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¥ZET
Bu yadesnda ci | i ks sre ky &dkdriavelss & i | ama-I|larla kullaném al
yvaygéanliarksaans éz énikdad d¢ & taa rai-thksodo]isi, fgaeyl di axlianmi g, , mevcut
gelecektanu ht e me | k ulilé barlikté gh k®Ima rzldeer du konuda yapélan -al e

Anahtar kelimeler: AUV, ROV, OTONOM,K S AUV

1.Gi ri K

1.-Tanéml ar

Su arbet égeognad mg2de doj al ve =-evresel kaynakl al
muhtelif inkaat faliyetleri, keyée ve ¢l ke ge¢ve
sivil ve asker.i uygu?aebl gkldani gy yred td@&ilr me/katpee | alnu |
end¢striyel araktérmal arén bg¢gyeéek bir késme, i n
pl atformlarén kull anél masé ¢zerine odakl|l anméxt é
Bu alanda yapélan -al ékmalaré zorl akteran sur

unsu
a. Deni z al teé mhdaaskéin-t ez ki | eri ndeh adeél @ayenmall
-ok y¢ksek ol mase,

b. Deni zin i-indeki dal ga hareketlerinin pe
ortam ol uktur masé,
c. Deniz suyinun elektromanyetik spektruth © h i I-iokdesénér |l & bantl
bei rlgde lge-irgen davranéyor ol maseéedeéer.
Bu nedenl e RF hgbBeelvekménsgeurelkai éenerjiyi dep
fiziksel ger-eklerden °tg¢r ¢, su alténda -al éka
bilim i-nsnarnleared izorl anma nedenl eridir.
Ger -ekten de, s°z konusu ara-1|arén sistem -°.
haber | ek me, skeoynrt ¢rsoel f evre, gegndesrm i-,°z¢ml erinin ol uk
biri ayreée bir araxkxteérma konusudur.
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KSAA' | ar t emel onotlraorla ks K@sENoNK alddk oild waza gurupta
dej er mektediti rKd bl o k ¢RQV(Remdte@peratinga\ehicle), otonom olan
ise AUV (Atonomus LhderwateNehiclepo | ar a k naadkl taanddéerr é |

ROV, en geneltaamé i |l e Dbir operator tarafeéedeankukakta
ama-lara y°nelik ve tehlikeld] ol albtiéd ecekotbudur
Dol ayéseéeyl a bpamacRROV , ,ysaimsetcesnkoat robpedamn® rogprerad
kontrol ¢ sajl adajceé dggograwye&mlbaarj,l ayamdikmaibll iop vege re
alénmaséené sajlayan vin- d¢gzenekl erinden

ROVOI ar boyut ve i kKlev ol arak, sadece izl eme
gf¢nt ¢ al maya ve bazégnPbpembrr kyapkhaye baseltil
gi bi, czerlerinde yer alacak pek -0k sens®°r

otonom -al ékma yetkinli]ine uslahainparvaek rool bdoutk -kao Ikl
i Kl evl er i yerine getiren b¢yeéek sistemler

¥zell ikl e K K Sénéefeée afRloO¥n ol ms aks éazd| smd &l & léa ni, K
d¢kenegl ebilecek ol an ROVOIlI ar, s25 0 atehkkeldzi@ veéneéer |
bertaraf et mekt e, 3000 mbéyi abkaakré nd d@ rdiamlei kgl°erredve

yerine getirebilmektedir.

Mi kro ve Mini ROV ol ar alk kgandrtelzesindeotd®Q Vadnl avre
altendakeh!| daker de -al exmal ar g-er = ¢gerh | &€ mnteir ri meskr
sunmaktader .

AUVOIl erin tasaréeméneéeka&lgannkgmf £ an @e@k@dmé ojmig sk ¢ n i ns
ara-lhbrenéonk problem ve ikl et me zeoks ézeén okeurkdiu
seyre¢sefer sistemleri vV e gé - cnitel eri

sambat adeér

ias] e rsl u

AUVOl erilaRO¥&dIl dre mel ayrecal éjepl mddvait er va
gé - kaynakl ar énén oédkedirsDéa hal @rneknl ¢ et liesree bAU
pl anl anméxk r ogaliera edabilepeklerigiboatnonmeokmi seviyeleri

esnasénda °nceden °ng°r ¢l ememi k duruml ar

ox P o

faaliyetlecéhikaeskirldde ebhaslrat d@amek ve donat

Genelde AUVl er hidrodi nami k Fiindir-b gl &lde f yrap@)s € ntdaas a

¢ r enektediter.

Nor mal densubmbt ehaydaalmak i-in kullaneél an
°zel |l i Kdre alAday i kalsetvi nankbéal yeri ne motorl ar e
samb&t.Aohélke,ci hazén sudan hafif odam&za der bewuhde

kendilijinden su yg¢zeymekedic- ekmaseée kKekl i

sal t mal ar :
AUV - Autonomous Underwater VehicleOt onom Sual t é

(o]

Temel K

arace
KSAKnsanséz su alte arace
PAP ROV- Military Class Remotely Operated Underwater Vehicle

> P>
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DCM - Data Communications ModuteHabe r | e k me mo d ¢ | ¢
PEM-Hydrogen FuelCelYak ét H¢cr esii

SAM-Su &Araée ¢JManmimp si st emi

UUV-Uzaktan kumandal sual té aracé
Manipsl atSu al t ¥apdpm&yeesajl ayan Robot

I > > D

é
2]

12Kul |l aném Yerl eri

k ol

KSAAr gén¢é m¢ zdeaskeriavgsgiévni | o laalraankd a  Isivillkll aln@h énmk t a

al anl ar é:

A Arama, kurtarma

A Sualteé boru vwkoktmledi o d° kenmes.i

A Kepr¢ ayajeée kontroll eri

A Su alte durum farkéendal éjé sajl ama

A Su alte inkaat ve bakém/onareéem

A Su alté °rnek topl ama

A Batek kurtar mak

A Suanaak ve delil -éekart ma

A tevresel aervarket érimalliari,j i-

A Okinografi b ywo-atietr Imal iak ,- al ékmal ar é

A Bat ék objgedll emtaise grgaewti , batéeklar, wu-aklar vb

A Sualteée ge¢-hdsoalsghnt ak éve n¢gkler santraller

A Su rezerajaklapra&) ab&r ve su setleri incel eme

A Su altée boru hatteée kaynak incel enmes.i

A Bal ék, yenge- wearsa y¢zeyi arakterm

A Zebra midyeleri ve temizlenmesi

A Arkeoloji -aleékmal ar é

A Sualtée haritalama ve dojrul ama

A Belgesel -eki mi

A Suparkl ar e

A Korozyon vemnekatodi k ©°1 - ¢

A Sualteée olay yeri incel eme

A Gemi teknesi, pervanesi ve y°nlendirme ekip

A Dal ge- mpetezdéseenkl eel emané ol arak g°rev icraseé
kekl i nde meldedima| anabi l
Askeri alanda i se; mani p¢l at © limansve&t e mi &r ia,] asu
gevenl i ji, mayénmnttan éd e ntiilzeddtss evimed zilnihtag b k@ k t ar ma
-al ékxmal ar & ginnik taaldaémrllaar da kul | aneéel

Mi nyat ¢r ara-1ar gdrear loipkelre ssywallt@tndakpaedniaf- | vee od °u:
boru hatl arénda ¢ zetr-iantil éarkékenrt r o g indakitria d klaa raél
Teranel er t aeecadi@nedrainn al t é nvelveydyorshian ggimalyevrar a m&z a

bakkmakt.dAg é& facraajb kapakl ar éelewnl Ihak & &odyentdrisniern d e

tar afiseanelaedt ve kanét ar acktmrakrtadd éaiarh i agsebuhlearn éde
mi nyat ¢rs uarl &-elnadraégn, °r nek &me-llaémak ulgl®ad mark tyadara
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Ol duk-a yojun kull ang&l ani fytelriliefrtdreinkl i eikrik i agé ab a
yértél madejéené kontrol emmek.ad®@gmk ckuhdrang mé d ¢
ol arak dal gé-meltdigdi diall m&si ygei e@le kot ¢, soj uk h
kullanmak ciddi bir akrna

atiftir.

¥zellikle oki nopilhasdakd kr eslezlg md@ sédrerhaeret kil erinin |
son yeéllarda hayl:i geni k kitlelere hitap eden
i -erisinde en b¢yé¢k ye¢gzdeyi texkkil etmektedir.
13 Knsanséz Su Altée Ara-larénén Tari h-esi

Knsanséz su altée ara-|larénén tarihte il k ol ar g
bil giler bul unmasa da, kayétlara ge-en en esl
UnderwaterVve hi cl e) Aadet uftyaddavhiBéenhéad RBuppmebil e t
geliktirilmik olan torpido keklindeki bir uzakt
Bug¢n yaygén olan forma daha yakeéen 10158mtel k u
Dimitri Re link otfafs atrd rammfaenndPoodl e i si ml i ara-ter
-al ekmal aréndaki il k ciddi il erl emel er i se Bri
taraféeéndan geQt-cenkonmneiktq zellmilkltemi. oslumaglatng airzaadé
olar ak sénéeflandéreéel abil ecek bu aimmvdtaniziemel k yeéel |
amacéyl a k WIBIDa nledl nneénkntchasrme. W @r5i7 b u ara-1|ar e bel
geliktirmeyelDdDak| aenlé@&n dod ru pi dd disae rewna nst éerr éer | &8l neeay
¥ncel eri okyanus di binin haritaséeneén -ékareéeln
edil mesinde Kkul |l &Rmé&kled é jkée kK d@ ynddeed iviemiukztaikrt.an k u ma
probleminedeni yl e derni @ laadueAnanadoirkzduen uszakt an pil ot
kontr ol edil en shiyune i 2yitaitied ildra weememesl eeteniye

kontrollei - o k zYinedas . Krahk sa&mk®& yasy@&n bia] &de&ki | de H
Kran tarafénddrmré&hkerislpen imayén kull anél mexl ar
Britanya K aliyet Donanmasé, uzaktan kumandal &
deniz altéenda kalan ejitim torpidolarénén temi:

ABD Donanmas¥f@ablaet C&€wWRrol |l ed Under water RecoO
196606da Kspanyadbnéeén Palomares kasabasée a-éekl ar

kaybol an atom bombaséfRéimdeni 272l yehedanda - Eklamad
batandem al t € m¢rettebaténé sadece birka- daki kal é
kumandal & su alté ara-larénén operasyonel anl al
°rnekl erdir.
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Resiml1l. CURV-II.

a bir s¢re

ABDnin Rhode I sl and eyal eti a-é nd
Woods Hol e' d
arp ~

k
ol uml d asromau.-ée Mmédsthehusetts' e baj
kendi bakéna Newpomék@agkeadoddt a
yol culuju GPS veya iletikim ara-larena i htiya-
Deniz Kuvvetlerinin 2017'de tamamen bajémséz i
bunl aré yaygeén Kekilde emuantBier elesiokaht &laaraéne
i nsanseé hava ara-1|1aré ogiikki edalhagiekdraoamidienolzad
gé¢ne kadar suyun dibi,ndeakaéabataeckpirébebskeri
kull anéel magké&.aplan! an

2KAA' | seael ¥zellikleri

—_

ménda vyapélan -al ékmal ar ge°
,hem debeyzuk kereltikjiil ereabedah & K me
Apa rodon® etredl dailk | er i ni belirlem

el i
I

=~ —

S rec
f ékopo
b ekte

L Qo C
(72 <)
(o]
=)

dir

KSAAarén genel 'l @areltikl émrir kRN BUYg afz&dlal @ keér gu
créen birlikte dejerlendirilecek ve gerekli k éc

21¢ceki t |l er i

KSAA | ar muht el itfa -celkup | eu rdlea ryéa @éddnitkadkandéam a ma - |
©zel | ibkolyeurtilnaer,éna ve g°r evndeérriénlea bgi°lrnee kctue dkierk:i | d
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21¢eki tl eri:

/
)

2.2 Teknoloji, Modelleme,Navigasyon ve Poblemler

2.2.1:Teknoloji

KSAATrén ge-mi kteki tamel teknolojik probl emle
A Enerji (°kmdlikle AUV

A Navigasyon dojruluju ve otonom -al @kma

A Haber | exlende) ( AUV

A Yiksek derinlik

keklindeol duj u bilinmektedir.

Ge¢negmgzde bul aymépkayk ssnitnriaol ajd ar e tekni kl erini
karmakéek birtakAohWabatdel uy @ kvnednki & leg d Iniexkkttierdiilre n
kaynakl aré (yaket pili ggl bkni w e h amearalregkamet etke
kompositma |l zeme teknolojileriyle ilgili problemler

GiDB|DERGi FERR=4S
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2.2.2Modelleme

KSAA'r pahal ez oarr akdratrl aorlduap ve pr obl e mBui ortaml
nedenle kablolu veya kablosuz olsuk ont r ol | er i ni n gerekgnektedimBul ol mas
sebepletasmaceélm kl-en dojru bir model dejmeu ¢zeri
davranék fonksikyenloa nk@earekmektainyéanpl éa nitare istermes p

mi syona gloaree nKSMaAvi gasyonemekerkionnitnr,ol enmodel |a
fonksiyonl ar bnekteditcj] | amasé ger ek

Ksti kamet kor uma
Sabit derinlik
Sabit y¢kseklik (deniz tabanéna g°recel]

Engel den sakénma

Belirlenen noktada durma

Gerelte ve harici fakt°r basteér ma
g. Acil durumlarda kendini kurtarma

~0 0o

Ksti kamebi kookimédar kl e KSAA g°revinde ol mazsa
derinlik fonksiyonumay én temi z|l eme g°revlerindenz sabit

tabanéna yakén g°revlierde (°rnejin boru hatt e,
g°revl eri ndm)ktlandeem .k azan

Engel den°®°zaekkémsmbdaearda) ger -eklextirilen g°revle
liman koruma vb.) gereklive n e ml i bir ©°zelliktir. Zira seyir
yanéltan harici fakt°rl er arasénda, deni z t abe

Saptanan nokt ada® zaeslél bia&kl ked il i ealke el rgndar glvti ¢ i+ @ n
haiici fakt°r bast2Z2elmlai déek i g¢é ki°l ervien gsfansnt ¢l er de y
bozucu/yanél teéescaei ¢t dulr@emi aydla &t mescui hya;zzé;nn ek e n
-ékmaseée ve "adiisg ngladujnu a-arak dost unsurl ar
kurtarél maséné sajsindvmmaimeklobaekak fAaledomhnilag et i (
olarak ise; merkez ile irtibat kaybetmele ner j i si nikna zta¢ kyednponmeassi ma s €
takél maséaseygi bur dumektedit ar sayél abil

N a

° |

Y eki ni hai hat al ar daki en ©
- r

kul |l an
c

d

i . ¥rnejin, 10 moél i k o - ¢
sapl akabPizpemsihassasi kedbl ar ak
eki tli -al ékmal arda AUVOI erdek
| mayép akaj édaki unsurl ara da bajéemlé

An

A Gorevde kalma s¢resi

A Gorev prodiddikdycd ayaweél an hareketl er)

A Gorev heéeze

A Gorev ortaméndaki Jrafi kokull ar (derinl
A Gorev ortaméndaki takti k kokull ar (GPS g¢
i mk©né, akustik eékéma yapma i mk©né, Jammer

Dolayéséyl a, tasal@meawymanémda AAWiIi gasyon -°z

ve performansénén dejerlendarihemliil meskileidiin ¢

(hidrodi nami k 0zeIIikIer) ve ortam @eei hi kkep

akénté profili vb.) gi bi faktorlerin mut | aka

model | emeye uygun senaryo bazlé uygun sim¢gl at?®©
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u
(X, ybninde
Xo oteleme-surge)

P
(yuvarlanma-roll)

(Yo yOniinde
6teleme-sway)

(z, yoniinde X
Oteleme-
heave)
yer klreye
y sabit
z koordinat
kekKliKlonuml amada kull anél an referans eksenler
0 V}1 2
()
AN
Yoo NS Yo
W17777777777:7 :
Zy
Z,

kekid°vde(aj ér | ék -zelsenkdekie k hazéle)dgj.erl er ve a-¢€l ar

C

AUVI erin g°revlerini icra etmesinde bir dijer
harekelt e r i de ayneqi bnava- ab @ayuthlee sz dbedd dej i Kke
t a n & mmektedit iyani kontrol edilmesigereken modellemmatematikel olarak 6 eksenli

bir -0 ft koordi nat si BtembagkaAdK§gakbe ke bumulm
oryantasyonu, il eri/ geri °t el eme (surge), saj
(heave), yuvarl anma (rol 1), sapma (yaw) , y u
edilebilmektedit Seyiresa s énda bazé kuvyvemérkezinibazapi bdeyeki a]
fixed) koordinat sisteminde, bazfei Xeeddvek d@mrdinn:
sisteminde ifade edilebiliyor ol maseée, KSAAOGI er

koordinat si st ermaerair adks®emedkas ml¢gareik lzoridrel u kéel mak

GiDB|DERGi FERR=4S
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X3
X2

e

ug| ¥

v, Ys

Yo

/

kelBiGd°vde(ajéerl ék-velksenkdekive k bazék)dej.erl er ve a-é€l ar

Uy

Xz Uy /

kekid°vde(aj ér | ék -zelsenkdekie k hazéle) daajéeralrer ve

AUVOIl erin kontrol ¢ iszerine genel de akademi k b

yéll arda bakl améxteér. Bu konudaki il k -al ekmal
d¢zl emde yapélan hareketl eririllee i dgeay ddhe rgamek
uygun analiz ve tasarémlar ger-eklextirilmicktir

Génegmegzde i se 2x6 eksen ¢ yagerlimmadseeinteh g aSkh - S AMA s s
AalMaéni pl asyon) si st eborhda bunlardareHiriSirrek olarakal knai j ké doal kui p
Kekil de modell enmik ve y°r¢nge takip kontrol y¢
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Si st em, Ssi st emi ol ukturan sualté aracé ve man
raj meenndi si askéda kalacak kekilde tasarl anméck:H
mani p¢gl ateren i kinci ve ¢-¢é¢nceg uzuvlarée ¢gzerin
birbiri czerindeki g°l gel emer .etkaHerkyt ek bol &1
uzuvl ardaki bu et kiler i hmal edi |l mi ktir. Sual
tasaréeména dahi l ekdint mbktiad goWv?Pt magée makipg¢l at
sualtée aracéena ayuyl gluyguleanmamteanr amBu yodr ev | e
konumda sabit tutul masé ve u- i Kl emcinin ©°nce
etmesidir.

Bu kKkekilde geliktirilmi k olan AUVOIl erde dal ma
taméamen bajémséz hale gel mekt e, ancak AUVbéye ¢ -
vermek yine de tam m¢gmkeéegn ol amamaktadeéer . Bu de¢
sékenté yaratabilecek bir durumdur . kamtmnreoli | k

probl emi, bir takém dojrusallaktér ma tekni kI e
-%z¢él mgkken, g kontlrfFuzyl eo gh «cl) anwéek yapay sinir ajl a
tekni kl erinin bir araya getilritenesiJiil ARUVEO
uygulanabil mekte ve -o0ok daha iyi neticeler al éru
Har eket kontrol ¢n¢gn yané sér a, ot onomi seviye.
durum dejerlendir mesi yapmaya ve hadekey tar z
tekni kler de artéek AUVOl erde yaygén ol arak kul
fazla AUVOnin (gerektijinde y¢zey unsurl aréndal
et t"AQY FKLWSdUIl amal ar eknél midekindhe mk ghékmal ar é son
bu y°nde yojunl akméxkter .

2.2.3 Navigasyon( Seyr ¢skoptioleeHa,ber | ekme Si stemleri

KSAArdaki Hiebretr i @k mev,e Navigasyon kaabiliyet!]l
g°revl eri ni gétiamesindecbglhtil & wear °me ml i °neml i unsurl a
s u cst¢nde g°rev yapan i nsanseéz pl atformlarda
belirl eme teknol oj il er i njiroskopsrstanddririe dayeBPkSt).a drgirk t e r
Ancak deniz suyununelektromanyetik spektrum tdinde sadece akustik ve opttka nt | ar d a k i

frekansl ara belirli ° | -KSlA @gyer-midr gveer fdawvklagmeydr
kull anél masé zorunlulujunu dojur muxktur.

ROV6él arda navi gaskyoonnu md ebsitlegiil ea a4 Iné GPS I mkOr
platformu ile kurulan kablolu bir bajl anté ve
me mkendeér . Ancak AUVOler i-in konum bilgilerin
bir veri linki prensip olarak yoktur.H©| b AWMIIT er i n s u altéenda °czel
uygul amal arénda dojruluk ve hassasiyetin -o0ok vy
AUVOIl erin navigasyonu i-in temerektedie kni kIl er i é -

1. Ataletsel (inertial) nagasyon
2. Akustik navigasyon
3. Jeofiziksel navigasyon

GiDB|DERGi FERR=4S
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Digital Compass DVL |CVL |« ADCP

Jiroskop
Modiilleri Bas
CPU () Istikamg"c

Navigas

v

Inclinometreler Kalman

. on
v kestirim zomutu
filtresi »

Yatay »

konumlar (Sensor-
Memory > veri

Akselerometreler (veri tabani) () flizyonu)

Derinlik
mesafesi

>

L0

------------- ()
i APU
! (algoritmik hesaplar birimi) Correction Unit

______________

— ] Akustik

IMU Inertial Measurement unit (ataletsel dlciim birimi) AHRS Press}yr.g konum DCPS
Sensoru | | sensorii

k e KGiINIS Ataletsel Navigasyon Sistemi (Inertial Navigation System)

At al et sel navi gasyon, AUVOANi n hareketl erinin
vasét-aszZyll me s i prensi bine dayanmaktadleNS Bu ka
(Il'nertial Navigation System) ile AHRS (Attitud
daha y¢ksek hassasiyette bir sistem ol an AHR
sens®°rl erden gelen ham verinin ayréca manyet om
MEMS teknolojisindeki gel i kmel er , d¢KeéKk mal iy
yapélabilir kél méxkter.

at MEMS t eknolAHRSI ecriihnaez | daar yéa | béu | fuanrmial |
kopi k sens®°rler, genellikle DVL (D
bu y°ntemle nor mal kestirim y°n
i ra. alkWls,t i ke ndiazl gtadmané&rP nder er ek I
ci hazdér . Dol ayéeséyla deniz tabar
torde¢r . DVLO6Il erde - al ékomtae fr ekan
il me mesafesi de azal maktader. 6

i 90 moé den fazla ol mase dur umunc
mesafenin 200 mdéden fazla ol masé durumunda ©°1I -

ami gmgay ®dpab

a daha d¢kyg¢ !
r. ancak

i

k

il -in

bu durumda °I| -¢m dofjr
-in °Heézzenrl éerr i ah g e,
alibrasyon hatalareée, -

bil mesi
akl ar é;
boé alternatif bir bakka sisten
CVL (Correl at Aldika Vee Antartikat y Log)
uz alteénda yapélan arakt eér ma
il mek amacéyl a, s°z konusu ci
z|l -tamhea kaysa@ynga@ rgg@lrierc el y g uhléazma’d é
dayanarak =-aléekan bir bakka
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ar -ékabi
aAB8NWdher il
rak °1l-¢;¢m al a
i ne ¢stteki b
i s prensi bin

P<OOXOUTO 6o



Y G.A. CANLI, KK URT OJ LMUD. CANLI, ¥.S. TUNA

Profi lreDOQR,dibul unul an b°l gedeki farkl e

ortameén ak-éénktaér apnr obfiirl icniihaz ol up, AUlWwddee kIl e
DVL6in yané séra kullanél maktadér (kekil
Akustik navi gasyon, konum belirl eme amaceéeyl a
kull anél masé esas &naalday@iniualkiaasdée rg e sikdagkikteik] i
navigasyonanak kontrolk, or t aml ar d amekieditl Hmmnébabiklul | anél makt
yenteml er , deni z tabanéna monte edil miKk

kull anel déjeée LBL (Long Baseline) ve su

dest ekl i bir wverici rhiomrtk WBlalseernédlnkd] é ekBLkI @UIi tdn
AUV ile her bir veri ci araseéndaki mesafeni
ol - ¢m¢g ve tespiti yapélabil mektedir. Ancak

gi bi s¢rekl i amyryapbdlPadgedar gmhlrar da uygul anabi l
tabanéndaki vericilerin montajé, kali brasyonu
uygulanabilirlijini azal tmaktadér .

USBLy° nt emi,ddei nssul arda AUV il e wEmiimi

ol masé durumunda konum °1]-¢m¢ ve tespiti

&St ¢ pl atfor mu bul unmase gerekl il ifji,
5 r

kull anéeméné sénérlandéermakt ameéd@rzzi |l An

d¢e¢Kéyor ol masé, dyezmtveamitmj emdeml. i Hkeimr LBL,
belirlenen konum bilgilerindeki en t emel
deji ki mi, i st enmey e n tkisia(mutipathaeffeat), verici- kallbrasyom | |
hat al aré ol arak °zetl enebilir.

Jeofizi ksel navi gasyon i se, konum beéiwver | eme

oSt eénd

ad rt @snéamc

Bad@®8POEMO YA
hem de

°zelihihlkalren al ar yardeméyl a yapél masé °vewa
esnasénda olukturul masé esaséna dayanmaktader.

¥zellikle opti k algelayeceéel ardan (kamer a
ger-eklexktirilen jeofiziksel seyr¢sefer,

ol masgman,rraalngd ar éneén ksaernnsa®kr &l kelr&@jné , mad pityiekt i ,
derinlerde bakarel é ol abil mesi i -in y¢ksek
pahal e maaliyet gibi nedenl er denn ddéokl éanydéa hyaa yegné n
yentem fdekat dh@&zI|l a gel i kmektedir.

Yeni nesi |l AUVOGIl erde navigasyon -°z¢:;mleri

ataletsel ve akustkh att a pahalé ¢nd z palk @€ nd € ream az Kismi
mi,Kterek uygtheagmhehi buitanél maktadeéer .

be¢t én

Kartl a

AUVOIl erin navigasyon uygqUuz aimabiarémdhbhern emet

farkl & sens?®r si st emi ile -°9z¢1 mesi vV e

farkl e

tabitutulark en dojru sonucun mhknabdét mesi il kesi

23Ana Par -al ar

KSAArén ana par-alaré kKxunlardeéer:
T G°vde
1 Mekanik unsurlar
A Makarakablo sistemi(ROVarda)

GiDB|DERGi FERR=4S



D! NYADA VE ! LKEMKZDE KNSANSI [ES
( K S-AWV & ROV) TASARIM VE UYGULAMALARI

A Robot Kollar
9 ElektronikElektrik
A Kontrokhaber | ek me
A Motorlar, servolar
A G¢g- kaynaje
T Yazeéel ém
T Dekontr ol | taidd,keéss me( iB@ePA/U V

Resim2.¢i ft pervanel. bir AUV

23.1:G° v de

G° v AA®V'lerde ROViar a g°r e daha hi dendl hakl k Ebemdad
Kekill eROMIi «k k@@ bi-il en gBi r v ghat@&odusuou binlafiesh a n g i
- er - e v bile dlabilimekiddi

Al umi ny u maladme vevayd kemposit i r i s kel et i nhe;dzeefr i dneer iknalpil]ja
uygunk omposi t veya khabmknyaméebeémes &z &daugute z | € k

ama - | éd eh eanc i | durumlarda su ¢steéegne -ékabil mesini
bamakt &#d&érll i kle derin deniz wuygulamal arénda ¢
°nemlAUYa er deni z y¢é¢zeyinde y¢igzebrial-dchbmiéerneki | de

altéena motorl arénén tahrik g¢ce¢g ve kanat et ki s
safra ol arak kul | anBumuwn | reedermui deaerpéoda rhealyiorkd eu rv
(enerjisinin bitmesjiwvdbemgi dbu)y ¢, anepniceea Kkekhabi |l m
gereksinimidir.

2.3.2Mekanik Unsurlar

K S Al&da mekanik unsurlaar a- 1 arén denize indiril mesini vV e
vin-1 eryna AW hdwedROM ar da adyeajéerdyema AWVilerdene l i di r

kanatlar,d ¢ mepmm,0j ekt °r ve kamera mesnet | eminimalgi bi Y ¢ 2
d¢zeyde kul | aneée|yarm ROW&dampedsyonel rkabiliyetilaratrt ér écé ke ki |

bir-ok ¢niteye béerakmaktader

SRR GiDB|DERGI
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Resim3. Tipik bir ROV .

-Makara-kablo sistemi: ROVl ar da kul | anbgt an BOVdgizehehkl! er i
haliye gemide veya karada bulunan komut a

verilerini a K akjagary ambilikad(g° e k & a § ¥,akdblanon geslioini

konsoa

ayarl|l ayép fazla salénmaséné engell eyen bu
mi numum etkil enmesini s a ] ltharynsanagemeatt dysteem) vk ont r o |

opeiasyonel kdb i | i [ olan vin- vBu makaramlae diam
sebebi y¢k
s

y
S
hidrolik [

et oW lulk an
ek g¢- gereksinimidir. Bu y¢ksek
steminde ve itki s i 8t 8mélaktrikseh i n

yé ke makalkaed y ¢ ke ml ¢ o | amun figilksdd &unetieijden etkilanmésiois u

engellemek veger e k thigjdidnidneden f azl a aj érl é&jé& su
maksadéeyl aal axt aadboauml mékt ér .

Resim4.Umbi | i kal kabl o makar asé
-Manip¢l at °r ve RdtektanKeé&l layrakl arl a ©°zell ikl e

al t énc

ROV ar dip y¢zeyde aht ap onektediriYlpiz ethutbumaraala clear ek

mani p¢
al mas

| t°mheéei nokkublmuw kealkeegsgabedeb,r
e/
tutunab

a
a kt ar mavel@anikgpyaklagskrtkealkytae d-ldeygam y ¢z ey
i | mesi i - i n mekediru ml ama ©°zel | ikl o]
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D! NYADA VE ! LKEMKZDE KNSANSI Y
( K S-AWV & ROV) TASARIM VE UYGULAMALARI

Resim5.Sua |l t@ ey h.areket.

Robot kollar ise k o | en az 3 ekskeinl ehkar@2ket ldier et emmale&,s e
d° nebiplamanaik, s ay é s @oplanda nanimum 6 akd komdrdleeher parmak en

az2mé s al | en (3t) e rodBummafsadlat @nrolarak kapanabilmelg, zer | er i ndeki y ¢
sens®rl eri yardeméyla tutulan cismin sertlijin
ayarlanabilmelidir.

Resim6. Robot el hareketi

6 aks robatomakobbkar temeyl e derin deni z baseé€
tasar | anme kttaByum t a®eamd |lédemal zemel er den yapél mécxk
sajl andéj] enda silekontrgl edidebiiektadirj oy st i c k

SRR GiDB|DERGI
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2.3.3Elektronik -Elektrik D o n anlaré
-Kontrol,

Kamera
Kontrol

Robot
Kontrol

Sensorler

Interface K
Modili Ist
Kontrol
M_Ka_ﬁﬂar
Pervaneler
Motor
Kontrol

RF

Haberlesme Akustik

Sensorler Fiber / B.lazer

k e kbiElektronik kontrol sistemi.

Haber|l BoOwWmel arl a haberl ekme kablo ¢zerinden
ol madéjéndan f arhkadlt,yPraPrtyd nel eksit Emé | anhél an
kabl ol u kabl osuz haber |l ek me genel |l ikl e
Haber |l ek me Modg¢l ¢, DCM adlée wunite (Resim
g°nderilen bir fiber opliek diekdlal dapberel ierdesi
Burada kabl onun kopmamaseé i -(wn¢k zlega masik)

s ¢ r e k mektedirl - ¢ |

Resim7.DCM Mod¢ |l ¢
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D! NYADA VE ! LKEMKZDE KNSANSI [
( K S-AWV & ROV) TASARIM VE UYGULAMALARI

-Sens®°r ve kul It @am RWOWVs usrilsatreemi video kamera ve
Gerektiiji durumlarda ise ROV sistemi farkl e s
artérélabilecek «kekilde tasarl anméxtéer . Bu se
sonar &)e;t omahr e, farkl e g°r ¢k kapasitelerine s
kéezel°tesi kamera vb.), CTD (iletkenlik, secak
toplayécé ve su temizIliJini °] - en lekkik-pmanl ar ©
el ektroni k mod¢l |l erl e sajlaneéer.

-Motorlar (Propolsion): Bi r f @ kpkopofsiont e k ni | i kull anél maséna r a

thrusters er veya kor mahk b.Xathhezrlddaperwand dalit fnootatif) bir

nozzle ¢zerine konkootu nb Caykiteemed @ rzced | h &eindey r0i ml i |
seyiri sti kamet ( ymakta olupkavdtdsyoh dalhadysolua § r € c alaradad der s
gerek kalmaz.

K S Agkda thruster olarak- o k | © zeel ekt r i k matk a raBdadar egenelde | | an é |
al i mg¢-titanyummecasede- ok y¢ksek tor kIl u (k30QMmMmaz @p L &0 mm
enerji § & eyl ajylaanma dest, esjeizydléer ma & | éyxokyanusl ar ol u
derinliklerin d e b i | enektedalér eFkéarb-iall é v eolpamektbdiler{ a® ¢ 2 ki kK

par amet r eAU¥ 'lerde ggntldeel)veya 2 motor bulunurk®OV'da dikey ve yatay

-al éekan en mak#dadcétor bul un

Resim8. Motorlar .

-G¢ Kaynaj ée:
KSAMAarda ge¢negmgzde kuodldrak g € i ditpumdopfeolimerdliyMetalk | ar é
hydrideb at ar y al a géemme Ky amnkedbastrgataave PENMIYPhi dr oj en yakét pi

s a y érleldedii Bunlardanityum ion temellipillerbi 1 i nen ve yayDyg¢rerit ekmol o
ise:

1I-HYP( Hi droj en Yaket Pil i)

KI k zamanl ar Al umi nyum tabanl é yadada yaket

kull anél makémyken|l uju ve -evre kirlildefei yarat
gel-mi k2rev 6&¢resinin uzun ol masé istehimhlkn ins
iczere tasarbbhaeap epr atzi | Imi KW - ékéxk géceéne sahi
Me mbr ance) Hi dr o jKem ;Pyldneré kuru Padl & | ¢ el , t Lfipar kd ké¢ | er
ol arak y¢ksek g¢- yojunluju (Watt/ kg) ile ope
yaka (hidrojen) ve oksitleyici (hava ya da oksi
etmektedirEner jinin el de edil ebadimeskyg¢-i sk nhagoeirmlkil ik
rahatl|l ékl a depol anabil mesi ve kolaylikla deji k"
iret mesi , sessiz ve modhul rerbiarr aydmada -adlnma soék
g¢é¢- kaynaj 8irinofl makt pdé@ral &le@gjdoe evaey aanjtarll &@jréne ol u
olupzaman i - er sidned ei ybiul eyk®encleejrii nkesi ndi r .
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Resm9PEM Hi drojen yakéet pilleri

2-G¢ m¢ Kk -@Oikiskda Bataryal ar

Genellikle il durumlardave/veyabaclu p ama- k@l mhe e Bk&r Kkésa zamand
-0k -0k y¢ksek GgaoiKkeslhkbba teiadri yl eelbarlém .en °nemli ©°2z
enerji yojunl ukl ar e, yé¢ksek spesifik enlkeejiler
bakéna ¢gnpn-y&rekékahi p ol mal aredeéer .

05120 Al emadal kapasit eksie+di enkesaticgkr gb g Kk, yé¢ksek
yojunl uju ger eken uygul amal arda &Zmaheéejelmar diy duwle

takénabeki pmaskar da kul | aannga |nmearké naddaé r h a ttazrayya | uayrg,
gereksinimine i htivya- duyul an periyotlarda g¢
zamanl arda g¢nek pillerinin yedekl eri ol arak g
ac i | gé - snitesi ya da u-uk kontrol yézeylerior
snitesi ol arakta kullanél maktadeéer.

Bir h¢gcreden el de edilebilecek enerjinin yeter
bir K e k i rakdbataryaal] d jaunn ao | nuekkttuerduilra.b i Bu Kk egkiintecke ol u K
oksit bat ar y a grupl ar é 300 KW enerjiyi 10 daki ka
kul | a@elmédkmekte ol an Trend ise iKki farkl & ener |
edilmesidirAyré ca akéll & bir Power management si stemi:
ka-énél maz hale gel miktir.

Resim10.G¢ m¢k oksit -inko batarya.
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D! NYADA VE ! LKEMKZDE KNSANSI [
( K S-AWV & ROV) TASARIM VE UYGULAMALARI

234Yazél ém

Kabl o kumandal & (ROV3uvelbaée OCOavnmgdam&mRBuUNpmti o lén é
istenilen kKehisd/deg makekl enclgmaeanileabeiylfl ak mael ebi
acil /ol aj an dekreeedar ym Haewtaobgl agriéi t emel g

getirmesnis amh &t.ad ér

Sistem mi¢gdag i(sEmbgetdrded) yazélemlar ¢zerinde ve
sisteml er iaymnrée -zadmaxmg kritik t ¢ (pedeklemelik si yonl a

pl anl anmék bi(Bprapetasotmabddénanrda ikKletim si st
Araca g ¢ - sinyal.] ver il difji andan itibaren, ar e
model | emesi , g°revlierin pl anl amasé, otonom ha
mer kezi bir yazél émsal mektdditDedverke |veCsER Mstegrl¢a g er
yazeéel emlar kul | pannéal a-beiklinredseijnien rkaojdrue,n C# [ Java ¢
taban al an Mi crosoft Robotics benzer:i veya

y azeéneldediir | Aracén beyni ol arak tdnénaawr abu ay @aé lu

g°m¢l ¢ bilgisayar kart énamditeditr oAy cyae, ygeekrl-eerki pz
g°revlierde sistemin zaman geci kmes/i°minejmi mi munmn
Windows Embeddedv e y a daha gel i Kmi kst leimi olacmk i bl éwgi
Kurul mal edéer. Araceén farklé -evre birimlerinin
zamanda cevap ¢retebil mesi, yojun bir algoritn
ger ekmMaikt. kd¥azéel em e-seaksi rdelj d nbo konuda ortaya

programlama teknlker i nden f aydabliarnakia-bial gyoarziétlnéany € f ar k
i -erisinde e K zamanl!l é , oé¢ltrakariexk | gramegne! it abevr
il etebil mekemleidrn de] iYmizrervgla'@ma enalml kro&, bl okl ar énd:

gelmelidir. Her birservib e | | i bir donanémktdvier i mi midet em®bii Ir i end
yapeéseénmakbtaaddafrdyd re c e, ara-ta bulunanelBeér ebir I
haberl ekebilir wve birbii.r [Aaraicreinn baltgmr igt°maelvd reé n ¢
getirmesi i Davranéxksal FSM adéeénda veya ben

i -in
ger e, ser vi Il er h e mektbve hemiemly@ @i yalnael ah gylpar lt enesh i Ig

S
davranékeée da komekieyica kaykbemeesovkabel pop¢l er h a
XML formateée benzer.i haberl ekti kl er i Zzaman, yaz:¢
bile yerine getirmesy er eken i kKl eml er i bakareyla tamamlayahb
i K|l eme -al ekxkmase ejer farkl é bir bil gi sayar d:
edebimektedirlerrv e - al ékma mekaninekieditlsréy |l a birl exktirebil

2.3.5Su; s tKopntrol

Su ¢st¢ kontrol mer kezl er i gemi de velivaya kar
kegnlikle zaruridir. AUVl erin yaré& otonom modda -al éxkmal ar &
destek ol abil mek veya yardém etmek i-in bu biri

A Kontro | Odpeseat or konsol kamer&lontrollery + moni t °r | e

A Vin-

A Makara d¢zeneji

A Haberl ekme/role birimleri

A Sens°rler (sonar vb)

A Destek sistemleri
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Resimll:Su ¢st ¢ kontrol odasé.
3. Mevcut Durum:

31D¢nyadaki Dur um

G¢e¢negmKsSAeA s adece birka- Il ke tar &8bande&rn | aadar

yapélan tastekeml|l ae, °zverilerle, sl kemBe bu ¢1 Kk
-al ekmalcarer i - ikmywogak!| ar ‘insve Tl Bl BR&n T SpKa/ ySES Mv e -ab
yadsénamaz.

ku @mydda ©°zellikle kéyésdaaétl anartl¢canry épl kgeelleirk t
-al ek ma8lkut a-daélrek mal ar esnasénda 1l kel er . kendi k
(Motorlar,s & z d gileritekrolojik malzemeya k € t batpryalhiab e r I e K mba skinr-i ml er |
alténda -alrexmlmaectakkalelkami kxb.) Zira bu mal zemel e

oranda ¢l kel erin birbirtianbei stauttéuklémakl éésdéétrl.a mal &
3.1.1:¥ n e nd¢in c ggulamalar

Girimmemd@e c¢verilen fSmyekonumyadeakwanada ddken u-akl a
derinde bulan ABYSS tg¢re¢ cihazlarén haberl erivyl

FM Geomar

Resim12. ABYSS, 6000m derine inebilmektedir.
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D! NYADA VE ! LKEMKZDE KNSANSI [G§
( K S-AWV & ROV) TASARIM VE UYGULAMALARI

Mal ezya Havayoll arsdayal éaiyolMH3 70- asjefneérn Hi nt {
Mal ezyal & vyetkililer taraf éendan a-eéklanmexkt é.
haval andékt an yakl akéek 7,5 il a 8,5 saat u-tuk
d¢kmeden ©°nce uelakrnt ay @ kam dod jaér alke nu- aj én dg¢gkmes
belirsizdi. Daha ayrénteéelé bilgi el de edil mesi
AUVl er taraféndan s¢grder ¢l de

Atl anti k'te d¢ken Air France u- am@&neonbcetnlkarze
yardeméyla tespit edi |l mi kKt i . Bu t¢r otonom s usz:
bul unuyor . Bunl ar dan i ki si ABD' nin Boston k e
Enstit gisg¢'lne,naigtse i se Al manya' n &R Hebihatt kent i n

Okyanus Arakt édemall @am ma iMgkgeazdd nKku anda
seviyesinden 6 bin metre kadar derinlifj
bir ar aamabnklt arer ot onom gaklareék obbat
beyekl ¢ ¢ndeki 0 bmekteédiglar i bile tespit ed

Resim13Kaiko; J AMSTEC t ar af & n dResimigellburun tUSAMBI AJR | targaf erdani |l di

Japon Teknol oj i AjanséeodnEar tthl aPainenkgenaiyd fDe
JAMSTEC) gelixktirdifji Dol phin ve Kaiko isimli

Kerfezi Akvaryumu Ar akt ér ma Enstite¢gse®neén ( Mo
MBARI ) geliktirdiji Tiburon isimliAraxdletramal lau a:
Enstite¢gsegdbnegn (I'nstitut Fr an da lasMerlfREMBREe c her c h e
geliktirdiji Victor isimli utztak t aenk rkailmajnid alE rés tsit
(Massachusetts | Ms$Thtgeeiati TdchnolOdggsey isim
Woods Hol e OKi nogr afi Enstitg¢se¢dne-WHON) Woods H
gel i ktirdiiji Nkeur neaunsal ai dsléit sl ia ruazceek tidne ABE i si ml i

i nsanséz su alté ara-1aré, dal ék rekorl aré ve
dej er dijer °rnekl er ddg myeada retn 1d%ed 5 nt en okka iaksced nc
¢ukur uélnla nie®.r%, Mayés 20096da ise Nereusbdun a
i nmi K 0% zmakseenusu ci hazl arén yetenekl eri hakkénd
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