirlmalarina izin verimez.
Okunurluk her zaman igin saglanacaktir.

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

rahatlikla okunabilecek sekilde olacaktir.

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

3.24 Eger alarm mesajlari renkli monitérlerde
goruntlleniyorsa, ana bir rengin bozulmasi halinde dahi,
alarm stattslnde farkhhklar saglanacaktir.

3.2.5 Eger gerekli alarmlar ve gostergeler bir
gorsel ekranda veya gizgisel ekranda gbsteriliyorsa,

ikinci bir bagimsiz ¢ikig Unitesi mevcut olacaktir.

D. Acik- / Kapali-Devre Kontrol Donanimi
1. Acik-Devre Kontrol Donanimi
1.1 Ana makinalar ve 6nemli donanimin etkili

kontrol diizenleri bulunacaktir. Onemli donanimin tiim
kontrolleri  birbirinden badimsiz olacak veya bir
sistemdeki ariza diger sistemlerin performansini
etkilemeyecek sekilde dizayn edilecektir, A.6. ve Bolim
7,A.’ya bakiniz.

1.2 Hatali galistirmalarin ciddi hasarlara ve
ana islevlerin yitiriimesine yol acgabilecegi hallerde,
koruyucu énlemler olusturulacaktir.

1.3 Kontrol komutlarinin sonuglari, ilgili kontrol
istasyonunda gosterilmelidir.

1.4 Cesitli  kontrol istasyonlarindan kontrol
olanagi varsa, asagidaki hususlar dikkate alinacaktir:

1.41 Birbiriyle zit olan komutlar, uygun kilitteme
dizenleriyle dnlenecektir.
Aktif olan kontrol istasyonu ayirt edilebilir olacaktir.

1.4.2 Komutun devreye alinmasi, sadece aktif
olan kontrol istasyonundaki kullanicinin onaylamasi
ile mimkun olabilmelidir.

1.4.3 Kumanda istasyonundaki bir degistirme
nedeniyle, istenilen degerlere ydnelik degistirmeyi
onleyici 6nlemler alinacaktir.

144 Eger cesitli kontrol edilebilir duzenler bir
isletim istasyonunda bir araya getiriimigse (6rnegin; bir
proses gostergesi vasitasiyla), calistirma yetkileri, ilgili
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islevsel Unite dikkate alinarak verilecektir.

1.4.5 Aktif igletim istasyonunun diger bir istasyona

aktarimi kaydedilecektir.

1.5 Calistirma klavyeleri asagidaki kosullar
saglayacaktir:

1.5.1 Yapi ve isaretleme taninmis ve standardize

edilmis bir sisteme uygun olacaktir.

1.5.2 Tuslari glvenle kullanmak mumkun olacak
ve talimatlarin alindidi teyit edilecektir.

1.5.3 Eger tuslara c¢oklu iglevler verilmigse, hangi

islevin aktif oldugunun anlasiimasi mimkin olacaktir.

1.6 Tdm c¢alisma kosullarinda, kullanim ve
islevsellikle ilgili yeterli guvenilirlik kanitlandigi taktirde;
Isikli kalem, dokunmali ekran, kumanda topu, joystik,
vb. gibi diger giris cihazlarina da izin verilebilir.

1.7 Sifre  korumasi, kilitlenebilir bir anahtar

korumasina esdeger kabul edilir.

1.8 Kontrol donanimi, hatali calismanin veya
istenmeden harekete gecirmenin 6énemli hasarlara veya
temel islevlerin kaybina yol acacadi durumlar igin,
kendinden koruma 6zelliklerine sahip olacaktir.

1.9 Aktif calistrma mahallinin ve kullanicinin
degisimi, ilgili kullanici yetkileri ile birlikte kaydedilecektir.

1.10 Hasarlanma dahil, tim isletim kosullarinda,

kumandayi alma felsefesine 6zel 6nem verilecektir.

2, Kapali-Devre Kontrol Donanimi

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

icinde tutmalidir.

2.2 Kapali devre kontrol donanimi, tim

kumanda asamalarinda, belirlenen tepkileri
gOstermelidir. Planlama sirasinda parametrelerdeki

ongorulen degisimler dikkate alinmalidir.

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

24 isletimsel olarak &énemli olan kontrol
devrelerinin gu¢ beslemesi izlenmeli ve gu¢ kaybi bir
alarm ile bildirilmelidir.
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A. Makina Alarm Sistemleri
1. Makina alarm sistemleri, isletme
degerlerinden izin verilmeyen sapmalarin meydana
geldigi durumlarda, sesli ve gorsel alarm verecektir.
B6lim 9’a bakiniz.

2. Olgi sinirlarinin dengelenmesi igin alarmin
geciktiriimesi, sinir degerin asiminda, izlenen sisteme
herhangi bir zarar vermeyecek zaman sinirlari iginde

tutulacaktir.

3. Gorsel sinyaller, merkezi bir mahalde ayr
ayri gosterilmelidir. Bu gésterimlerin anlami, yazi veya

sembollerle agik bir sekilde anlasilabilmelidir.

Bir ariza alarmi verildiginde, go6rsel sinyal ariza
ortadan kalkana kadar devam etmelidir. “Alarm alindi”
ihbari olan bir alarm ile ihbari olmayan bir alarmin ayirt
edilebilmesi mimkin olmalidir.

4. Sesli alarmlarin  goérsel alarmlardan

badimsiz, “Alarm alind1” ihbarlari bulunmalidir.

5. Gorsel alarmlarin alindisi, arizanin ayri bir
sinyal olarak gdsterilmis olmasi ve ilgili prosese ait
yeterli kisa bilgi verilmesi durumunda mumkin
olacaktir.

6. Bir alarmin alindi ihbari, baska bir nedenle

verilen alarmi engellememelidir.

7. Sesli alarmlar tim isletim kosullarinda
farkedilebilmelidir. Ornegin giriilti seviyesi nedeniyle
alarmin duyulmasi garanti edilemiyorsa, ek olarak
gorsel alarmlar (6rnegin; flagorler) monte edilmelidir.
8. Herhangi bir mudahaleye gerek
kalmaksizin kendiliinden giderilen gecici arizalar
belirlenmeli ve sadece alarm ihbari alindigini belirten
gorsel sinyallerle gosterilmelidir.

9. Makina dairesindeki sesli alarm, istenilen
zamanda hazir olmasi gerekli dnlemlerle giiven altina
alinmigsa, personelsiz igletim sirasinda kapatilabilir.

10. Limanda calismada, makina dairesindeki
alarmlar, asgari olarak, devamli insan bulunan bir
istasyona birlesik alarm seklinde sinyal vermelidir.

1. Kaptan koskiindeki alarmlar

Kaptan koskindeki alarmlar, dncelik derecelerine gore,
birlesik alarm sinyalleri olarak (i¢ grupta toplanir. Bélim
9'da belirtilen tekil alarmlar saglanacaktir.

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

Bu alarm, olgulen buyikligun, Bélim 9a goére bir
durdurmay! etkinlegtirmesi gereken alarmlarin  bir
Ozetidir. Bu alarm, emniyet sistemi makinayi
durdurmadan 6énce harekete gegmelidir.

11.2 “Azaltma” grubu: Sevk sisteminin glicliniin

dugurulmesini gerektiren arizalari isaret eden alarmlar.

Bu alarm, ol¢cimin, Bolim 9a gore bir yavaslatmayi
etkinlestiriimesi gereken alarmlarin bir 6zetidir. Otomatik
yavaslatma durumunda, bu alarm makina yavaglamadan
once harekete gegmelidir.

11.3 “Ortak” grup: 11.1 ve 11.2’de istenilen

onlemleri gerektirmeyen arizalari isaret eden alarmlar.

11.4 Grup alarmlari, emniyet sisteminden
bagimsiz olarak ¢aligsacaktir.

11.5 Makina alarmlarinin alindigi veya alinmadig,
kaptan kdskindeki grup ve tekil alarmlarin alinmasindan
bagimsiz olarak ayirt edilebilir olacaktir. .

12. Alarm sistemleri kapali - devre veya izlenebilir
acik - devre ilkesine gore tasarlanacaktir. Esdeger izleme

ilkelerine izin verilir.

13. Alarm sistemi, en az 30 dakika akl

yedeklemesiyle birlikte giic kaynagindan beslenmelidir.

Glc¢ kaynagdi beslemesindeki arizada alarm olarak

verilecektir.

14. Sinir de@erler asilirsa bu durum, olusma ve
hatanin giderilmesi ile ilgili olarak tarih ve saat sirasina
gore kaydedilecektir. Hatanin baslangici ve bitigi agikga
anlasilabilir olmalidir.

15. Birlesik alarmlar

Ozel hallerde, makina alarm sistemine sinyal veren
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onemli, tek basina calisan sistemlerden gelen birlesik

alarmlar, TL tarafindan onaylanabilir.

151 Her ek vyeni tekil alarm, birlesik alarmi
harekete gecirmelidir.

15.2 Tekil alarmlarin hangi sistemle ilgili oldugu

anlasilabilmelidir.

15.3 Birlesik alarmlar madde 14’de belirtilen
sekilde kaydedilecektir.

16. Alarm sinyallerinin otomatik tutulmasina izin
verilir. Gerekli sinyaller dogru islev yoniinden izlenecek
veya fazlalikl tip olacaktir.

17. Makina alarm sistemindeki arizalar, devamli

insan bulunan bir istasyona sinyal verecektir.

18. Makina alarm sistemleri, zorunlu tip onayina
tabidir.

19. Ana igletim merkezindeki alarmlar

19.1 Eger islevsel bir Gnitenin alarmlari, belirli bir

zaman slrecinde, ilgili aktif isletim istasyonunda
alinmazsa, bu durum diger aktif bir istasyonda

gOsterilecektir.

19.2 Alarmlarin filtrelenmesi ve gruplanmasi
secilen igletim kosullarina goére yapilacak ve alarm
yogunlugunu azaltmak Uzere, asgari olarak, asagidaki
kurallardan birine gére gergeklestirilecektir:

Hiyerarsik grup tanimlanmasi, 6rnegin bdlmelere veya

glvertelere gore ve sistem bilesenlerine gore, 6rnegin

elektrik donanimi, sevk donanimi gosterilecektir.

B. Vardiya Alarm Sistemleri

1. Genel

Vardiya alarm sistemi, makina mahalleri adamsiz iken,

hatali durumlarda sorumlu kigilere alarmlar génderir.

1.1 Vardiya gorevlisini segmek olanakli olmali ve bu
durum kaptan kdéskinde ve secgimin yapildigi yerde

gOsterilebilir olmahdir..

1.2 Makina alarm sisteminde belirli bir stire iginde,
bir alarm kabul edilmemis oldugunda, devamli insan
bulunan bir istasyonda ve/veya kaptan koskinde ve
gorevli mihendislerin yasam alanlarinda ve yemek
salonlarina bir alarm verilmelidir. Bu tur sesli alarm ayri
ayri kabul edilebilir olmalidir. Alarmin tekrar sifirlanmasi
makina alarm sisteminde kabul edilmesiyle yapilacaktir.

1.3 Vardiya alarm sistemi zorunlu tip onayina
tabidir.
1.4 Vardiya alarm sistemi, en az 30 dakika UPS

yedeklemeli olarak gui¢ kaynagindan beslenmelidir. Glig

kaynagi besleme arizasi alarmla bildirilmelidir.

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

1.6 Vardiya alarm sisteminin makina zabitani
alarmi (zabitan c¢agn) ile birlestirildigi hallerde, insan
bulunan istasyon olarak makina dairesi veya makina
kontrol merkezi velveya kaptan koski ve makina
zabitaninin yasama alanlari ve yemek salonlari arasinda
ilave bir iletisim dizenegdi bulunmalidir. Bu diizen bir
telefon sistemi olabilir.

2. Telli Vardiya Alarm Sistemleri

Alarmlar, devamli insan bulunan bir istasyona ve/veya
kaptan kdskiine ve makina zabitaninin yasam alanlarina
ve yemek salonlarina verilmelidir.

3. Telsiz Vardiya Alarm Sistemleri

3.1 Sistemin iglevi, geminin tim alanlarinda

saglanmalidir.

3.2 Seyyar Unitelerin minimum g¢alisma slresi,
ara sarj olmaksizin en az 12 saat olacaktir. Otomatik

kapanmadan yeterince 6nce bir alarm verilecektir.

3.3 En az iki adet sarjli yedek Unite bulunacaktir.
3.4 Alarmlar, personel ¢agrilarindan 6ncelikli
ayarlanacaktir. Personel cagrilari alarmlar

engellemeyecektir.

3.5 izleme ve alarm islevleri, standart telli
sistemlerdeki gibi gerceklestirilecektir.
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3.6 Sabit ve seyyar uniteler arasindaki telsiz
baglantilar, otomatik olarak diizenli kontrol edilecektir.
Baglantinin kaybi alarmla bildirilecektir.

3.7 Geminin ana beslemesinde ariza olmasi
durumunda, sabit istasyonlar, 30 dakika sireyle
beslenmelidir.

C. Makina Tesisleri igin Koruyucu Diizenler

1. Koruyucu duzenler, agik ve kapali devre
kontrol ve alarm sistemlerinden bagimsiz olacak ve
koruma gerektiren sistemlere uygulanacaktir.

2. Tehlikeli sinirlara ulasildiginda, koruyucu

diizenler, galismayi kalan teknik olanaklara uyarlar.

3. Koruyucu duzenler, TL Elektrik Kurallari
(Kisim 105), Bélim 4, H.9’a gore beslenecektir. En az 30

dakika sureyle akl beslemesi garanti edilmelidir.

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

5. Cihazlarin galismasina etki eden arizalarin
belirlenemedigdi hallerde, periyodik olarak devreye giren
test diizenleri saglanacaktir.

6. Koruyucu dizenlere, otomatik durdurmayi
harekete  geciren, izlemeli acik-devre prensibi

uygulanacaktir. Esdeger izleme prensiplerine izin verilir.

7. Koruyucu diizenlerin devreye girisi ve arizalar
bir alarmla goésterilecek ve kaydedilecektir. Devreye
girisin nedeni belirlenebilir olacaktir.

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

9. Koruyucu diizenlerin ayarlama donanimi, son

ayarlama izlenebilecek sekilde dizayn edilecektir.

10. Ana sevk tesisini otomatik  olarak
durdurabilen koruyucu diizenler, devre digi birakma
olanagina sahip olacaktir.

11. Koruyucu duzenler, zorunlu tip onayina
tabidir.

12. Ana sevk tesisini yavaglatiimasi

121 Ana sevk tesisinin korunmasi igin, Bélim 9'a

gore yavaslatma donanimi saglanacaktir.

12.2 Yavaglatma otomatik olarak veya elle
yapilabilir.

12.3 Yavaglatma, makina alarm sisteminin bir
islevi olabilir.

12.4 Otomatik yavaslatmalar icin devre disl

birakma dizeni saglanmalidir.

13. Elle emercensi durdurma

13.1 Elle emercensi durdurma, istenmeyen

calistirmalara karsi korunacaktir.

13.2 Elle emercensi durdurma otomatik olarak
iptal edilemeyecektir.

13.3 Hangi emercensi elle durdurmanin

calistinldidi belirlenebilir olacaktir.

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

prensiplerine izin verilir.

D. Makina Tesisleri icin Emniyet Diizenleri

1. Emniyet duzenleri, acik ve kapali devre
kontrol ve alarm sistemlerinden bagimsiz olacak ve

koruma gerektiren sistemlere uygulanacaktir.

2. Tehlikeli sinirlara ulagildiginda, emniyet
diizenleri galismayi otomatik olarak durduracaktir. Bélim

9’a da bakiniz.

3. Emniyet dizenleri, TL Elektrik Kurallari
(Kisim 105), Bolim 4, H.9'a gbre beslenecektir. En az 30
dakika sureyle aki beslemesi garanti edilmelidir.

4. Emniyet dizenleri, 6érnegin; gerilim disimu

veya tel kopmasi gibi arizalarin, insan hayatina, gemiye
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ve makinalara zarar vermeyecegi sekilde dizayn

edilecektir.

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

test diizenleri saglanacaktir.

6. Emniyet duzenlerine, izlemeli acgik-devre
prensibi uygulanacaktir. Esdeger izleme prensiplerine
izin verilir.

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

Devreye girisin nedeni belirlenebilir olacaktir.

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

olacaktir.

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

10. Ana sevk tesisinin emniyet dizenleri, devre
digi birakma olanadina sahip olabilir. Asin devir
korumasi harigtir.

11. Emniyet dlizenleri, zorunlu tip onayina tabidir.
E. Makina Tesisleri icin Emniyet Sistemleri
1. Sadece koruma gerektiren bir sistemin

koruyucu ve emniyet dizenlerinin birlestiriimesine izin

verilir.

2, Madde C. ve D.deki istekler dikkate
alinacaktir.

3. Emniyet sistemleri, zorunlu tip onayina
tabidir.

F. Devre Disi Birakma Diizenleri

1. Madde C.10, C.12.4 ve D.10’a gore, devre

digi birakma diizenlerei saglanacaktir.

2. Devre disi birakma duzenlerinin

calistinimasi, ilgili kontrol istasyonunda gosterilecektir.

3. Devre digi birakma dulzeninin harekete
gecmesi kayit edilecektir.

4. Asint devir korumasi veya elle emercensi

durdurma icin, devre digi birakmaya izin verilmez.

G. iletisim Sistemleri

Makina kontrol merkezi veya sevk makinasi kontrol
istasyonu, kaptan kdsku ve gérevli mihendislerin veya
makinadan ve geminin  dider 6nemli iglevlerinden
sorumlu murettebatin yasam ve yemek salonlari alanlari

arasinda, guvenilir ses iletisim sistemleri saglanacaktir.

Yerlestirme icin, TL Elektrik Kurallari, Kisim 105, Bélum
9, C.5.1°e bakiniz.

H. Makina Mahalleri i¢in Yangin Algilama
Sistemleri
1. Yangin alarm sistemlerine ait genel istekler

icin TL Elektrik Kurallari, Kisim 105, Elektrik Kurallari,
Bolim 9, D.3’e bakiniz.

2, Yangin algilama  sistemleri, yanginin
baslangicinda bir yangin alarmi verecektir.

3. Yangin alarmi; kaptan koskinde, gorevli
muhendislerin veya makina tesislerinden sorumlu
murettebatin yasam ve yemek salonlari alanlarinda ve
ayni zamanda makina dairesinde sesli ve gérsel olmalidir

ve diger alarmlardan ayirt edilebilir olmalidir.

4. Her bir algilama devresi, birden fazla yangin
bolgesini veya birden fazla su gegirmez bdlmeyi ya da
Ust uste iki guverteden fazlasini, hangisi olanakli ise,
kapsamamalidir. Bu durum sedece, her bir algilayicinin
uzaktan ve tekil olarak belirlenmesine olanak vermeyen
yeri belirlenemeyen algilayicilara uygulanir.

Sabit gazli yangin séndiirme sisteminin (6rnegin; COz2)
farkli makina mahallerine ayri ayn puskirtme yapabildigi

hallerde, ayri algilama devreleri kullaniimahdir.

5. Algilayicilarin =~ sayisi  ve  yerlestirildigi
mahaller, makina mahallinin havalandirilmasi dikkate
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alinarak belirlenecek, bdylece bitin tehlikeli alanlar
emniyet kapsamina alinmig olacaktir. Bu husus,
ozellikle, kazanlarin, atkk madde ve ¢6p yakma
tesislerinin, jeneratorlerin, tablolarin, sogutma
makinalarinin ve seperatérlerin bulundugu mahaller ile
makina kaportalarina ve ayrica kanath borulu gaz yakan
egzost gazi yardimci kazanlara egzost gazi tarafina

uygulanir.

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

¢ikarilabilmelidir.

Ancak, ©Onceden ayarlanan siire sona erdiginde,

dedektorler otomatik olarak faaliyete gegmelidir.

7. Sabit, sulu lokal uygulamali yangin séndiirme
sistemleri (FWBLAFFS) ile ilgili istekler i¢in TL Kurallari,
Kisim 105, Elektrik, Bolim 9, D.4’e bakiniz.

1. Stand-by Devreler / Otomatik Kontroller

1. Genel

1.1 Bolim 9, I'da acgiklanan stand-by devreler, TL
Kurallari, Sevk Tesisleri, Kisim 104’e gore gerekli ise,
stand-by Uniteleri, asagidaki durumlarda, otomatik olarak
calistirmahdir:

- Calismakta olan Unitelerin arizalanmasi

durumunda,

- Doénlsimli  galismada yardimci  makinalarin
ihtiyacini karsilamak tzere.

1.2 Otomatik kontroller, Bolim 9, I'da belirtilen
Uniteleri asagidaki durumlarda otomatik olarak

cahgtirmalidir:

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

- Geminin ana gl¢ beslemesindeki bir ariza
nedeniyle olusan kararmadan sonra gig

beslemesinin tekrar saglanmasini takiben.

1.3 Benzer Uniteler igin karsilikli calisma olanagi

saglanacaktir.

1.4 Diger Uniteye otomatik aktarim, bir alarmla
belirtilecektir.
1.5 Yardimci  makinalar sevk sisteminden

mekanik tahrikli oldugunda, mekanik tahrikli yardimci
makinalarin giict bu kosullarda galismaya uygun degilse
duguk devirlerdeki manevralari yuritirken otomatik
galismasi icin, stand-by Uniteler saglanacaktir.

1.6 Mekanik bagli pompali makina tesislerinde,
bagimsiz pompalar normal ¢alisma nedeniyle calismaya
basladiginda, alarma gerek yoktur.

1.7 Stand-by  devrelerin  sensorleri,  diger

sistemlerden bagimsiz olmalidir.

1.8 Stand-by devreler ve makina alarmlari igin
ayr sensorler kullanilacaktir. Makina alarmlarinin islevi,
stand-by devreler ile ilgili kontrol Unitesinin arizasi
halinde dahi, saglanacaktir.

1.9 Eger stand-by devreler bir kontrol initesinde
bir arada gruplanmigsa, bu kontrol Unitesindeki bir ariza
nedeniyle birden fazla ana donanim elemani

etkilenmeyecektir.

1.10 Stand-by  devreler tercihen merkezi
olmayacak sekilde duzenlenecek ve dogrudan ilgili
Unitelere tahsis edilecektir. Fiili durum ilgili kontrol

istasyonunda izlenecektir.

2. Jedneratorler igin Stand-by Devreler

21 Jeneratorlerin  stand-by devreleri igin TL
Kurallari, Kisim 105, Elektrik, Bolim 3, B.3.5.3’e bakiniz.

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

calismalidir. Bolim 9, I'ya da bakiniz.
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A. Uzaktan Kumanda
1. Genel istekler
1.1 Uzaktan kumanda ile; hiza, itme yoniine ve

varsa tork veya pervane pigine, tim seyir ve isletme

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

tercih edilecektir. Kol hareketi, geminin istenilen hareket

yénune uygun olacaktir.

Kaptan koskiinden uzaktan kumanda sistemiyle verilen

komutlar, tim kontrol istasyonlarinda goérilebilmelidir.

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 girisleri

engellenecektir.

1.4 Her bir yeni komutta, hafizadaki komutlar
silinecek ve yeni girigle degistirilecektir.

1.5 Ayar devir kademelerinde, her kademede

devir sayisini degistirici olanaklar saglanmalidir.

1.6 Sevk makinalar icin asin yuk sinirlama
dizenleri saglanacaktir.

1.7 Saft jeneratdrli gemilerde, saft jeneratori
sisteminin ¢alismasini engelleyici manevralarda, Bélim
4,1.2de  belirtlen 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 mimkiin olmalidir.
1.9 Torna g¢ark devrede iken veya alindi ihbari

veriimemis otomatik durdurmalarda, sevk sisteminin

cahlistinimasina engel olunacaktir.

1.10 Uzaktan kumanda sisteminde ve kumanda
beslemesindeki arizalar; sevk gliciinde, devir sayisinda

ve pervanenin dénds yoninde ani degdisimlere neden
olmayacaktir.

Bir ariza durumunda, asagidaki hususlar saglandigi
taktirde, bu 6zel durum TL tarafindan onaylanabilir:

- Gemi hizi artmayacak,

- Seyir dogrultusu degismeyecek,

- istenmeyen harekete gecirme islemleri
olusmayacak.

1.11 Uzaktan kumanda sisteminde ve kumanda

beslemesindeki arizalarda, bir alarm sinyali verilecektir.

1.12 Ana sevk tesisinin uzaktan kumanda sistemi

zorunlu tip onayina tabidir.

1.13 Kumandanin her zaman sadece bir kontrol
istasyonundan muimkun olmasi saglanacaktir.
Kumandanin  bir kontrol istasyonundan digerine
aktarimi, sadece ilgili kumanda kollarinin ayni konumda
olmasi ve segilen kontrol istasyonuna iligkin sinyallerin
aktarima hazir oldugunu belirtmesi durumunda mimkin
olacaktir. Her kontrol istasyonundaki bir gostergede,
hangi kontrol istasyonunun aktif oldugu gdsterilecektir.

1.14 Madde 1.13'de belirtilen kabul sinyalinden
bagimsiz olarak kumandanin alinmasi, sadece makina
mabhallinde mimkiin olacaktir.

ilgili kontrol istasyonundaki kumanda kaybi (6rnegin, bir
ariza nedeniyle kontrolin yerel bir kumanda istasyonu
tarafindan devralinmasi ve tahrik taraflarindan birinin
(PS veya SB) yeniden baslatiimasi), sesli ve gorsel

olarak ikaz edilecektir.

2, Kaptan Koskiindeki Donanim

21 Kontrol istasyonlarindaki kumanda kollari
birbiriyle ve uzaktan kumanda sisteminin kontrol Unitesi
ile otomatik olarak ayni konumda olacak sekilde,
mekanik ve elektriksel olarak baglanmis ise, bu
durumda kaptan kosklu bolgesindeki kumandalarin

aktarim duzeni gerekli degildir.

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

2.3 Ana sevk sistemi, kaptan kdskindeki elle
emercensi durdurma dizeni ile durdurulabilmelidir. Bu
dizen, uzaktan kumanda sisteminden ve bu sistemin

glc beslemesinden bagdimsiz olacaktir.

24 Emercensi durdurma dizeni otomatik olarak
iptal edilmeyecek ve yanliglikla galistirmalara karsi
korunacaktir.

2.5 Ana sevk tesisinin emniyet sistemi, devre
disina alma duizeni ile tecghiz edildiginde, bu dizen

kaptan kdskine monte edilmelidir.

2.6 Avara kavramali sistemlerde saft, TL’nun
onayi ile, emercensi durdurma duzeni olarak, kaptan

koéskinden ayrilabilir.

Kavramanin durumu géstergede gdsterilecektir.

2.7 Sabit pigli pervanelere sahip sevk sistemleri
icin, pervane safti devrini ve donls yonunu gdsterir bir

gOsterge saglanacaktir.

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

gOsterge bulunacaktir.

29 Tornistan dlzenli sistemlerde, pervane
saftinin devrini donids yonini ve sevk makinasinin

devrini gésterir géstergeler bulunacaktir.

2.10 Asiri devirde durdurma harig, Bélim 9'da
istenilen durdurma kriterleri icin devre disi birakma

olanagina izin verilir.

2.1 Bolim 9'da istenilen sekilde, durdurma
kriterleri igin devre digi birakma olanagdi saglanacaktir.
Ayrica, Bélim 9da belirtimeyen ilave durdurma ve

yavaglatma kriterleri de saglanacaktir.
3. Makina Kontrol Merkezindeki Kumandalar
Sevk tesisinin, makina kontrol merkezinden uzaktan

kumandasi saglanacaktir. Makina kontrol odasinda,

madde 2.7 + 2.9da yer alan donanim da bulunacaktir.

Ayrica, TL Kurallari, Kisim 104, Sevk Tesisleri, Bolim

3,H’de gore gerekli donanim da saglanacaktir.

4, Makina Manevra Mahallindeki Kumandalar

41 Makinalari el ile galistirma sistemi, uzaktan
kumandadan badimsiz olarak, lokal makina kontrol
istasyonunda duizenlenecektir.

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

4.3 Ayrica, TL Kurallan, Kisim 104, Sevk
Tesisleri, Bolim 3,Hde goére gerekli donanim da
saglanacaktir.

44 Egder sevk tesisinin lokal kumandasi igin
birden fazla isletim istasyonu gerekli ise, bu istasyonlar
arasinda ve istasyonlarla makina kontrol merkezi
arasinda uygun bir iletisim olanagi saglanacaktir.

4.5 Kisim 104, Elektrik kurallarina gore gerekli
olan lokal gbstergeler icin, asagida belirtilenler
uygulanir:

451 Gostergeler, uzaktan kumanda sisteminden

bagimsiz olan konvansiyonel igletime izin verecektir.

4.5.2 Bir ariza, sadece bir gbstergede arizaya yol
acabilecektir. Bu husus, elektrikli gostergelere ve
bunlarin beslemesine de uygulanir.

4.5.3 Eder bu gostergeler, uzaktan kumanda
sisteminin ayrilmaz bir pargcasi ise, otomasyon
sistemindeki bir ariza  halinde  gdstergelerin
arizalanmasini  Onlemek Uzere gerekli Onlemler

alinacaktir.

454 Uzaktan kumanda sistemindeki arizalanma
halinde, gdstergelerin 6lgim degerlerini gosterdigi ve
bunun tersi saglanirsa, hem gdstergeler ve hem de
uzaktan kumanda sistemi igin ayni sensorler
kullanilabilir.

5. isletim istasyonundaki Kumandalar

Eger tim sevk tesisi, bir otomatik sistem tarafindan
lokal olarak kontrol edilecekse, uygun oldugu sekilde ve
hallerde, makina kontrol merkezi ile ilgili istekler
uygulanacaktir, 3.’e bakiniz.
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B,C,D,E

B. Dizel Makinalar

1. Otomatik ilk hareket iglemlerinin sayisi ve
suresi sinirl tutulacaktir.

Otomatik ilk hareket manevralarinin sayisi ve siresi
sinirh tutulacaktir. TL Kurallari, Gemi isletim Tesisleri
ve Yardimci Sistemler, Kisim 107, Boélim 6’da
belirtilen ilk hareket sayisinin kanitlanmasi, uzaktan
kumandali manevralarda da saglanacaktir.

2. Kumanda ve harekete gegici dizenler,
Kurallarda belirtilenlere gdre makina Ureticisince
belirlenen isteklere paralel olarak isletim
kosullarindaki makina kontroline uygun olacaktir. TL
Kurallari, Sevk Tesisleri, Kisim 104, Bélim 3,F’ye
bakiniz.

3. Elektronik
gegiricilerle ilgili isteklerin ayrintilari ve bunlarin glc

governoér ve harekete
beslemeleri igin TL Kurallari, Elektrik, Kisim 105,
Bo6lim 9, B.8’e ve TL Kurallari, Sevk Tesisleri, Kisim
104, Bolum 3,F’ye bakiniz.

4. Bolim 9, Tablo 9.1°de belirtilen durdurma
ve azaltma kriterleri, asgari olarak, ana sevk tesisini

durdurmali veya yavaslatmay harekete gecirmelidir.

5. Makinayi korumak icin yavaslatma yeterli
degilse, otomatik durdurma dizeni saglanacaktir,
Bolim 9, Tablo 9.1’e bakiniz

6. Elektrikli ilk hareket donanimi igin TL
Kurallari, Elektrik, Kisim 105, Bélum 7,D.6’ya bakiniz.

C. Gaz Tirbini Sistemleri

1. Genel istekler

Asagida belirtlen uygulamalarda kullanilan gaz
trbinleri ile ilgili genel istekler TL Kurallari, Sevk

Tesisleri, Kisim 104, Bolim 4A’da verilmigtir:

- Birincil ana sevk
- ikincil ana sevk

- Yardimcilarin tahriki

2. izleme ve Kontrol

izleme, koruma ve kumanda kavramlari igin Bélim 9,
Tablo 9.2 dikkate alinacaktir.

D. Elektrikli Sevk Tesisleri

TL Kurallari, Elektrik, Kisim 105, Bolim 13’e bakiniz.

E. Birden Fazla Safth Sistemler, Birden Fazla

Sevk Makinali Sistemler

1. Tahrik Tipleri

1.1 Emercensi isletim olanaklari dahil, tim olasi
isletim  modlart  ve tahrik tipleri, olasi tim
kombinasyonlarla birlikte ¢izelge halinde verilmelidir.

1.2 Kontrol elemanlari, alt grup kontrol
elemanlari ve bunlarin aktGatérlerinin  planlanan
islevsellik boélimleri genel bir sematik diyagramda

gOsterilecektir.

1.3 Cesitli tahrik tipleri icin, cesitli kontrol egrileri
ve galistirma yonergeleri belirlenecektir.

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

2. Gulvenlik sistemleri, sistemin bir kisminin
arizalanmasi  durumunda, geri kalan sistem
kisimlarinin iglevinin devam etmesi veya basit

onlemlerle giderilmesi saglanacak sekilde
ayrilacaktir.
3. Birden fazla saftl sistemlerde, her bir sevk

sisteminin kaptan kodskiinden kontrol edilmesi ve
durdurulmasi saglanacaktir.

4. Her sevk sistemi igin, kaptan kogsklinde
ayri gorsel alarm gostergeleri bulunacaktir.

5. Birden fazla ana makina olmasi halinde,
her kumanda igin ayri besleme olanagi saglanacaktir.
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6. Ayri  sistemlere ve ayri  otomatik
durdurmalara (ayirma) sahip birden fazla sevk
sisteminin bulundugu hallerde, bu sistemler igin
belirtilen stand-by devreler bulunmayabilir.
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6-2 Bolim 6 — Yardimci Makina Sistemleri A,B,C,D,E,F,G
A. Genel D. Yardimci Buhar Tesisleri
1. Uzaktan kumandali veya otomatik TL Kurallari, Gemi Isletim Tesisleri ve Yardimci

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

Onemli yardimci makinalarin stand-by devreleri ve
uzaktan kumanda dizenlerinin kapsami icin, Bolim
9.I'ya bakiniz.

2, Boélim 9'da belirtilen alarmlar ve kayit
noktalari dikkate alinacaktir.

B. Yardimci Dizel Makinalar

1. Uzaktan kumandali veya otomatik ilk hareket

girisimlerinin sayisi ve zamani sinirli tutulacaktir.

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

hareket olanagi veren sistemlere izin verilir.

2, ilk hareketi elektriki olan yardimci
makinalarla ilgili ayrintilar igin, TL Kurallari, Elektrik,
Kisim 105, Bélim 7,D.6’ya bakiniz.

3. Dizel makinalarin asiri devrinde, yag buhari
algilanmasinda ve yaglama yagi beslemesi
arizalandiginda, makinayr otomatik olarak dururma
saglanacaktir.

4. Elektronik governdr ve harekete gegiricilerle
ilgili isteklerin ayrintilari ve bunlarin gii¢c beslemeleri igin,
TL Kurallar, Elektrik, Kisim 105, Bolim 9,B.8 ve TL
Kurallar, Sevk Tesisleri, Kisim 104, Boélim 3,F’ye
bakiniz.

C. Yardimci Gaz Tirbinleri

Yardimci tirbinin uzaktan kumandali veya otomatik ilk
hareket ve nominal devir sayisinin Uzerine g¢ikilmasi,
turbini  tehlikeye dusirmeden yik uygulamasi
saglanacak sekilde olmaldir. Ayrica, TL Kurallari, Sevk
Tesisleri, Kisim 104, Blim 4A’ya da bakiniz.

Sistemler, Kisim 107, Bolim 15 ve 17’deki istekler

dikkate alinacaktir.

E. Seperator Sistemleri

1. Seperasyon islemindeki arizalar, seperatére

akimin otomatik olarak kesilmesine neden olmalidir.

2. Separe edilecek sivinin disgarginda su
bulunmasi bir alarm sinyali verecektir.

Seperasyon igleminin tipine ve ydntemine bagli olarak,
dramin yanhslikla agilmasi, su sizdirmazhgin kaybi, bir
alarm verilmesine neden olacaktir.

3. Yakit ve yaglama yagi seperatorleri; klas
isaretine gére makina mahallerinin personelsiz kaldigi
sure iginde, servise devam etmesi i¢in herhangibir islem
veya bakim gerekmedikce, kendinden temizlemeli tip
olacakitir.

F. Hava Kompresorii Sistemleri

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

G. Sintine ve Dreyn Sistemleri

1. Sintine  kuyulari, personelsiz  c¢alisma
suresince, normal trim ve meyil agilarinda sivinin
birikimi  algilanabilecek ve  normal  dreynlerin
toplanmasina yetecek biyuklikte olacak sekilde

yerlestirilecek ve izlenecektir.

2. Sistemin makina dairesi sintineleri veya
sintine kuyularinin otomatik dreyni saglanacak sekilde
konuldugu hallerde, sintine pompasinin sik sik veya
uzun slre c¢alismasi durumunda bir alarm sinyali
verilmelidir.
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Bolim 6 — Yardimci Makina Sistemleri 6-3

3. Her makina mahalline en az 2 adet seviye
sensori yerlestirilecek ve bu sensoérlerin devreye girisi
ayri bir alarmla gosterilecektir. TL Kurallari, Gemi
isletim Tesisleri ve Yardimci Sistemler, Kisim 107,
Boélim 8’e de bakiniz.

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

5. Hasar kontroli igin gerekli ise, her su

gecirmez mahal / bélimdeki su seviyesi izlenecektir.

6. Askeri otorite tarafindan bdlmeler arasinda
O0zel ayirma istenilen hallerde, mahal / bdlimler
arasindaki sills valfler ve nozul valfleri “muharebe /
aksiyon istasyonlari” ve “Savas zamani seyiri” isletim

durumlari sirasinda otomatik olarak kapanmasi énerilir.

Bu valflerin hata ve ariza konumu “kapali” olacaktir.

H. Uzaktan Kumandah Valfler, Uniteler ve
Prosesler
1. Uzaktan kumanda dizenlerindeki ariza,

herhangi bir kontrol giktisi olusturmayacaktir..

2, Kontrol komutlarinin teyidi icin alindi mesaiji
geri gonderilecektir. Eger prosesle ilgili gecikme stiresi
sonunda komuta uygun herhangi bir alindi mesaj
alinmazsa, bu durum bir sinyalle bildirilecektir.

. Kaynak / Hedef Kontrolu

Eger bir kaynak / hedef kontrolii 6ngoérilmisse, asadida
belirtilenler dikkate alinacaktir. O.7’ye de bakiniz:

1. Belirli bir miktarin yeniden dizenlenmesi

olanagi saglanacaktir.

2, Boru hattinin bosaltimi ve gerekli besleme

pompalarinin harekete gegisi otomatik olacaktir.

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

4. Belirli  bir hedefe ulasma proseduri
engelleniyorsa (6rnegin, elle midahaleler, uzaktan
kumanda veya sistem arizasi), prosedir otomatik olarak
sona erdirilecek ve tesis emniyetli bir isletim durumuna
getirilecektir.

J. Gemi Yalpa Onleme Tesisleri

Eger SEAKEEP ek klaslama isareti verilecekse, TL
Kurallari, Gemi isletim Tesisleri ve Yardimci Sistemler,
Kisim 107, Bolim 2, C - J.de belirtilen istekler

uygulanacaktir.

K. Hidrofor Diizenleri / Tath Su Saglama

1. Tath su depolama tankindaki doldurma

seviyesi izlenecektir.

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

3. Eger seviye depo hacminin %15’inin altina

dUserse bir alarm verilecektir.

4. Stand-by Uniteler olarak, en az bir basing
pompasi saglanacaktir.

5. Buster tankindaki basing, otomatik olarak

c¢alisma aralidi icinde tutulacaktir.

6. Basing pompasinin belirli bir ¢alisma stresi
sonunda g¢alisma basincina ulasilamiyorsa, bu durum
bir alarmin verilmesine neden olacak ve pompa
durdurulacaktir.

7. Sicak su devresinin sicakligi otomatik olarak

ayarlanacaktir.

8. Calisma sicakligi, maksimum ve minimum
sicakliklar bakiminda izlenecek ve bunlarin asiminda bir
alarm verilecektir.
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L. Ana Yangin Séndiirme Pompalari

1. Yangin sondirme sistemi ya sabit basing
altinda tutulacak veya yangin pompalarindan ez az

birinin uzaktan kumanda ile ¢alistirimasi saglanacaktir.

2. Sabit basing altindaki sistemlerde, basing
disimu bir alarma neden olacaktir.

3. Limanda baris zamaninda hazir bekleme
sirasinda bir basing dusimuinde, basing pompalari
otomatik olarak galisabilecektir.

M. Tank igerik Olgiim Sistemleri

1. Eger tank iceriginin 6lgimu icin elektrikli bir
sistem Ongoérilmisse, asagidaki istekler dikkate
alinacaktir.

2, Tank seviyeleri, her tank icin ayni dlgim
biriminde gosterilecektir.

3. Tanklarin gemi igindeki yerleri agikga
belirlenebilecektir.

4. Tum sistemin d6lcim toleransi, gemi trimsiz
halde iken %5'’i asmayacaktir.

5. Olasi sinirlarin digindaki sensor degerleri bir
alarma neden olacak ve ilgili gbsterim gecersiz olarak
isaretlenecektir.

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

sensorler saglanacaktir.

7. Mumkun oldugu taktirde, sensérler tanklarin

sadece temsili bélimlerinde yer alacaktir.

N. Soguk Su Uniteleri

1. Sogduk su sisteminin sicakligi ve sogutma
kompresorlerinin - kapasitesi otomatik olarak kontrol
edilecektir, Kisim 107, Gemi isletim Tesisleri ve

Yardimci Sistemler, Bolim 12, G.4’e de bakiniz.

2. Soguk su devreleri; su sodutucularinin yakin
cevresinde donma tehlikesi bakimindan izlenecektir.
izleme cihazi, sogutma maddesi donma noktasina
ulasmadan oénce harekete  gececek  sekilde

ayarlanacaktir.

3. Soguk su devrelerinde, akis monitérleri
bulunacaktir. Kompresériin  c¢alismaya baslamasi,
belirlenen soguk su akigsinda mumkun olacaktir.

Bir ilk hareket gecikmesi saglanacaktir.

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

5. Yagd devresi carpma yaglamali olmayip,
basingli yaglamali olan kompresorler; yag ile sogutucu
madde emme basinci arasindaki basing farki, alt esik
degerini astiginda kompresori durduran bir diferansiyel
basingh kesici ile techiz edilecektir. Kompresorin

yeniden galistiriimasi sadece elle mimkin olacaktir.

6. Asagidaki galisma parametreleri gosterilecek

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

gOsterge ve galistirma donanimi bulunacaktir.

8.1 Tesisin agma ve kapatma olanagi olacaktir.
8.2 Tesisin her bir hasar kontrol alani igin
ayrilmig (ana yangin bdlgesi) merkezi durdurulmasi

saglanacaktir.

8.3 Her sogutma tesisi icin alarmlar ve igletim
kosullari gosterilecektir.
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8.4 Sogutma tesisinin ve lgili sogutma

mabhallerinin sicaklik gostergeleri saglanacaktir.

9. Onayli sogutucu madde sizinti algilama
cihazi saglanacaktir.

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

11. Eger birden fazla soduk su unitesi ardisik
mod’da galisiyorsa, asagidakiler dikkate alinacaktir:

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

11.2 Herhangi bir Unitedeki ariza, digerlerinin

islevlerini etkilemeyecektir.

1.3 Su kaybi durumunda, etkilenen bdlge
digerlerinden ayrilacaktir.

1.4 ilave Gnitelerinin baglanmasi ve ayrilmas;
mimkuin oldugunca, ilave Uniteler devreye alinmadan
Once aktif Uniteler tam kapasite ile kullanilacak sekilde
olacaktir.

11.5 Eger tum Uniteler calisiyorsa, Onceden
belirlenen mutlak maksimum degere ulasildiginda bir
alarm verilecektir.

0. Yakit Sistemleri

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

besleme ve yakit dagitim sistemlerinden olugur.

1. M. de belirtilen istekler dikkate alinacaktir.

2, Yapim sartnamesinde istenildigi taktirde,
tank icerigi icin trim ve meyil dikkate alinacaktir.

3. Tank icerigindeki anormal degisimlerde bir

alarm verilecektir.

4. B.’de belirtilen isteklere uyulacaktir.

5. Kontrollii valflerin ve pompalarin verilen
komutlari ve geri beslemesi, farklilagsmalar bakimindan
devamli olarak izlenecektir.

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

7. Seviye alarmlari, badimsiz maksimum-
seviye sensorleri ile harekete gegecektir. Kaynak /
hedef kontroli durumunda, bdéyle bir alarm doldurma
isleminin kesilmesini saglayacaktir.

8. TL Kurallari, Gemi Igletim Tesisleri ve
Yardimci Sistemler, Kisim 107, Bolim 7 ve Bolim 8, G,
H ve |.'ya da bakiniz.

TURK LOYDU - ASKERI GEMi KURALLARI, OTOMASYON - OCAK 2022



Bolim 7 — Bitinlesik Sistemler 7-1

rx ¢«

BOLUM 7

BUTUNLESIK SISTEMLER

Sayfa

L= o T 7-2
Biitiinlesik Gemi Kontrol Sisteminin Alt-SiStemIeri ...........cccviiiiiicceriiiiicrsccceerr e nnees 7-2
Biitiinlesik Gemi Kontrol Sisteminin YapiSI......ccccccceiriiiiicissmiiirisssccssseeessssssssssssssssesssssssssssssssssssssnssssssessssssnnnes 7-2
1. Kapsam

2.  Yapisal Dizeyler

3. Proses Diizeyi

4. Kontrol-Devresi Diizeyi

5. Kontrol / Komut Diizeyi

6. Veri Toplanmasi

7. Ariza Davranisi

8. TaniIslevleri

=T ST =3 (= 5 0] =T 7-5
Hasarlanma Durumunda Gl¢ YONetimi......ccccuvveriiniiiniiiiiis i s s s ssnne s 7-5
1. Genel

2. Jeneratdr Koruma

3. Senkronizasyon ve Paralele Aima

4. YUk Paylasimi

Hasar Kontrolii icin Gemi Koruma Yonetimi.......ccccvciiiiieeninneiinininss s sssnse s 7-6
1. Uygulama

2. Genel istekler

3. “Killcard” lar ve Ontanimh Otomatik Hasar Kontrol Prosediirleri

4 isletim Kosullarinin Degistiriimesi
Yiikleme Sinir1 ve Stabilite Hesaplar Sistemi ... 7-7
KAMETA IZIBIMES| .cuvvrrireeeeee ettt sss s et st se e s s ssas s e e e e et seeese e A e s e sese e e e e e s et se s nananaesesene e e eenenensnans 7-7
LT3 LT3 (= 5 1 SR 7-8
=124 TS T 53 (=T 3 T 7-8
L€T=T 0 01 L3 S 1T g ST L5 (=1 41 =T o SR 7-8
LS54 = 7-8

TURK LOYDU - ASKERI GEMi KURALLARI, OTOMASYON - OCAK 2022



7-2 Bolim 7 — Bitinlesik Sistemler A,B,C

A. Genel

1. Bagimsiz donanimin islevlerinin
bitinlesmesi (entegrasyonu) tekil donanimin
glvenirligini azaltmayacaktir.

2. izleme, konvansiyonel alarm, kontrol ve

emniyet iglevlerinin gerekli bagimsizhgi, bu iglevlerin iki
veya daha fazlasinin bir sistemde bitlnlestidi diger
uygun Onlemlerle emniyete alinacaktir. Bu &nlemler

asagidaki sekilde olabilir:

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

- Cok kanalli teknoloji,

- Ariza-toleransli sistemler.

Bu o6nlemler dokimante edilmeli ve gerekli kanitlar

verilmelidir.
3. Sisteme bagli bagmsiz (otarsik) alt-
sistemler arasindaki veri transferinin kesilmesi, bunlarin

bagimsiz islevlerini etkilemeyecektir.

4. Onemli donanimin biitiinlesik sistemlerden
bagimsiz olarak galigsmasi mimkiin olacaktir.

5. Sebekelerin  dizayni  uluslararasi  bir

standarda uygun olacaktir.

6. Asagida Dbelirtilenlerin  kullanimi ile ilgili
olarak, bir sebekenin olusumu ve yapisi, sistemdeki ilgili
istekleri kargilayacaktir:

- lletici ortam,

- Topolojiler,

- Ulasim yéntemleri,

- Ulasim hizlari,

- Sebeke sistemleri,

- Arayuzler,

- Gerekebilecek fazlaliklar.

7. Cesitli sistemler arasindaki veri degisimini

saglamak Uzere standart araylzler kullanilacaktir.

B. Biitiinlegsik Gemi Kontrol Sisteminin Alt-

Sistemleri

Bir askeri geminin asagida belirtilen alt-sistemleri
bitunlestirilebilir:

- Sevk tesisinin otomasyonu

- Yardimci sistemlerin otomasyonu

- Farkli isletim kosullarina gore askeri amagh

guc yonetimi

- Hasar kontroll icin gemi koruma ydnetimi

- Yikleme siniri ve stabilite hesaplari sistemi

- Kamera izleme sistemi

- Seyir sistemi

- Bakim sistemi

- Gemide egitim sistemi

- Anlasmaya varilacak diger sistemler.

Askeri geminin tipine ve calisma kosullarina bagl

olarak, butinlesik (entegre) bir sistemin tesis edilmesi

ve hangi alt-sistemlerin butinlestiriimesi karari Askeri

otoriteye aittir.

C. Biitiinlesik Gemi Kontrol Sisteminin Yapisi

1. Kapsam

Sistem; gemi igletimi icin gerekli tesislerin, acik-devre ve

kapali-devre kontroll, izlenmesi ve emniyeti ile ilgili

islevleri icerir.
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Bitiinlesik (entegre) sistemlerin hiyerarsik yapisi (6rnek)

Sekil 7.1
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7-4 Bolim 7 — Bitinlesik Sistemler C

2. Yapisal Diizeyler

Sistem; hiyerarsik yapiya sahip olacak sekilde dizayn
edilecektir, Sekil 7.1’e bakiniz.

Asgari olarak, asagida belirtlen yapisal dizeyler
saglanacaktir:

- Proses dizeyi,

- Kontrol-devresi dlzeyi,

- Kontrol / komut diizeyi.

Bu dlzeyler, veri degisimi icin bir bara sistemiyle

birbirine baglanacaktir.

3. Proses Diizeyi

Proses dlzeyinde, proses verisi ve farkli aktiiatorlerden
lokal bilgilerin eldesi ve kontrol giktilari olugur.

Sistem dizayninda, 6ngorilen donanim sinirlamalari

dikkate alinacaktir.

4, Kontrol-Devresi Diizeyi

4.1 Kontrol-devresi dizeyinde, alt proseslere ait
veriler toplanir ve islenir. Lokal sensorlere, aktiatorlere
ve gOstergelere hizmet verilir. Lokal bir igletim olanagdi
saglanacaktir.

4.2 Kontrol / komut diizeyindeki ariza veya daha
yiksek dizeyli kontrol istasyonlarinda baglanti
durumunda, alt proseslerin elle galistirimasi, lokal
kontrol elemanlari vasitasiyla kapali-devre kontrol

diizeyinde mimkiin olmaya devam edecektir.

5. Kontrol / Komut Diizeyi

5.1 Kontrol / komut diizeyinde, alt prosesler,
kontrol konumlari vasitasiyla gérintilenir ve igletilir.

5.2. Kontrol / komut duzeyindeki merkezi islevler,

bir fazlalk kavrami ile kargilanacaktir.

5.3 Kontrol / komut dlizeyinde, énemli proses
gorevleri yapilmayacaktir. Sadece fiili degerlerin

goéruntlleri ve ayar noktasi degerlerinin aktarimi s6z

konusudur.

6. Veri Toplanmasi

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

veri dogrulamasinda kullanilacaktir.

7. Ariza Davranisi

71 Ariza durumunda, yapisal dizeyler reaktif
etkilerden arinmis olacaktir.

7.2 Bir alt sisteminde (6rnegin; butlinlesik
sistemin tekil bir modull, Gnitesi veya alt sistemi) ariza,
diger alt sistemlerin islevini etkilemeyecektir. Dogrudan

arizal kisma bagli olan iglevler hari¢ tutulabilir.

7.3 Bagh olan badmsiz alt sistemlerin
arasindaki veri aktarimi arizasi, bunlarin bagimsiz temel

islevlerini bozmayacaktir.

8. Tani iglevleri

Butunlesik bir gemi sistemi, asagdida belirtilen kendinden
tanimali iglevlerle techiz edilecektir:

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

saglayacaktir.

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

aciklanacaktir.

8.4 Analog sinyal transduserleri icin “live zero”
gereklidir. Sensorler igin belilenen minimum ve
maksimum degerlerin ihlali halinde alarm devreye
girecektir (yani gecgerli 6lgim araliginin  asilmasi
halinde).

8.5 Bagimsiz tesislerin acik-devre ve kapali-
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devre kontrol bilesenleri, tahsis edilen tani sonuglarini
kontrol sistemine aktaracaktir. Burada, bagli tesislerin
ve sistemlerin islevlerinin olasilik kontrolleri dahildir.

8.6 Harekete gegirilecek aktuatorler, kendinden
izlemeli islevlere sahip olacaktir. Eger buna olanak
yoksa, gemi kontrol sistemi vasitasiyla olasilik

kontrolleri yapilarak, hareket ilave olarak izlenecektir.

D. Bara Sistemleri

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

2, Eger badimsiz sistemler merkezi olarak
goruntlleniyorsa ve bir bara tarafindan goérev
goruluyorsa, her sistem igin bara arizasinda, Bélum 4,
A.15’e gbre en az bir kollektif alarm saglanacaktir.

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

olugsmayacaktir.

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

goren bir baraya gecis s6z konusu olacaktir.

Yedek bara, c¢alismaya hazir olma ydninden
izlenecektir.

Bagimsiz bara kablolari, ayri ayri dbésenecek veya

uygun bir sekilde korunacaktir.

5. Eger bir ring-bara sistemi 0Ongériliyorsa,
bunlar kisa devre ve hat kopmasi durumunda, ariza
toleransli olacaktir. Bu durumlarda bir alarm verilecektir.
Giris ve donus kablolari bagimsiz désenecek veya

uygun sekilde korunacaktir.

6. Bara sisteminin tum tipleri, olusan arizalarin
belilenmesi  igin devamh kendi kendine test
yapabilmelidir. Bir bara linkindeki herhangi bir ariza,

belirgin ve glivenli bir kosul olugturacaktir.

7. Aktif bara

bilgisayarin arizalanmasi / kapanmasi durumunda,

baglantilar durumunda,

sebekedeki veri iletiminin etkilenmemesi saglanacaktir.

8. Harici gemi/gemi ve gemi/kara veri degisimi
mimkin olacaktir. Limanda hazir olma kosulu igin,
ornegin, yangin algilama, su dolumu, jeneratdrlerin veya
diger yardimci makinalarin kontroll ile ilgili alarmlarin
aktarimi uygundur. Bagl dis sistemlerin arizasi, dabhili

batlnlesik gemi kontrol sistemini etkilemeyecektir

E. Hasarlanma Durumunda Gii¢ Yonetimi
1. Genel
1.1 Gl¢ yonetimi sisteminin; geminin igletim

kosullari ve fiili hasarlanma durumu dikkate alinarak,
elektrik tesislerinin yeterli bir sekilde beslenmesini
bagimsiz olarak saglayan gorevi vardir. TL Kurallar,
Kisim 105, Elektrik, Bolim 3, B.’ye bakiniz.

1.2 Uygun o6nlemlerle geminin elektrik
beslemesinin, normal calisma kosullarinda ve tekil bir
ariza durumunda, yeterli derecede mevcut olmasi
saglanacaktir.

1.3 Hasarlanma kosulunda ve fiili yaralanmaya
iliskin olarak diger alt-sistemlerden gelen girdilere gore,
calismakta olan jeneratorlerin, ilk hareketi,
durdurulmasi, senkronizasyonu, paralele alinmasi ve
yuk paylasimi bakimindan, elektrik beslemesi otomatik
olacaktir.

Her jeneratériin calismaya hazir olmasi ve kullanim

onceligi elle de segilebilir olacaktir.

1.4 Gu¢ yodnetimi sistemindeki tekil bir ariza
durumunda, her jeneratoriin bagimsiz galismasi ve

jeneratérlerin elle senkronizasyonu mimkun olacaktir.

2. Jenerator Koruma

Jeneratdr korumasi igin gereken elemanlar, birbirinden

bagimsiz olacak ve jeneratdre ait gli¢ istasyonu tablosu

bdélimiine yerlestirilecektir.
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TL Kurallari, Kisim 105, Elektrik, Bolim 4.’e de bakiniz.

3. Senkronizasyon ve Paralele Alma

Elektrik kaynaklarinin senkronizasyonu ve paralele
alinmasi, proses diizeyinde yapilacaktir, TL Kurallari,
Elekrik, Kisim 105, Bolim 3 ve 4.

Eger senkronizasyon iglemi basarili olmazsa, bir alarm

verilecektir.

Paralele alma tamamlandiktan sonra, otomatik gulc¢
yonetim sistemi aktif yuku dagitacaktir.

4, Yik Paylagimi

4.1 Mevcut devre yikiine bagh olarak, stand-by
jeneratdr gruplarini ana-yuk grubuna baglamak veya bu
gruptan ayirmak otomatik olarak miimkiin olacaktir.

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

4.3 Azaltiimig yikte operasyonel ayrilma bir
zaman gecikmesi ile yapiimaldir. Bu sekilde ayrismis
bulunan bir jeneratér devre disi kalmayacak ve daima
harekete hazir halde kalacaktir.

4.4 Otomatik sistem; jeneratér basina %40’dan
daha az vyikte wuzun sureli paralel c¢alismadan

kacinilacak sekilde dizayn edilecektir.

4.5 Yuksek guclu tiketicilerin baglanmasi, yeterli

jenerator glici mevcut oluncaya kadar geciktirilecektir.

F. Hasar Kontrolii icin Gemi Koruma Yoénetimi

1. Uygulama

Gemi koruma yonetimi hizli ve hedeflenmis hasar
kontroll igin kullanihr. Bu sistem, &zellikle hasarin
Oonlenmesi, hasarin algilanmasi, hasarin sinirlanmasi ve
hasarin kontrolu ile ilgili gérev alanlarinda murettebati

destekleyecektir.

2. Genel istekler

Eger bir gemi koruma yonetimi 6ngoérilmisse, asagida
belirtilenler dikkate alinacaktir:

21 islevler, biitiinlesik (entegre) gemi kontrol

sisteminin kontrol/komut diizeyinde saglanacaktir.

2.2 Kontrol ve izleme sisteminin, kontrol-devresi
dizeyindeki veri tabani kullanilacaktir.

23 Gemide veya bir bdlmede kontrol edilecek
ve izlenecek elemanlarin yerlesimi acikga tanina-
bilecektir. Gerekirse, 06rnegin; ¢esitli glvertelerin

gOsterimi icin, izometrik gérunusler tercih edilecektir.

3. “Killcard” lar ve Ontanimli Otomatik Hasar
Kontrol Prosediirleri

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

ontanimli bilgileri igerir.

Her mahal icin, “killcard”, hasar kontrolu igin gerekli olan
onlemleri ve bilgileri igerir. Her 6zgln proje igin ayrintili

kapsam, yapim sartnamesinde belirtilecektir.

3.2 “Killcard” lar, uygulamasi varsa, sistem
tarafindan kullaniciya otomatik olarak saglanmak

suretiyle sunulacaktir.

3.3 Hasar kontroll icin devreye alma islemleri,
ya lokal proses gostergesindeki “statik killcard” larin
bilgisi esas alinarak elle veya otomatik olarak

yapilacaktir.

Elle baslatlacak kademeler acikga belirlenebilir
olacaktir.

34 Bir kontrol panelinde teyidi (alindiyi) takiben,
otomatik hasar kontrol prosedurleri mimkiin oldugunca
otomatik olarak galisacaktir. Prosediri durdurmak ve

harekete elle devam etme segenegdi bulunacaktir.

Otomatik hasar kontroli prosedirinin uygulamasi
izlenecek ve hatali uygulamada bir alarm verilecektir.
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4. isletim Kosullarinin Degistirilmesi

41 Esaslar

TL Kurallar, Kisim 105, Elektrik, Bolim 3,A’da
belirtildigi Uzere, isletim kosullarindaki bir degisimde,
gemi koruma yonetimi, ilgili kontrol istasyonundaki
kullanici tarafindan  alindiktan sonra, yapim
sartnamesinde belirtilen cesitli baglantilar, ayriimalar

ve degisimleri gerceklegtirir.

isletim  kosullarinin  degistirilmesi, otomatik sirall
devreler olarak yapilir

4.2 Disariya pompalama

Geminin  hasarlanmasini  takiben, sivilarin  disa

pompalama islemi sadece elle mimkun olacaktir.

4.3 Degisim islemlerine 6rnekler

Ornek olarak, asagidaki isletim kosullari degisimleri
saglanacaktir:

4.3.1 Tum jeneratorlerin baglanmasi ve baglanti

besleyicisinin agiimasi.

4.3.2 Yangin séndirme sistemindeki yulkseltici
devrenin kapatilmasi.

4.3.3 Bolmelerdeki su dolumu pompa mahallerinin

kapaklarinin agilmasi.

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 (6rnegin; fanlar,
yakit pompalari) tamamen veya kismen durdurulmasi.

4.3.6 Basin¢ kaybi durumunda belirlenen yangin

pompalarinin eklenmesi.

4.3.7 Cephane mabhallerinin  su pulskirtilmesi
sirasinda pompalanarak bosgaltiimasi.

4.3.8 Sintine  toplama tankinda pompalama

proseddrleri.

4.3.9 isabet alma hasarlari sonrasi hasarin
sinirlandiriimasi, 6rnegin; 6nemli tiketiciler icin soguk
su sisteminden fazlalikli dahili besleme sistemine

doénusim.

G. Yiikleme Sinin ve Stabilite Hesaplan
Sistemi

Eger, diger alt-sistemler geminin bir bdlmesi veya
mahallinin su ile dolmasini veya agirhdinin énemli
oranda degismesini belirlese dahi, yikleme sinir ve
stabilite hesaplar alt-sistemi butunlegtirilmelidir. TL
Kurallari, Kisim 102, Tekne Yapisi ve Donanimi, Bolim
2’'ye bakiniz.

H. Kamera izlemesi

Eger yapim sartnamesinde, belirli bolgeler i¢in kamera

izlemesi 6ngérilmisse, asagida belirtilenler dikkate

alinacaktir:
1. Gorintiler belirgin ve diizglin olacaktir.
2. Hareketsiz resim olasiligi bulunmayacak

veya hareketsiz resimlerin bu durumu belirlenebilir
olacaktir.

3. Eger birden fazla kameradan gelen
goéruntiler bir ekranda gosterilebiliyorsa, o anda
kullanilan kamera mahalli belirtilecektir. Her kamera
géruntisind  her ekranda goruntilemek mdmkin
olacaktir.

4, Eger gorintiler, belirtilen tesislerin (6rnegin;
alarm sistemi) canlandiriimasi suretiyle gosterilecekse,
daima gorinir olacak olan bilgiler gorinti (zerine
bindirilecek veya eklenecektir. Belirli bir bélmede bir
alarm verilirse, o bdlmedeki ilgili kamera gorintisi
otomatik olarak, belirli ekranlarda gdsterilecektir.

5. Kamera sisteminin kullaniminin, éngérilen
alarm, sinyal ve gosterge sisteminin yerini alabilecegi,
her durum igin dikkate alinacaktir.

Asagida belirtilen kamera sistemi ile ilgili istekler
koordine edilecektir:
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H,l,J,K,L

- Fazlaliklar,

- Renk gosterimi,

- Dusuk 1sik seviyesinde hassasiyet,

- Ses izi iletimi ve

- Cevrinme / yakinlastirma kapasitesi.

. Seyir Sistemi

Seyir sistemleri klaslamaya dahil degildir. Bu sistemler
Askeri otorite veya tersane tarafindan secilmeli ve
butinlesik sistemle olmasi gereken tum arayuzleri

acgikga tanimlanmalidir.

J. Bakim Sistemi

Tdm aktuatorlerin  servis kosullarini devamli  olarak
kontrol eden bir alt-sistem butlnlestirilebilir. Bu sistem,
titresim Olgum sistemlerinin ve diger 6zel donanimin ve
sensorlerin  (akselerometre, takometre, yer degisimi
problar, vb. gibi) “on-line” izlenmesini igerebilir.

Ayrintili istekler hakkinda, proje bazinda anlagsmaya

variimahdir.

K. Gemide Egitim Sistemleri

Eger gemide egitim sistemi varsa, asagida belirtilenler
dikkate alinacaktir:

1. Gemide egitim sistemi ile, geminin normal
calismasi sirasinda egitim kurslarinin yapilmasi olanagi

saglanacaktir.

2. Egitim kurslari; elektrik tesisi, sevk tesisi,
gemi isletimi ve hasar kontroll ile bunlarin etkilesim
alanlarinda egitime olanak verecektir.

Gemideki muhendislik suregleri modellerle simile
edilecektir.

3. Egitim islevleri olarak; gergcek ve simile
edilmis senaryo kayitlarindan elde edilenleri ve se¢me,
start, stop, durdurma, yeniden baglatma ve calistirmayi
kullanarak kurslarin programlanmasi mimkun olacaktir.

4. Egitim islemi ve egitimden normal ¢alismaya
gecis ya da bunun tersi, normal calisma (izerinde
herhangi bir etki olusturmayacaktir. Ozellikle egitimden
normal calismaya gecis, zaman gecikmesi olmaksizin
yapilabilmelidir.

5. Egitim durumu (modu) aclkca
anlasilabilecektir. Gemi seyirde iken, tim kontrol
istasyonlar ayni anda egitim amagl

kullanilamayacaktir.

L. Testler

Butinlesik (entegre) sistemler, seyir tecribeleri
oncesinde ve sirasinda ayrintili testlere tabi tutulacaktir.
Alt-sistemlerin ve 0Onemli makinalarin butinlesmesi,
normal ¢aligmada ve arizali kosullarda gdsterilecektir.

Test programi, testlerden o©nce onay igcin TL'na
verilecektir. Sistemler ve donanim, izerinde anlasmaya
varilan standartlar, kriterler ve/veya prosedirlere goére

onaylanacaktir.
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oo wp»

BOLUM 8

TESTLER

Sayfa
LT T 8-2
Teknik DoKiGManIarin INCEIENMESI........c.ccccceceericererer et s s e e sesesa e s e e e e e e e e an s s s 8-2
Uretim Yerlerinde Yapilan TeSHIEr (FAT) .....ccccccececeererererersrsssssesesesesesesessssssssssessssssesssssssssssssasassssesesesssesssssssas 8-2
Gemide Yapilan Testler (HAT Ve SAT) ... s s s s s s s 8-2
1.  Genel
2. Yapim/ Montaj Sirasindaki Testler
3. Hizmete Alma Sirasindaki Testler
4. Seyir Tecrubeleri Sirasindaki Testler (SAT)
B I < T 4T 1 T 8-3
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8-2 Bolim 8 — Testler A,B,C.D
A. Genel - Tip onay! testleri, E.'ye bakiniz.
1. Bolim 2’de istenilen sistemlerin, donanimin
ve tesislerin testleri, asagida belirtilen kosullara tabidir:

B. Teknik Dokiimanlarin incelenmesi

2, Genel kalite guivencesi sisteminin bir pargasi
olarak, (Uretici Urettigi Urlnlerin belirtilen isteklere 1. Onaylanacak dokimanlarin listesi Bélim 1,
uygunlugunu saglamalidir. Uygulanan o6nlemlerin ve C’de belirtilmigtir.
yapilan testlerin kayitlari, kalite guvence sistemi
cergevesinde hazirlanacaktir. 2. incelenen ve gereken sekilde aciklamalari

3. Kurallarda belirtilen belirli sistemler, donanim
ve elemanlarin testleri TL sorveydru gdézetiminde
yapilacaktir.

Asagida belirtilen testler ve test 6rnekleri minimum
istekleri ifade etmektedir.

TL diger donanimin da Uretim yerinde veya gemide test
edilmesini isteme hakkina sahiptir. Bu durum 6zellikle

butinlesik (entegre) sistemlere uygulanir.

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

anlagmaya varilacaktir.

5. Geminin, murettebatin ve destek malzeme-
sinin  glvenligi bakimindan esas olusturan ve
klaslamaya tabi olan islevlerde bilgisayarlarin kullanimi
durumunda, Kisim 105, Elektrik, Bolim 10’a gbre
bunlarin yazilimi ve donanimina ait kayitlar, testler ve

degerlendirmeler saglanacaktir.

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

7. Testler asagida belirtilenleri igerir:

- Teknik dokiimanlarin incelenmesi, B.’ye bakiniz.

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

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

yapilan dokimanlar, istek halinde TL soérveyodriine
verilecektir.

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

D. Gemide Yapilan Testler (HAT ve SAT)

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

onayli dokiimanlara ve klaslama kurallarina uygunlugu
kontrol edilecektir.

2.2 Yapiimig  bulunan testlerle ilgili test

sertifikalar talep halinde sorveyore verilecektir.

3. Hizmete Alma Sirasindaki Testler

Tim otomasyon donaniminin uygunlugu ve dogru

calismasi g0sterilecektir.
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Kurallarda belirtimeyen hallerde, yapilacak testler
hususunda, sistem gereklerine gére TL Sorveyori ile
anlagmaya varilacaktir.

4, Seyir Tecriibeleri Sirasindaki Testler (SAT)

4.1 Kapsam

Testlerin amaci, tim sistemlerin uygun sekilde

ayarlandiginin  ve geminin makinalarinin  elle

midahale olmaksizin isletilebildiginin
kanitlanmasidir.

4.2 Hazirhk

4.2.1 Hazir bulunan soérveydre, kapali bulunan

tum donanimi yeterli agiklamalarla acgiklayan bir liste
verilmelidir.

4.2.2 Testler sirasinda kontrol ve gdzetim igin,
makina dairesine ve kontrol odasina girmesine izin
verilen bir temsilci Uzerinde anlasmaya variimahdir.
4.2.3 Gerekirse, hazirliklar
yapilacaktir:

asagidaki

4.2.31 Tum sistemler otomatik kontrol igin

hazirlanacak ve dogru sekilde ayarlanacaktir.

4.2.3.2 El kumandali valfler tamamen kapal veya
tamamen agik olacaktir.

4.2.3.3 Tim elektrik donanimi galigir vaziyette ve

aclk olacaktir.

4.2.3.4 Ana sevk kontrolli, kaptan koéskiinde
olacaktir.

4.2.3.5 Alarmlar elle engellenmemelidir.

4.2.3.6 Vardiya alarm sistemi “Godzetimsiz
Makina”ya aktarilacaktir.

4.3 Testlerin yapilmasi

4.31 Testin baslangici ve bitisi, kontrol odasi ile
kaptan koski arasinda acgik bir sekilde karsilikh

olarak bildirilecektir.

Uygunsa, GA sistemi ile bildirim yapilabilir.

4.3.2 Testin baslangici ve bitigsi, alarm kayit

dizenine isaretlenecektir.

4.3.3 Dayanim testi sirasinda yapilabilecek

diger testler daha 6énceden kararlastirilacaktir.

4.3.4 Minimum test slresi 4 saattir.

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

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

4.4 Testlerin tamamlanmasi

441 Tecribe raporlari, “Gozetimsiz Makina
Mahalleri- ilk” sérvey tipine gére tamamlanacaktir.

4.4.2 Esas olarak, test sirasinda higbir alarm

alinmamalidir.

4.4.3 Eder donanimin arizasini veya hatali
sistem ayarini goOsteren alarmlar alinirsa, nedeni
giderilmelidir. Bu durumda testler tekrarlanabilir.

E. Tip Onaylan

1. Asagida belirtilen tesisler, donanim ve

sistemler zorunlu tip onayina tabidir:
- Geminin igletimi icin esas olan acgik-devre ve
kapali-devre  kontrol ve izleme ile ilgili

bilgisayarlar,

- Ana sevk tesisi ile ilgili uzaktan kumanda

sistemleri,

- Yangin algilama sistemleri ve sensorler

- Belirli otomasyon donanimina ait sensérler ve

aktuatorler,
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Makina alarm sistemleri, - Tank igerik olcim sistemleri, iskandil borulari
yoksa.
Vardiya alarm sistemleri,
2. Belirtilen tip testlerine alternatif olarak, TL
Koruyucu duzenler, sorveyorinin gbézetiminde ve TL'nun 6n onayi ile, 6zel
durumlarda, 6zel testler yapilabilir.
Emniyet diizenleri,

Emniyet sistemleri,
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A. Genel

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

kosullarinda glivenli 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 uyarlanmasi
gerekli olabilir.

4. Tablolardaki bir kritere gore birden fazla
sensor gerekli olursa, sensdrlerden gelen verinin
degerlendiriimesinin bagimsiz yapilmasi saglanmalidir.
Uygun sekilde dizayn edilirse, bagimsiz

degerlendirmenin yerini fazlalik kavrami alabilir.

5. Alarm dizenlerinin dizayni igin, Bolim 4,
A.daki hiikiimler uygulanir. Isletim parametrelerinin
yavaslatilmasi Bolim 4, C.12.’ye gbre olacaktir.

6. Stand-by devrelerin dizayni igin Bélum 3,D.

ve Bolum 4, 1."daki huktumler uygulanir.

7. Emniyet dizenleri ve emniyet cihazlarinin
dizayni i¢in, Bélum 4,E ve D.deki hikiimler uygulanir.

8. Genelde, Tablo 9.1 + 9.2'de g0sterilen
alarmlar, yavaglatmalar ve durdurmalar, ayri alarmlar
olarak makina mahallinde gd&sterilecektir. Kaptan
késkinde alarmlar, Bélim 4,A.11°'de agiklanan sekilde
gruplandirilacaktir. Kaptan koskiinde ayri alarmlar
olusmasi gerekirse, Tablo 9.1 + 9.12’deki notasyon
gOsterilecektir.
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B. Ana Sevk Dizel Makinalari Sensorleri
1. Orta ve Yiiksek Devirli Makinalar (Trank Pistonlu Makinalar)

Tablo 9.1 Ana sevk dizel makinalarinin sensorleri (orta ve yiiksek devirli)

F = Anza

L = Altsinir
H = Ustsinir
R
RI
S
T = Stand-by islevinin baglatiimasi

Yavasglatma

Uzaktan gosterge
Durdurma

Alarm sensorleri

Stand-by donanim
icin sensorler

Emniyet islevleri
sensorleri

Kaptan koskiinde

tekil alarm

Yakit sistemi

Filtreden sonra yakit basinci (makina girisi)

-
—

Yakit piskirtme pompalarindan énce yakitin viskozitesi veya
yakit puskirtme pompalarindan énce yakitin sicakhgi (13)

Yiksek basingl boru sizintisi

GUnlik yakit servis tankindaki yakit seviyesi (14)

Yuksek basingl enjeksiyon sistemi yakit basinci

Yaglama yagi sistemi

Ana yatak ve srast yatadi yaglama yagi basinci

L, T

L,S

Makina girisindeki yaglama yagi basinci (1) (2)

L, T

L,S

Yaglama yagi filtresindeki basing farki

Yaglama yag giris sicakhgi

Yag buhari algilama donaniminin harekete ge¢mesi (veya asagida
belirtilenler igin sicaklik izleme sisteminin veya esdeger cihazlarin

harekete gegmesi:
- makinanin ana ve krank yatagi yag c¢ikisl, veya
- makinanin ana ve krank yatagt) (4)

Silindir yaglamasi arizasi

Yaglama yagi yakit toplama tanklar seviyesi (1)

Otomatik yaglama yagi filtresinde ariza

Srast yatagi sicakhgi

Silindir yaglayicisi debisi. Her yaglayici igin.

Yuksek basingl enjeksiyon sistemi servo basinci

Tiirbosarjer sistemi

Tlrbosarjer yaglama yagi giris basinci (8)

Turbosarjer yaglama yagdi ¢ikis sicakligi, her yatakta (8), (12)

Tarbosarjer devri (15)

Deniz suyu sogutma sistemi

Deniz suyu basinci

L, RI

L, T

Silindir tath su sogutma sistemi

Silindir sogutma suyu giris basinci veya akisi

L, RI

L, T

L, S (10)

Silindir sogutma suyu ¢ikis basinci (genel) (5)

HR,RI

Genlesme tankindaki silindir sogutma suyu seviyesi

Silindir sogutma suyu sistemindeki yag kacag: (6)

LT (dusuk sicaklik) tath su sogutma devresi basinci

LT (dusuk sicaklik) tath su sogutma devresi sicakhgi

Makina girisindeki silindir sogutma suyu sicakligi

|| |m

ilk hareket ve kumanda havasi sistemleri

Ana kapatma valfinden once ilk hareket havasi basinci (9), (11)

L, RI

Kumanda havasi basinci

L, RI
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Tablo 9.1 Ana sevk dizel makinalarinin sensérleri (orta ve yiiksek devirli) (devam)

F = Anza

L = Altsinir - E - )
" 3 £ o 2

H = Ustsinir = g . S

o c 2 K X
R = Yavaglatma 4 T .5 @ = 8 £
RI = Uzaktan gést a - 82| =8
= UzakKtan gosterge v = -_
g g £ T 9 2> =§ s ®
S = Durdurma 5 S ¢ g 2 o g
_— - [

T = Stand-by iglevinin baglatiimasi < n 2 w e x &

Siipiirme havasi sistemi

Siiplrme havasi alicisi sicaklgi H

Egzost gazi sistemi

Tlrbosarjer giris ve ¢ikisinda egzost gazi sicakhgi H

Her silindirden sonra egzost gazi sicakhgi (3) H, R, RI

Her silindirden sonra egzost gazi sicakhgi. Ortalamadan sapma (3) H

Makina devri RI

Makina asin devri (2) H, S

Kumanda- emniyet- alarm sistemi gii¢ beslemesi arizasi F

(1)  Ayridevreler igin ayri alarmlar saglanacaktir.

(2)  Sadece 220 kW ’dan biiyiik makinalar igin.

(3) 500 kW/sil. 'den biiyiik makinalar igin.

(4)  Alarm ve durdurmay: baslatmak igin iki ayri giicii olan her makinada, bir yag buhart tespit sistemi (veya makina yatagi
sicaklik izleme sistemi veya esdeger cihazlar), alarm ve durdurma sistemleri arasindaki bagimsizlik gereklerini
saglayacaktir.

(5) Tiim silindirler ayri kapama valfleri olmaksizin ortak sogutma suyu mahalline sahipse, her silindirin izlenmesine gerek
yoktur. Bu durumda, alarm ve yavaslatma i¢in ayri sensorler gereklidir.

(6) Yakitin, yagin sogutma suyu ile on isitmasi veya sogutmasi yapildiginda.

(7)  Alternatif olarak, alt s yerine “dolgu havasi kanalindaki su” uygulanabilir.

(8)  Bagimsiz yaglama yagi devrelerine uygulanmaz.

(9)  Dogrudan tornistanli makinalarda ve kaptan koskiinden uzaktan kumandali ilk hareketli tiim makinalarda, tekil alarm.

(10)  Boyut nedeniyle mimkiinse, iist simira ulasildiginda, silindir ¢ikisinda sogutma sicakligy icin durdurma saglanacaktir.

(11)  Makinanmn elektronik olarak harekete gegirildigi hallerde, akii sarj arizasi bir alarm verilmesine neden olacaktir.

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

(13) Sadece, agir yakit yakan makinalarda.

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

(15) Sadece B ve C sunifi tiirbosarjerler igin gereklidir (TL Makina Kurallari, Kisim 4, Boliim 4,4 'ya bakiniz).
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C. Sevk Gaz Tiirbinleri Sensorleri

Tablo 9.2  Sevk gaz tiirbinleri

Sembollerin anlami:
F = Arza

L = Alt sinir

H = Ust sinir

R = Yavasglatma

S = Durdurma

Tekil alarm
gostergesi

Grup alarm
gostergesi

Durdurma

Yakit sicakhigi

Yakit besleme basinci

Yakait filtresindeki basing farki (2)

Yaglama yagi toplama tanki seviyesi

LH

Yaglama yagi basinci

LS

Yaglama yagi giris sicakligi

Yaglama yagi filtresindeki basing farki

Sogutma suyu sicakligi

Sogutma suyu basinci

Kompresor giris basinci veya hava emisg
filtresindeki basing farki

HL

HS
LS

Gig turbini asiri devri, devir sensori

HS

Avara devire ulagma arizasi (2)

Atesleme arizasi

FS

Yanma durmasi algilanmasi

FS

Gug turbini giris sicakhigi (1)

Egzost gazi sicakligi (gug tirbini ¢ikigi)

HS

Yatak sicakhgi

Srast yatagi sicakhgi

Titresim, titresim sensoéri (yataklar igin) (3)

I |T|T|T|r|mMm|m|m|I

HS

Gug turbininin eksenel yer degisimi, srast yatagi

degeri

I

HS

izleme sisteminin gii¢ kaybi

Kontrol sisteminin glg kaybi

Sogutma havasi besleme kaybi (basing veya akim)

ilk hareket sistemi arizasi

Gaz tirbini iginde yangin algilamasi

m |m ([ [(Tm |7

FS

(1) Tiirbin basina en az 6 sicaklik sensorii.
(2) Jeneratorii tahrik eden tiirbinler igin gerekli degildir.

(3) Ayrintilar, gaz tiirbini iireticisinin izleme kavramina gore.
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D. Elektrikli Sevk Tesisleri Sensorleri

Tablo 9.3

ilgili gostergeler

Devamli uyarimh sevk elektrik motorlari (PE), senkron motorlar (SY) ve asenkron motorlar (AS) ile

Sembollerin anlami:

g _
F = Arza c ‘0 g
L= 6It sinir g § %
H = Ust sinir E E E g
R = Yavaslatma (R) = uygulamasi varsa =§ S % -%"'
S = Durdurma (S) = uygulamasi varsa 8 5 E % :cc
T = Stand-by islevinin baslatiimasi S T :§ 2 £ E
C = Kollektif alarm . &38| & S Z
Elektrik motoru
Harici yaglama arizasi PE SY AS F F (R) (S) C
Yatak sicakligi PE SY AS H H C
Stator sargi sicakhgi PE SY AS H HR C
Kayar bilezigin durumu SY Muayene -
Harici sogutma suyu ve/veya havasi arizasi PE SY AS F F C
Kapali devre sogutma sisteminde makina PE SY AS H H c
girisindeki sogutma havasi sicakhgi
Sogutucu madde sizintisi PE SY AS F F C
Devir PE SY AS HS C
Voltaj regilatori arizasi SY F FS C
Transformator beslemeli statorda topraklama PE SY AS L L c
hatasi izlemesi
Transformator beslemeli uyarim sisteminin SY L L c
topraklama hatasi izlemesi
Transformator reaktor
Transformatoér sargilari sicakhgi PE SY AS HR C
Sogutucu madde sizintisi PE SY AS C
Harici sogutma arizasi PE SY AS F C
Konvertor
Devre arizasi PE SY AS F S C
Harici sogutma arizasi PE SY AS F FR C
Gl devresi sicakligi PE SY AS H HS C
Sogutma kalitesi (sadece dogrudan sogutmada) PE SY AS L C
Sogutucu madde sizintisi PE SY AS F F C
Genel uyar PE SY AS C
Gokme PE SY AS F FS C
Devir- /rotor pozisyon sensori algilama arizasi  PE SY AS F C
Emercensi durdurma (konvertor enerji kesilmesi) PE SY AS FS C

TURK LOYDU - ASKERI GEMi KURALLARI, OTOMASYON - OCAK 2022




D,E Bolim 9 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Dizenleri

9-7

Tablo 9.3  Devamli uyarimh sevk elektrik motorlari (PE), senkron motorlar (SY) ve asenkron motorlar (AS) ile

ilgili gostergeler (devam)

Sembollerin anlami: s
F = Ariza c ‘0 g
L = Alt sinir & & <
. £ * ]
H = Ust sinir E g E _'g
R = Yavaslatma (R) = uygulamasi varsa :0 s > =2
g O [ Z" :g
S = Durdurma (S) = uygulamasi varsa 8 20 b ~
0 = c
T = Stand-by islevinin baslatiimasi g T 9 E‘ .g £
c
C = Kollektif alarm . &9 | & S S
Yari iletken sigorta PE SY AS F FS C
Kesici sicakhgi PE SY AS H HR C
DC-link, gerilim PE SY AS H HS C
DC-link, akim PE SY AS H HS C
Cikig akimi PE SY AS H HS Cc
Sevk agi / gemi elektrik sistemi
Harmonik filtre arizasi PE SY AS F | ‘ F C
E. Sevk Saftlari ve Diimen Makinasi Sensorleri
Tablo 9.4  Sevk tesisi (ana tahrik makinasi harig)
=
Sembollerin anlami: 2 —
- c i x
F =Arza S 2 I
L S bt
L =Altsinir — £ 4 ]
. 5 £ 5 T
H = Ust sinir 5 £ % 3
R = Yavaslatma 2 T | - 8
] > - ~
S = Durdurma o 2 ,% Q c
£ T 9 = S E
T = Stand-by islevinin baslatiimasi & E S £ 2 5
< n » 1T} X ®
Ana disli
Disli girisinde yaglama yagi basinci LR LT(1) LS
Disli girisinde/kulerden sonra yaglama yagi sicaklgi (2) HR
Disli ¢ikiginda/kulerden 6nce yaglama yagi sicakhgi (3) HR
Filtrede yaglama yagi basing disimi H
Radyal yataklarin sicakligi (4) H
Disli ile buttnlesik srast yatagi sicakligi (5) (6) HR
Yaglama yagi toplama tanki seviyesi L
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Tablo 9.4  Sevk tesisi (ana tahrik makinasi harig) (devam)

Sembollerin anlami: 2 —
c 9 =
F = Ariza ‘G 2 2
L S bt
L = Alt sinir - £ o ®
. = c = ©
H = Ust sinir = s % 5
:0 =
R = Yavaslatma 2 '8 N %. g
[} > .- K9
S = Durdurma o 2 _% o c
£ BR|E £ E
T = Stand-by islevinin baslatiimasi & 8 5 = 2 5
< n o IT] X ®
Mekanik/cok diskli kavrama (bagimsiz veya digli ile biitiinlesik)
Calisma basinci LR LT
Kavramis durumda istemsiz kayma kontrolU LS (7)
Saft yataklari, stern tip
Radyal yataklarin sicakligi veya yadlama yag: sicakhgi (8) H
Srast yataklarinin sicakliyi veya yaglama yagi sicakhgi (5) (8) HR
Kig stern tip yatagdi sicakligi (9) H
Stern tlp depolama / gravite tanki yag seviyesi
Dénds yonu (10) F
Kumanda edilebilir pi¢li pervane donanimi
Hidrolik yag basinci L LT(1)
Kumanda mekanizmasinin hidrolik yag tanki seviyesi L
Hidrolik yag sicakligi H
Hidrolik yag filtresindeki basing disimi H
CP kumandasinin arizasi/bozulmasi F

(1) Sadece bir stand-by pompa onerildiginde.

(2) Kaymali yatakli tiim disliler ve iletilen gii¢ > 500 kW olan rulmanli yatakli disliler igin.

(3) Sadece, dislide baska sicakliklarin izlenmedigi uygulamalarda gereklidir.

(4) Rulmanli yatak uygulamalarinda gerekli degildir.

(5) Sadece bas pedieri /dogrultusu igin.

(6) Rulmanli yatakl uygulamalarda, yaglama yagi sicakliginin izlenmesi ile degistirilebilir.

(7) Dogrudan yontemlerle (Grnegin, devsr farki olgiimleri) ve dolayli yontemlerle (6rnegin, izin verilen minimum basincin izlenmesi)
ile 6l¢iilebilir. Tahrik makinasinin durdurulmast yerine alternatif koruma yéntemleri uygulanabilir (Grnegin kayici kavramanin
agilmasu).

(8) Saft capt 300 mm’den kiigiik olan rulmanh yatakli uygulamalarda gerekli degildir.

(9) Yag ile yaglamali ve saft ¢apt 400 mm den kiiciik olan hallerde, ki¢ yatagin yakimindaki yag sicakligy izlenebilir. Su ile yaglamali
ve saft capr 400 mm 'den kii¢iik olan hallerde, izleme gerekli degildir.

(10) Sadece ¢ift yonlii makinalar icin (dogrudan bagh veya geri dondiirme dislisi ile techiz edilmemis disli donanimi igin).
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E Bolim 9 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Dizenleri 9-9
Tablo 9.5A Diimen donanimi
Sembollerin anlami: E _
F = Arza £ ? 8
o s =

L = Alt sinir _ E _% E
H = Ust sinir g & g £

5 5 3 2
R = Yavaglatma @ s @ &
S = Durdurma b 4,? 2 © i
T = Stand-by iglevinin baglatiimasi s s 2 E a =

< n & w ¥ ©
Dumen makinasi (1), (2)
Gug Unitesi gerilim beslemesi kaybi F FT(3) F
Elektrik tahrikinin bir fazinin agir yiiklenmesi ve arizasi F FT(3) F
Hidrolik yag tanki dusiik seviyesi L FT(@3) L
Diimen kontrol tinitesi gerilim beslemesi kaybi F FT@3) F
Hidrolik sistemin islev arizasi (hidrolik kayip) F FT(@3) F

(1)  Bu tabloda yer alan sensérler igin, biiyiik ¢apta SOLAS kurallariesas alinmigtir. Bu nedenle AUT ek klaslama isareti olmayan

gemiler igin de gereklidir.
(2) Herbir diimen donanimi i¢in, makine mahallindeki ortak alarm kabul edilir.

(3)  Arizah alt-sistemler durdurulacak ve etkilenen kisimlar izole edilecektir.

Tablo 9.5B Azimuth sevk donanimi

Sembollerin anlami:

L =Altsinir g
| = Gosterim -

-— N -c E
H = Ust sinir S E g 5 =
S = Durdurma s g g £

(et § D S & 3
HH = Ust Ust sinir s> $ =] >
A= Alarm o o
Sevk motoru
Kapali havali sistemli elektromotor X Nem | Gosterge
X Sicaklik H F
Kapali devre sogutma
Akis | L
Disliler
Sicaklik H
Yaglama yagi tanki
Basing L
Yaglama yagi tanki Min. + maks. LH
seviye
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9-10 Bolim 9 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Dizenleri E
Tablo 9.5B Azimuth sevk donanimi (devam)
Sembollerin anlami:
L = Alt sinir ©
| = Gosterim =
H=Ust 3 E
st sinir S . g 5 g
S = Durdurma 85 5 ‘o g
= Ust i $3 g 3 5
HH = Ust Gst sinir § g E B B
A = Alarm @ 7]
Saft sistemi
Asinma (lvmeler) I
Saft yataklar Metal pargacik |
algilama
Alarm, iki
Sicakhk H kademel
Saft sistemi yaglamasi
I iki .
) § Akis kademede Gosterge
Fazlalikl yaglama yagi pompasi
Aktarma | Gosterge
Sicakhk H Alarm
Yagl g
aglama yagi Min. + Maks. L-alarm/
. LH "
seviye H-gOsterge
Saft sizdirmazlik elemanlari
Basing tanki Min. + .Maks. LH Alarm
seviye
Sizinti Sizinti H Alarm
Emercensi sizdirmazlik donanimi islerlik | Alarm
(ariza olursa)
Saftin hareketi
Pervane safti kilitteme dizeni Kavrama | Gosterge
Glg aktarimi kavramasi Kavrama | Gosterge
Sintine sistemi
Gondola’daki sivi Sintine seviyesi |H HH| Alarm, iki kademe
Gondola’daki sivi Slntlne seviyesi L HH Alarm, S
izleme
Motordaki sivi Sintine seviyesi |H HH Alarm, |k|Skademe,
Manevra donanimi
Kontrol bilesenleri Ariza | Alarm
Dimen agisinin sinirlanmasi Ariza I Gésterge
Hidrolik sistemler
Tanklardaki izin verilen yag seviyesi Seviye ‘ LH ‘ Gosterge
Elektrik sistemleri
Olclimler icin fazlalikli parametrelerin karsilastiriimasi Olabilirlik kaybi I Gosterge
Veri aktarimi Sinyal hatasi | Gosterge
Kritik durumlar Meydana gelme I Gosterge
Yangin alarmi Duman algilama | Gosterge
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F Bolim 9 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Duizenleri 9-11

F. Yardimci Dizel Makina Sensorleri

Tablo 9.6  Yardimci dizel makinalar

F = Anza
L = Altsinr - E - e
= 2 c . 2 <
H = Ust sinir = € 5 2 3
» o — — o
R = Yavaglatma c T 0 2 0 E
2| 22| 5 &| %5
S = Durdurma 2 3 8 2 :§ § =
T = Stand-by iglevinin baglatilmasi © & £ g c S =
B 8 o
< n 2 w o ¥ 2
Yardimci dizel makinalar
Yiksek basingl yakit devresinde sizinti F
Yaglama yagi sicakligi H
Yaglama yagi basinci L L,S

Yag buhari algilama donaniminin harekete ge¢mesi (veya asagida
belirtilenler igin sicaklik izleme sisteminin veya esdeger cihazlarin

harekete gegmesi: F S
- makinanin ana ve krank yatagi yag c¢ikisl, veya

- makinanin ana ve krank yatagi) (3)

Sogutma suyu basinci veya akigi

Sogutma suyu veya sogutma havasi sicakhgi

Sogutma suyu genlesme tanki seviyesi (eger ayri devre ise)

Gunlik yakit servis tanki seviyesi

r|r|jr|xT|r

ilk hareket havasi basinci

Asiri devir H, S

Puskirtme pompalarindan énce yakitin viskozitesi veya

pliskiirtme pompalarindan 6nce yakitin sicakhgi (1)

Her silindirden sonra egzost gazi sicakligi (2)

Yuksek basingl enjeksiyon sistemi yakit basinci

Yuksek basingh enjeksiyon sistemi servo basinci

T |r|r|T|xT r

Tlrbosarjer devri (4)

Notlar:

(1)  Sadece, agir yakit yakan makinalarda.

(2) 500 kW/sil.den biiyiik makinalar igin.
(3) URMI0.8 veya SOLAS Reg. II-1/47.2 de istenildigi hallerde, alarm ve durdurmayr baslatmak igin iki ayri giicti olan her
makinada, bir yag buhari tespit sistemi (veya makina yatagi sicaklik izleme sistemi veya esdeger cihazlar), alarm ve
durdurma sistemleri arasindaki bagimsizlik gereklerini saglayacaktir.

(4) Sadece B ve C simifi tiirbosarjerler icin gereklidir (TL Makina Kurallari, Kisim 4, Boliim 4,4 ’ya bakiniz
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9-12 Bolim 9 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Dizenleri

G. Yakit, Separator, Is1 Uretim ve Kullanimi1 Sensorleri

Tablo 9.7  Yakit, Separator, Isi Uretim ve Kullanimi

Sembollerin anlami:

F = Arza

L = Alt sinir

H = Ust sinir

R = Yavaslatma

S = Durdurma

T = Stand-by iglevinin baslatiimasi

Alarm sensorleri

Stand-by donanim igin

sensorler

Emniyet islevleri sensorleri

Kaptan koskiindeki tekil

alarm

Yakit

Kapali degisim borusundaki yakit seviyesi (gaz 6rtlsu) (2)

-

Otomatik yakit filtresi arizasi

Yakit servis tanki seviyesi

L (3)

Yakit indikator filtresi basing farki

Gunlik servis tanklari ve dinlendirme tanklarindaki yakit sicakhgi (6)

Seperator sistemleri

Separe edilecek sivinin sicakligi

LH

istenmeyen dram agilmasi

Separe edilecek madde igindeki su

Su valfinin kagagi

Camur tanki seviyesi

I (M |(m|™m

Akaryakitla ¢alisan isiticilar

Isitici sicakhgi

Dolasim

Duman gazi sicakhgi

Sizinti

m|I (r|XI

Egzost gazi ile ¢aligsan isiticilar

Isitici sicakhgi

Dolasim

Isitici ¢ikisinda egzost gazi sicakligi

Isiticida alev

Sizinti

m|(m|IT |- |IT

Yardimci buhar tesisi

Yogusum, besleme suyu ve buhar sistemleri

Buhar basinci

Yogusum tanki seviyesi

Tuzluluk

Yag karisimi

m|I (|
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G Bolim 9 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Dizenleri

9-13

Tablo 9.7  Yakit, Separator, Isi Uretim ve Kullanimi (devam)

Sembollerin anlami:
F =
L=
H=
R=
S =
T=

Ariza

Alt sinir

Ust sinir
Yavaslatma
Durdurma

Stand-by islevinin baslatiimasi

Alarm sensorleri
Stand-by donanim igin
Emniyet islevleri sensorleri

sensorler

Kaptan koskiindeki tekil

alarm

Akaryakitla ¢alisan kazanlar

Su seviyesi LH

Buhar basinci H

Dolasim L

Egzost gazi kazanlarn

Su seviyesi LH

Buhar basinci H

Egzost gazi kazaninda (kanath borulu) alev L

Yardimci buhar tesisi i¢in akaryakit sistemi

Yakit besleme sistemi

Yakit basinci (1) L

Yakit sicakhgi/viskozitesi LH

Servis tanki seviyesi L

Briilorler

Basingli puskirtiictideki yakit basinci (5) L

Puskdirtlilen madde basinci LH

Doner kap devri/primer hava basinci

Alev bozulmasi (1)

Sikistirma havasi basinci (5)

| Y i e O

Baskili gekme

Evaporator tesisi

Damitik Grtinln tuzlulugu ‘ H ‘ ‘

(1
()
@)
4)
®)

Ana buhar tesisi igin yavagslatma ve kayt.

Otomatik gaz bosaltmalr durumlarda uygulanmaz.

Eger uygun tasinti diizeni yoksa, yiiksek seviye alarmi da gereklidir.
Alternatif olarak sicaklik alarmi i¢in TL ile anlasmaya varilabilir.

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

gergeklestirilmesi yeterlidir.

(6)

Sadece, tanklarda isitma donamimi varsa ve yakitin parlama noktasi asilabiliyorsa.
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9-14 Bolim 9 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Dizenleri

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

Tablo 9.8  Yangin alarm sistemleri, elektrik tesisleri ve diger sistemler

Sembollerin anlami:

F = Arnza

L = Alt sinir

H = Ust sinir

R = Yavaslatma

S = Durdurma

T = Stand-by iglevinin baslatilmasi

Alarm sensorleri
Stand-by donanim igin

sensorler

Emniyet islevleri sensorleri

Kaptan koskiindeki tekil

alarm

Yangin alarm sistemi

-

Yangin alarmi (1)

Ariza F

FWBLAFFS (Lokal Yanginla Miicadele Sistemi)

On alarm

Bosaltim

-

Ariza

Elektrik tesisi

Gemi besleme devresi arizasi

ikincil tiiketicilerin devre disina alinmasi

Jenerator kesicilerinin harekete gegmesi

Dustk frekans

Asin gerilim

24 V ana sarj Unitesi arizasi

m | M| (r|m|m |

Gli¢ yonetimi genel arizasi

Digerleri

Uzaktan kumanda arizasi

Alarm sistemi / vardiya alarm sistemi arizasi

Emniyet sistemi arizasi

Emniyet sisteminin harekete gegmesi

Harekete gegen emniyet sisteminin iptali

Uzaktan kumandanin ayariffiili degerlerinden sapma

Yedek bir tinitenin otomatik starti (4)

Yedek bir kontrol Gnitesinin arizasi

Makina dairesi sintinesinin, sintine emis borusunun seviyesi (3)

Separatérden sonra sintine suyundaki yag miktari

Otomatik sintine pompalarinin galisma suresi ve sikligi

I(T (T |T | Mm|Mm{(Mm|mMm|mMm|m |7 [T

Yakit taginti tanki seviyesi
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H B6lim 9 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Duzenleri 9-15
Tablo 9.8  Yangin alarm sistemleri, elektrik tesisleri ve diger sistemler (devam)
Sembollerin anlami: s
- = =
F = Arnza g .§ f‘g
L= A:It sinir E 8 %
H = Ust sinir E E E _'g
R = Yavaslatma =§ 5 2 %
(=4 N [ o :0
S = Durdurma @ > o - x
* 2 < Q c
T = Stand-by islevinin baslatiimasi 3 T Q| = S
S g 5| E § &
< n o IT] X ®
Yakit taginti tanki seviyesi H
Alcak basing COz sistemi arizasi F
ilk hareket havasi kompresérii arizasi (2) F
Yangin séndirme sistemi basinci L
Otomatik yangin séndirme sistemi aktivasyonu F F
Elektrikli governdr arizasi F

(1)  Alarmlar, diger alarmlardan gorsel ve isitsel olarak ayirt edilebilmelidir.
(2)  Sadece dogrudan tornistanlt makinalarda.
(3)  Her makina dairesi veya bolmesinde, alarmlar i¢in en az iki ayri sensor.

(4)  Normal kosullarda harekete gegmezse.
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9-16 Bolim 9 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Dizenleri

l. Onemli Donanim igin Stand-by Devreler ve Uzaktan Kumanda Sistemleri

Tablo 9.9  Onemli donanim igin stand-by devreler ve uzaktan kumanda sistemleri
[))
> (]
(O] c
5 | § 25
Tesis / Sistem ° B £2
z E 00
g Sxge>
5 2358
7] Ac8 9
Yaglama yagi pompalari (1) X X
Piston sogutucu pompalari X X
HT (yUksek sicaklik) tath su sogutma pompalari X X
LT (dusuk sicaklik) tath su sogutma pompalari X X
Sevk dizel makinasi -
Deniz suyu sogutma pompalari X (2) X
Yakit valfi sogutucu pompalari X X
Yakit besleme pompalari X X
Yakit basing arttirma pompalari X X
Yaglama yagdi pompalari X X
Sogutucu pompalari X X
Gaz tirbini g Fore
Yakit besleme pompalari X X
Yakit basing arttirma pompalari X X
. . Yakit besleme pompalari X X
Yardimci dizel makinasi .
Silindir sogutma suyu pompalari X X
Besleme suyu pompalari X X (5)
Yardimci buhar tesisi .
Sirkilasyon pompalari X X (5)
Brilor sistemi Yakit besleme pompalari X
Gagz tiirbin jeneratorii Yedek yaglama pompasi X X
Disli yaglama yagi pompasi X X
Kumanda edilebilir pigli
X X
pervane yaglama pompasi
Dimen makinasi hidrolik yagi
X (3) X
pompasi
ilk hareket havasi kompresorii X (4)
Kontrol havasi kompresori X (4)
Ana yangin séndirme
X (3)
pompasi
1) Ayrilmig devreler icin gegerlidir.
(2) Bunun yerine, “scoop” (kepge) ile calisilyyorsa, devir sayisina bagl olarak otomatik agilip kapanabilen ana sogutma
suyu pompasi.
(3) Kaptan koskiinden uzaktan kumanda ile harekete gecirme.
(4) Basinca bagl olarak, otomatik yol verme veya durdurma.
(5) Yardimct buhar tesisi icin, elektrik giic beslemesi arizasi ve arizanin giderilmesi durumunda yol verme gerekmez.
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J Bolim 9 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Dizenleri 9-17

kuguk askeri gemiler icin Tablo 9.10 ~ 9.12’de izleme
J. Kiiglik Askeri Gemiler igcin Uzaktan parametreleri ve alarm limitleri verilmistir.

Kumanda

Boyu L <48 m. olan ve RC ek klaslama isareti verilen

Tablo 9.10 Sevk Makinalari Alarmlari — Ana Makinalar, Digli Donanim ve $aft Sistemi
izlenilen parametreler:
L = Alt sinir
. Alarm Aciklamalar
H = Ust sinir
F = Ariza
Ana makina
Makina agiri devri H Emniyet sistemi tarafindan durdurma
Makina girisindeki yaglama yagi basinci L Emniyet sistemi tarafindan durdurma
Makina girisindeki yaglama yagi sicakhgi H
Yaglama yagi filtresindeki basing farki H
Otomatik yaglama yagi filtresindeki ariza F
Makina girisindeki yakit basinci L
Yiksek basingh borulardan yakit sizintisi F
Yakit filtresindeki basing farki H
Otomatik yakit filtresi arizasi F
o . o Otomatik gaz bosaltmali durumlarda
Kapali degisim borusundaki yakit seviyesi L
uygulanmaz.
Silindir sogutma suyu basinci veya akig L Emniyet sistemi tarafindan durdurma
Silindir ¢ikisindaki silindir sogutma suyu sicakhgi
. . L . Akaryakitli veya isi ileten sivili isi
Makina sogutma suyundaki yag kagagi H o . .
degistiricilerde sogutma suyu kullanildiginda.
Deniz sogutma suyu basinci
ikincil tatll su sogutma suyu basinci
ikincil tath sogutma suyu sicakligi
Doldurma hav?3| sogutucusu ¢ikisindaki, doldurma Veya akis siniri yerine “dolgu havasi
havasi sicakhgi LH
kanalinda su”
. Elektrikli ilk hareketli makinalarda, aku sarj
llk hareket havasi basinci L ) ) ) .
cihazinin arizasinda bir alarm verilecektir.
Kumanda havasi basinci L
Egzost gazi sicakhgi
Emniyet sistemi tarafindan durdurma.
. Onayl alternative ydntemler kullanilabilir
Krankkeyzde yagd buhari konsantrasyonu H L o
(2250 kW ve daha buyuk veya silindir capi >
300 mm olan makinalarda)
Disli Donanimi
Yaglama yagi sicakligi 500 kW ve Uizerinde
Yaglama yagi giris basinci L Emniyet sistemi tarafindan durdurma
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Tablo 9.10

Sevk Makinalar Alarmlari — Ana Makinalar, Digli Donanim ve $aft Sistemi (devam)

izlenilen parametreler:

L = Alt sinir
. Alarm Aciklamalar
H = Ust sinir
F = Ariza
Saft sistemi
. . . Saft capi < 400 mm igin, sensor ki¢ yatak
Stern tup kig yatagi sicakligi H civarina konulabilir.
Ara saft yataklarinin sicakhgi 500 kW ve uzeri
Srast blogu yaglama yagi sicakligi veya srast yatagi
sicakhgi H
Kumanda edilebilir pi¢li pervane systemi, (varsa)
Hidrolik yag basinci L Kaptan kdskiinde “uzaktan kumanda sisteminde
ariza” ile birlikte gosterilebilir
Gravite tankindaki hidrolik yag seviyesi veya destek L Emniyet sistemi tarafindan durdurma
pompasi basinci
Kaplinler
Kavrama durumunda kontrol disi ayrilma L Emniyet sistemi tarafindan durdurma

Tablo 9.11

Yardimci makinalar, tanklar ve ¢esitli konularla ilgili alarmlar

izlenilen parametreler:

L = Alt sinir
H = Ust sinir Alarm Agciklamalar
F = Arza
Dizel jeneratorler
Makina asir1 devri H Emniyet sistemi tarafindan durdurma
Makina girisindeki yaglama yagi basinci L Emniyet sistemi tarafindan durdurma > 220 kW
Yaglama yag sicakligi H
Makina girisindeki yakit basinci L
Yuksek basingli borulardan yakit sizintisi F
Makina girisindeki silindir sogutma suyu basinci veya
akis L
Silindir ¢ikisindaki silindir sogutma suyu sicakligi H
Gerilim LH
Frekans L
ikincil tiiketicilerin devreden gikmasi F
Ana elektrik glic kaynagi arizasi F
Seperator sistemleri
Separe edilecek sivinin sicakligi LH Eger tekil lokal gdsterge varsa, merkezi alarm
istenmeyen dram bosalmasi/su valfinin kagagi e panelinde ortak bir alarm yeterlidir

/separe edilecek madde igindeki su veya esdegeri
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Tablo 9.11 Yardimci1 makinalar, tanklar ve gesitli konularla ilgili alarmlar (devam)

izlenilen parametreler:
L = Alt sinir

H = Ust sinir

F = Arza

Alarm

Aciklamalar

Diimen makinasi

Dimen makinasi arizasi

Faz hatasi / agin yukleme

Kontrol sistemi arizasi

-

Tank seviyeleri

Yakit servis tanki

Genlesme sogutma tanklar

Camur, sizinti ve yakit taginti tanklar

Stern tlp gravite yag tanklari

Ana makina yaglama yagi toplama tranklari/tanklari

Dimen makinasi hidrolik yag tanki

r |- ||| |(r

Otomatik veya uzaktan kumandali doldurulan
tim tanklara ilave olarak ylksek seviye

alarmlari konulacaktir.

Yangin algilama sistemi

Yangin alarmi

Ariza

Cesitli konular

Uzaktan kumanda sistemi arizasi

Alarm sistemi arizasi

Tekil alarm

Emniyet sistemi arizasi

Emniyet sisteminin harekete ge¢gmesi

Yardimci makinalarin otomatik aktarimi

b T i B R 1 |

Makina dairesi sintinelerinin/dreyn kuyularinin seviyesi

Herbir mahaldeki beher makina basina en az

2 sensor ve algilama devresi

Yangin séndiirme sistemi arizasi

Otomatik yangin séndirme sisteminin harekete
gecmesi

Tekil alarm
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9-20 Bolim 9 — Sensorler, Stand-By Devreler ve Uzaktan Kumanda Dizenleri

Tablo 9.12 Yardimci buhar kazanlari alarmlan

izlenilen parametreler:

L = Alt sinir
H = Ust simir Limit Aciklamalar
F = Arza
Buhar kazanlari
Emniyet sisteminin devreye girmesi F
Buhar basinci LH
Su seviyesi LH
Sirkllasyon pompasi arizasi F
Yogusma suyu tuzluluk derecesi
Yogusma suyuna yag karismasi H
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Bolum 10 — Yedek Parcalar 10-1

BOLUM 10

YEDEK PARCALAR

LY L= I =Y 14 ) 10-2
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10-2 Bolum 10 — Yedek Parcalar A

A. Genel istekler

1. Otomasyon sistemlerinin yedek pargalarinin 2. Yedek pargalarin  miktari  dokimante
kapsaminin belirlenmesinde (reticinin dnerileri dikkate edilecek ve bunlarin listesi gemide bulundurulacaktir.
alinacaktir.
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Ek — Bitunlesik Bilgisayar Kontroli (ICC) Ek-1

EK

BUTUNLESIK BILGISAYAR KONTROLU (ICC)

Sayfa
LT 1T PO O PP OPPROPPTPPN Ek- 2
GENEI GEIEKIITKIET ..........oiiiii ettt et e et e nree s Ek- 2
OPEIAtOr ISLASYONIANI...........cocvcveeeeieeeee ettt e ettt e et een e s e e ettt een s e e e anen Ek- 2
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Ek-2 Ek — Bitunlesik Bilgisayar Kontroli (ICC) A,B,C

A. Genel

1. Bitinlesik bilgisayar kontroli, 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 (gui¢ yonetim sistemi)
2, Hata modu etki analizi (FMEA), Kisim 105,

Boélim 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. bash@ (alarm, emniyet ve kontrol
sistemleri) ile istenen kontrol ve izleme fonksiyonlari,
bltinlesik bilgisayar kontrolli sistemlerin tekil hatasi,
girdi hatasi icermesi, servisler Gzerinde ters etki olmama
durumlarinda her bir operatoér istasyonunda elverigli
olarak devam edecegini hata modu etki analizi (FMEA)

gOstermelidir.

3. Diger uygulamalar ic¢in bultinlesik bilgisayar
kontroliine 6zel 6nem 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 kontrol ve

izleme gereklilikleri ile uyumlu olmalidir.

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

3. Baglantili makine sistemleri igin herhangi bir
glvenlik fonksiyonuna karsilik olarak bilgisayar kontrolli
otomasyon sistemi tarafindan, bu kisimda istenen alarm
ve gosterim fonksiyonlari saglanmalidir. Givenlik
fonksiyonlarini saglayan sistemler genellikle bilgisayar
kontrolli otomasyon sisteminden bagdimsiz olmalidir.

Ayni zamanda Kisim 5, Bélim 10, C.2.1’e bakiniz.

4. Ekipmanin guvenli ve verimli bir sekilde
isletiimesini ve hatalara cevap verilmesini, 6r: stop
etme, calisma, parametrelerin dizenlenmesi, v.b.,
garanti altina alarak, Bolim 3, H. ile uyumlu olacak
sekilde kontrol saglanmalidir. igletimsel durumun
gOsterimi ve bu gerekliligi yerine getirecek diger benzer
parametreler, kontrol altinda bulunan bitiun ekipmanlar
icin bilgisayar kontrolli otomasyon sistemi tarafindan
saglanmalidir.

C. Operator istasyonlan

1. Her bir operatdr istasyonunda minimum iki
tane ¢ok amagh goruntileme ve kontrol Unitesi ile
ekipman kontrol edilebilmelidir. Unitelerin sayisi, B.2 +
B.4 ile talep edilen kontrol ve izleme fonksiyonlarina es
zamanli erisim saglayabilecek yeterlilikte olmalidir.
Yedek gug¢ kaynaklari, tanimlanmis bir zaman dilimi i¢in
bagh bulunan yuk ihtiyacini karsilayarak ana elektrik
enerji kaynaginda olusabilecek bir hata gibi normal gti¢
beslemesinin  kaybi durumunda glic beslemesini
yeniden kurabilecek yeterli sureyi saglayabilecek
sekilde siniflandiriimahdir. Bu stre 30 dakikadan daha
az olamaz.

2. Her bir cok amaclh goérintileme ve kontrol
Unitesi bir monitdr, klavye ve imle¢ denetim topunu
icermelidir. Egder kullanici tarafindan gerekli kontrol
velveya izleme fonksiyonlarini saglamak Uzere her bir
etkinlestirme  Unitesi  yapilandinimigsa, alternatif
yerlesimler kabul edilebilir.

3. Birden fazla operatdr istasyonundan
erigilebilen kontrol ve izleme fonksiyonlari gibi bilgisayar
kontrolli otomasyon sistemleri ayarlandiginda, her bir
istasyonun segcili isletim modu (6r: kontrol konumu,
bekleme konumu, v.b.) acikga belirtiimelidir. Ayni

zamanda Boélum 3, H.'ye bakiniz.

4. Operatér istasyonlari ile ekipman kontrol
edilebilen herhangi bagka istasyonlar arasinda iletisim
araclari saglanmalidir. Yerlesimler kalici olarak monte
edilmeli ve bilgisayar kontrollii otomasyon sistemine glig
saglayan ana elektrik enerji kaynaginda ariza olmasi

durumunda igletimde kalmalidir.
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