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Oz

Diinyadaki ekonomik, teknolojik, siyasal gelismeler ve degisimler denizcilik sektorint de
etkilemistir. Bu kapsamda, gemilerin seyir streleri artmis, mirettebat sayilart azalmus,
faaliyetleri yogunlagmis, geminin sevk ve idaresi gliclesmistir. Bunun sonucu olarak
geminin sevki ve idaresiyle ilgili tim faaliyetlerini tstlenip yonetecek Entegre Platform
Kontrol ve Tzleme Sistemi (EPKIS) ortaya ¢ikmistir. Entegre Platform Kontrol ve Izleme
Sistemi, gemideki bircok sistemle uyumlu ¢alisarak operatérlere hizli ve kapsamli veri akist
saglar. Bu sistem gemilerde; Entegre Kopriitistii Sistemi, Entegre Yanginla Miicadele ve
Hasar Kontrol Sistemi, Entegre Makine Kontrol ve G6zetleme Sistemi olarak karsimiza
ctkmaktadir. Bircok cihazin biitiinlesik oldugu bu sistemler denizcilik sektoriinde 6nemli
bir arastirma konusu olmustur. Bu ¢alismada Entegre Platform Kontrol ve Izleme
Sistemi’nin denizcilik sektériindeki gesitli uygulama alanlari ve sistemleri hakkinda genel
bir bilgi verilmistir. Calismanin amact: Entegre Platform ve Kontrol Izleme Sistemi
konusunda literatiirde yapilan calismalarin mevcut durumunu ortaya koymak ve
gelecekteki arastirmalara katki saglamaktir. Ayrica bu calisma, bu alanda yapilan ilk
literatiir taramast 6zelligini de tastmaktadir. Calisma sonucunda elde edilen bulgular;
Entegre Platform Kontrol ve Izleme Sistemi’nin denizde can giivenligine, seyir
emniyetine ve gemi kazalarinin azalmasina olumlu katk: sagladigint ortaya cikarmustir.
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Abstract

Economic, technological, political developments and changes in the world have also
affected the maritime industry. Within this scope, the voyage times of the ships have
increased, the number of crew members has decreased, their activities have intensified and
the ship management has become more difficult. As a result, an Integrated Platform
Control and Monitoring System (IPMS) has emerged that will undertake and manage all the
ship's operations. The Integrated Platform Control and Monitoring System works in
harmony with many systems on board, providing operators with fast and comprehensive
data flow. This system is on ships; Integrated Bridge System, Integrated Fire Fighting and
Damage Control System, Integrated Machine Control and Surveillance System. These
systems, where many devices are integrated, have been an important research topic in the
maritime industry. In this study, a general information is given about various application
areas and systems of the Integrated Platform Control and Monitoring System in the
maritime industry. Purpose of the study: To reveal the current status of the studies on the
Integrated Platform and Control Monitoring System in the literature and to contribute to
future research. In addition, this study has the feature of the first literature review in this
field. Findings obtained as a result of the study; It revealed that the Integrated Platform
Control and Monitoring System contributed positively to life safety at sea, cruise safety and
reduction of ship accidents.
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1. Girig

Tarih boyunca yasanan deniz olaylari ve gemi kazalari neticesinde denizcilikte 6nemli gelismeler ortaya ¢ikmistir.
1912 yilinda 1503 kiginin yasamin yitirdigi Titanic isimli geminin batmast neticesinde benzer kazalarin tekrar
yasanmamast icin 1914 yilinda Denizde Can Emniyeti Uluslararast S6zlesmesi (SOLAS) nin ilk versiyonu yurirluge
girmistir. Daha sonra Denizde Can Emniyeti Uluslararasi S6zlesmesi’nin ikinci versiyonu 1929 yilinda kabul edilip
1933 yilinda; tglincii versiyonu 1948 yilinda kabul edilip 1952 yilinda; dérdiinci versiyonu 1960 yilinda kabul edilip
1965 yilinda yirtrlige girmistir. Gintimiizde kullanllan Denizde Can Emniyeti Uluslararasi S6zlesmesi’nin son
versiyonu 1974 yilinda yurtrlige girmis ve 2013 yilt itibariyle diinya denizcilik filosunun %99’undan daha fazlasint
temsil eden 162 tlke tarafindan taninmaktadir. SOLAS Sézlesmesiyle ticari gemilerin techizati, isletilmesi ve
ingastyla ilgili gerekli minimum emniyet standartlari belirlenmistir. SOLAS Soézlesmesi’'ndeki standartlarin
uygulanmast her bir Bayrak Devletin sorumlulugundadir (SOLAS, 1974). Uluslararast Denizcilik Orgiitii (IMO)
tarafindan uluslararast deniz emniyetinin saglanmast ve deniz cevresinin korunmast icin belirlenen standartlar
cercevesinde cihazlarin zabit veya kaptanlar tarafindan kullanilmasi geminin sevkine katk: saglamistir (Tetley ve
Calcutt, 2001:189).Teknolojinin bir sonucu olarak gemi sevk ve idaresinde kullandan otomasyon teknolojileri
birbirleriyle biitiinlestirilerek képriiiistii, makine dairesi, gemi egitimleri gibi cesitli alanlarda kullantlmistir (Ozkan
ve Atik, 2016:294).

Gelisen teknolojilerin, zabit ve kaptanlara geminin seyir emniyetiyle ilgili kolayliklar sagladigi bilinmektedir. Ozkan
ve Atik (2016) tarafindan geminin sevk ve idaresinde kullanilan cesitli otomasyon teknolojilerinin sagladig
avantajlara ragmen otomasyona asirt giivenme, tarihte 6rnekleri bulunan bircok gemi kazasinda oldugu gibi
kayiplara ve hasarlara neden olmaktadir. Lee ve See (2004:50) tarafindan incelenen Royal Majesty gemi kazast
6rneginde oldugu gibi otomatik navigasyon cihazi arizalanmis ve yaklastk 34 saat boyunca gemi yanlis rotada
ilerlemistir. Bunun sonucunda gemi karaya oturmus ve biiyiik bir gemi kazast meydana gelmistir. Gemi kazalariyla
ilgili yapilan ¢alismalarin biiyiik bir kisminda, gemi kazalarinin durumsal farkindaligin azalmasi neticesinde ortaya
ctkt1g1 tespit edilmistir (Grech, Horberry ve Smith, 2002: 1718; Sandhaland, Oltedal ve Eid, 2015: 277). Yapilan
calismalarda, otomasyon teknolojilerinin tek basina yeterligi olmadigr gérilmustiir. Bununla beraber gemilerde
bulunan teknolojik cihazin veya sistemin butiinlesik sekilde calismasinin, gemi kazalarinin 6ntine gegecegi
distinilmis ve daha emniyetli seyir yapilmasina katk: sagladigt degerlendirilmistir. Bu kapsamda gemi sevk ve
kontrolinde gelistirilen ¢ok sayida cihazin birbiriyle uyumlu olarak kullanilabilmesi gerekmektedir (Gaikwad, 2017:
578).

Gemilerdeki insan hatast ve teknolojik cihazlarin tek basina yetersizligi Entegre Platform Y6netim Sistemi’ni ortaya
ctkarmistir. Gemilerde kullanilan Entegre Platform Y6netim Sistemi’nin 6nemli bir parcast olan Entegre Platform
ve Kontrol Izleme Sistemleri’nin son 6rnekleri: Entegre Képrintistd Sistemi, Entegre Yanginla Miicadele ve Hasar
Kontrol Sistemi, Entegre Kapalt Devre Televizyon Sistemi ve Entegre Makine Kontrol ve Gézetleme Sistemi
olarak karsimiza ¢ikar. (Tomas, Kitarovic ve Antonic, 2005: 374-375).

Entegre Képruisti Sistemi; kopriistinde bulunan ARPA, ECDIS, Oto Pilot ve AIS gibi cihazlardan gelen verilere
Entegre Yonetim Sistemi’nin ¢ok fonksiyonlu is istasyonlarindan erisilmesine olanak tanir. ARPA’nin dijital hale
getirilmis radar video goruntileri, ECDIS’de ham radar video goruntisii olarak paylagilabilir. Gemilerin stirat
bilgisi, konumu, hiz1 gibi bilgileri AIS tarafindan tespit edildikten sonra ARPA radar konsolundan erisilebilir. Ayrica
navigasyon cihazlarindan gelen bilgilerin kontrol ekranina entegrasyonu minferit sensor gostergelerinin sayisini en
aza indirir. Kapalh Devre Televizyon Sistemi (CCTV)’nin entegrasyonu, klasik bir CCTV Sistemi’nde olan
donanimlarin sayisinin en aza indirilmesini saglayacaktir. Baska bir ifadeyle, Klasik Kapali Devre Televizyon
Sistemi’nde kullanilan birbirinden bagimsiz 6zel monitorler, klavyeler ve video anahtarlama cihazlarin sayist
azaltilacaktir. Klasik bir Kapali Devre Televizyon Sistemiyle kameralardan elde edilen gérintiliye erisim operatériin
belirlenen konsoldan erisimiyle saglanmaktadir. Fakat Kapali Devre Televizyon Sistemi’nin Entegre Platform
Yoénetim Sistemi’ne entegresiyle operatorler geleneksel konsollarda bulunan klavye ve monitdtlerin yerini alan ¢ok
fonksiyonlu is istasyonunu kullanarak goruntilere herhangi bircok fonksiyonlu is istasyonundan erisim
saglayabilmektedir. Bu 6zellik operatérlere CCTV Sistemi’ni kullanirken biyiik oranda esneklik saglar. Kapal
Devre Televizyon Sistemi’ne ait kameralardan elde edilen goriintllere ¢ok fonksiyonlu is istasyonlarindan
erisebilmesiyle 6zel CCTV monitétleri, klavyeler, video matrisleri ve video aglart kullanimi ortadan kalkacaktir. Cok
fonksiyonlu is istasyonu’nun klasik bir cihaz konsolundan farki birbirinden bagimsiz birden fazla sistem veya cihaza
tek bir yerden erisilebilmesidir. CCTV kameralart Entegre Platform Yonetim Sistemi’nin fiber optik ag
anahtarlarina baglanir. Yanginla Miicadele ve Hasar Kontrol Sistemi’nin entegrasyonu, yangina ve hasara daha hizh
miudahaleye katki saglayacaktir. Yangin veya hasarla ilgili olaylarin ve eylemlerin ¢evrimici olarak gizilmesi, sozIi
iletisimin en aza indirilerek hatalarin en aza indirilmesini saglar (Gaikwad, 2017: 578).

42



Ozgan & Bastng Journal of Maritime Transport and Logistics 01(01) 2020 41-50

Bu makaledeki amag, gemilerde kullanilan Entegre Platform Kontrol ve Izleme Sistemleri’ni incelemek ve gelecek
calismalara katki saglamaktir. Gemilerde kullandan otomasyon teknolojilerinin toplandigi sistemler ve bu
sistemlerdeki 6nemli olan cihazlar hakkinda kisa bilgi verilmistir.

2. Yontem

Entegre Platform Kontrol ve Izleme Sistemiyle ilgili literatiir taramast yapilmustir. Literatiir taramasinda; Google
Akademik, Dergi Park, SpringerLink, Scopus, Research Gate, Sciencedirect, Web of Science, Ebscohost Research
Database, Google Books, AcademicEarth, Wiley Online Library, Jstor, Ieee Xplore Digital Library ve YOK Ulusal
Tez Merkezi veri tabanlarindan yararlanilmistir. Bu veri tabanlarinda, “Entegre Platform Kontrol ve Izleme
Sistemi” ile tarama yapildiginda konuyla ilgili Tlirkce akademik yayina ulasilamamis ve yapilan ¢alismalarin nadir
oldugu gorilmistir. Bu nedenle konu detaylandirilarak konuya iliskin alt bagliklar belirlenmis ve literatiir calismast
bu alt bagliklarla tamamlanmustir. Yapilan literatiir taramasi neticesinde yaklasik 40 adet makale ve teze ulasimistir.
Bu ulagilmis olan ortalama 40 adet yayinin gerek konu bagliklari, gerekse 6zetlerine bakilarak 10 tanesi elenmis ve
bu say1 30 civarina kadar distiriilmustiir. Yapilan literatiir taramasinda konuyla ilgili daha 6nce yapilan bir literatiir
calismasina rastlanmamis ve yayinlarin birbirini tekrar ettigi gérilmistlr. Bu kapsamda en son calismalar
incelenerek, denizcilik sektériinde ve ézellikle gemilerde kullanilan Entegre Platform ve Kontrol Izleme Sistemleri
hakkinda derleme calismasi yapilmistir. Bu calisma, gelecekte arastirmalara katk: saglamak maksadiyla bu alanda
yapilan ilk literatiir calismasidir. Ayrica yapilan ¢alismada; gemilerde ¢alisan uzakyol kaptani, uzakyol basmithendisi
ve uzakyol birinci zabiti olmak lzere toplam 5 kisi ile telefon ve sosyal medya aracilifiyla iletisime gecilerek
gemilerde Entegre Platform Kontrol ve Izleme Sistemi’nin kullanilmastyla ilgili gériis ve izlenimler hakkinda bilgi
edinilmistir.

3. Entegre Kopriiiistii Sistemi

1960’lt ydlarda kopridistinde bulunan gesitli cihazlarin biitinlestirilmesiyle ortaya c¢ikan elektronik k&priitisti
sistemi Entegre Koprittistd Sistemi’nin baglangic noktasidir (Tetley ve Calcut, 2001:189). Entegre Ko&priiisti
Sistemleri’nin temel amaci, tam otomatik gemi kontrolii ve navigasyondur. Uluslararast Denizcilik Orgiitii (IMO)
tarafindan EKS, glivenli ve emniyetli bir gemi yonetimi i¢in birbiriyle iligkili cihazlardan olugan bir sistem olarak
tanimlanmaktadir (Belev, 2004:145). EKS, birbirinden bagimsiz seyir yardimei cihazlardan gelen veriyi butiinlestirir.
Daha sonra seyir operatérlerine hem seyir hem de makine fonksiyonlariyla ilgili verileri sunar. EKS’de kullanilan
bilgisayar tabanlt sistemlerle, bir¢ok cihaz ve sistemden gelen veri karmagasinin 6ntine gecilir. Entegre Képritsti
Sistemi: Radar, Elektronik Grafik ve Bilgi Sistemi, Otomatik Tanimlama Sistemi, Iskandil ve GPS gibi birbirinden
bagimsiz cihazlardan olusur (Nicholson, 2013: 789-790).

1886 yilinda yapilan calismalarda ortaya ¢ikan Radar, képritiistine kritik bilgileri géstermesi bakimindan bir odak
noktasidir (Bole ve Jones, 1981: 2). Ilk olarak 1937’de bir savas gemisiyle denizlerde kullanilmaya baslamistir. Daha
sonra 1940’1 yillarda ticari gemilerde de en 6nemli seyir yardimcilarindan biri olarak kdpriiistiindeki yerini almustir.
Radar, yuksek frekansli radyo dalgalarint kullanarak hedefin yerinin tespit etmek maksadiyla tasatlanan bir cihazdur.
Bu nedenle deniz radarlari; samandiralarin, limanlarin ve su iistiindeki herhangi bir geminin tespitinde gérev yapar
(Ma ve digerleri, 2015: 180-181).

Koprutstindeki teknolojik gelismeler, radarla baglantili olarak ¢alisan ARPA radarint ortaya ¢ikartmistir. ARPA
radart, denizdeki birgok geminin tespitini otomatik olarak yapar ve kullanicinin belirledigi Slgiitlere gore tehlike
aninda ikaz verir. ARPA ile radar plotlamasindaki hatalarin 6ntine gecilerek zabitlerin emniyetli seyir yapmasina
yardimet olur (Lin ve Huang, 2006: 183-185). ARPA 6zellikli radarin amaci; vardiya personelinin radar bilgisini
surekli yorumlayarak olasi tehlikelere karst vardiya personelinin siiratli degerlendirme yapmast ve tehlikelere karst
tedbir alinmasi i¢in sonuglarin sergilenmesidir. IMO standartlarina gére, ARPA plotlama giivenirliligi manuel
plotlama teknikleri kadar iyi olmalidir. Plotlanmis olan herhangi bir hedefin rota ve siiratini gésteren vektorleri
ARPA tarafindan siirekli sergilenmektedir. Onceden yapilan ayarlara baglt olarak, ARPA tarafindan olast ¢atisma
ihtimali de belirlenmektedir. ARPA 6zelligine sahip radarlar ile klasik bir deniz radatt arasindaki en 6nemli fark;
6nceden programlanmis elektronik islemciler araciliftyla temaslarin rota, stirat, Azami Yaklasma Noktast (AYN),
Azami Yaklasma Noktast Zamant (AYNZ) gibi izleme ve plotlama islemlerini otomatik olarak yapmasidir (Bole,
Wall ve Norris, 2014: 2). Tipik bir Entegre Kopritsti konsolu Sekil 1’de gésterilmektedir.
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Sekil 1. Tipik Entegre Kopriistt Sistemi Konsolu (Tomas ve digerleri, 2000).

Elektronik Harita Gosterim ve Bilgi Sistemi (ECDIS), gemilerde kagit haritalarin kullaniminin sikict ve yorucu
olmasi neticesinde ortaya ¢ikan elektronik haritalardir. ECDIS; GPS, AIS, ARPA Radar, Cayro Pusula gibi
cihazlardan gelen bilgileri entegre ederek zabitlere seyirde ve seyir planlamasinda yardimei olur (Casey, 1993: 769).
SOLAS Kisim V Kural 19, gemilerin seyir sahalarindaki haritalart bulundurma yiiktmliliiklerini yerine getirmek
icin aynit sahayt kaplayan glincel elektronik haritalari bulundurmalarini miisaade etmektedir. Bu kural gemilerin rota
planlamast yapmak, geminin mevkisini plotlamak ve seyir planlamasi yapmak maksadiyla gemilerin seyire iliskin
yayinlari ve hatitalart bulundurmayi zorunlu kilmaktadir. Gemilerde kullanilan elektronik haritalarla ilgili standartlar
1995 yilinda belirlenmistir. Ayrica Elektronik Harita GOsterim ve Bilgl Sistemi’nin ariza yapmast durumunda
kullanilacak yedek sistemler 1996 yilinda diizenlenmistir (IMO Resolution MSC.64(67)). ECDIS, klasik haritalarla
yapilan tim islemleri bilgisayar ortaminda daha kolay, dogru ve hizli yapmamiza olanak tanir. Bu islemler; rotanin
planlamast, gézcilik faaliyetleriyle elde edilen bilgilerin aktarilmasi, kurallar, bilgi notlari, mevki belitleme ve
Denizcilere Tlanlar araciligtyla haritalarin glincellenmesi faaliyetleri olarak siralanabilir (Weintrit, Dziula, Siergiejczyk
ve Rosinski, 2015).

Entegre Kopriisti Sistemi, temelde geminin ihtiyacina uygun olarak tasatlanan cihazlarin ve yazilimlarin
bitiinlestirilmesi esastna dayanir. Bundan dolayt gemiler karsimiza ¢ikan Entegre Kopriastii Sistemi birbirinden
farklt olabilmektedir. Fakat her ne kadar cihazlarda farkliliklar olsa da kullanilan tiim cihazlarin belitli performans
standartlari olmast gerekir (IMO Resolution MSC.64(67)). Bu kapsamda Entegre Képritiisti Sistemi’nde ugaklarda
uzun yillar boyunca kullanilan ve kara kutu diye adlandirilan Sefer Veri Kaydediciler kullanilmaya baglanmistir.
Sefer Veri Kaydediciler, gemilerdeki sensorlerden gelen bilgileri toplayip, bu bilgileri dijital ortamda saklayan bir
cihazdir. 2002 yilinda IMO’nun A.861 (20) sayili diizenlemesiyle yiriirlige giren Sefer Veri Kaydediciler, deniz
kazalarinin ve kazalar neticesinde ortaya ¢tkan cevre kirliliginin hukuki a¢idan incelenmesine katki saglar. Gemilerin
Sefer Veri Kaydedicilerini bulundurma zorunluluguna ait htkiimler SOLAS bélim V kural 20°de belirtilmistir
(Weintrit ve digetleri, 2015).

Entegre Kopruisti Sistemleri'nde ECDIS, kopritistiindeki bircok seyir yardimcisiyla entegredir. Entegre
Kopratsti Sistemi’nin mUmkin kidan unsurlardan biri GPS’dir. GPS, dinya tzerindeki konumumuzun
kordinantlarint hesaplar ve mevkimizi bulur. GPS, Entegre Képriitstii Sistemi’ne ait bir¢ok cihazda yer almaktadir.
IMO tarafindan perfomans standartlari belirtilen AIS cihazi GPS tabanlidir. GPS, Geminin mevki bilgisini uydudan
alarak cevredeki gemilere veya kara istasyonlarina yayar. AlS ile biitinlesik olarak kullanidan ECDIS cihazt da GPS
tabanlidir. Seyirin 6nemli ti¢ unsuru mevki, yon ve mesafedir. Bu ti¢ unsurdan biri olan mevki olmaksizin emniyetli
seyir yapmak miimkiin degildir. Bu nedenle Entegre Képriiisti Sistemi igin GPS’in gerekliligi tartisma konusu
olamaz (Kaynak, 2006: 37-47; Weintrit ve digetleri, 2015; IMO Resolution MSC.115(73)).

Otomatik Tanimlama Sistemi (AIS), gemilerle ilgili bilgileri otomatik olarak radara aktaran bir sistemdir. AIS;
gemilerin trafik bilgilerinin kolaylikla izlenmesine, tanimlanmasina ve yonetilmesine olanak tanir (Laursen ve
digerleri, 2010:242). Ayrica AIS; geminin ads, ¢agri isareti, tipi, konumu, hizi, rotasi, gemi boyutlari, gidilecek liman
ve tahmini varis zamant gib bilgileri siirekli olarak glincelleyerek yayar. Elde edilen bu verilere, AIS donanimli tim
istasyonlardan ulasilabilir (Shao, Sun, Pan ve Ji, 2007: 1678; Harati Mokhtari, Wall, Brooks ve Wang, 2007:
380).SOLAS 1974 Konvansiyonundaki Seyir Giivenligi ile ilgili kurallar boliimitinde AIS cihazi 300 gt dan biyiik
gemilerde, uluslararasi seyir yapan tiim gemilerde ve boyutuna bakilmaksizin tiim yolcu gemilerinde zorunlu hale
gelmistir. Ayrica uluslararasi sefer yapmayan 500 gt veya tizeri tim ylk gemilerinde AIS cihazi bulundurulmast 31
Aralik 2004 yil1 itibariyle zorunlu hale getirilmistir IMO, 2003; IMO Resolution MSC.74(69)).

Gemilerdeki AIS transpondetleri, geminin pozisyonunu ve hareket ayrintilarini toplayan bir GPS (Global
Konumlandirma Sistemi) alicist igerir. Geminin murettebati tarafindan saglanan diger statik bilgilerle birlikte bu tiir
dinamik bilgiler belirli 2 VHF kanali (161.975MHz ve 162.025MHz) kullanilarak diizenli araliklarla otomatik olarak
yaymnlanir (Kaynak, 2006: 50-70; IMO, 2003; IMO Resolution MSC.115(73)).
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Otomasyon, insan mudahalesi olmaksizin hareket eden ve kendini ayarlayan donanimlardir. Denizcilik alaninda
kopriistl, makine dairesi ve yik operasyonlarinda otomasyondan faydalanimaktadir. Bir gemi i¢in oto pilot
tasarlamak zorlu bir siirectir. Ciinkii akinti, riizgar, derinlik, dalgalar ve trim gibi bir¢ok degisken géz Oniine
alinmalidir. Bu konuyla ilgili gintimizde de calisgmalar devam etmektedir. Entegre Kopriisti Sistemleri’nde
otopilot, ag baglantisiyla ECDIS ile iletisime gecer. ECDIS tizerinden yapilan rota planlamasiyla gemiye otomatik
olarak kumanda edilir. Fakat buradaki en énemli husus AIS, GPS ve ARPA gibi cihazlarin da EKS tzerinden
otopilotla iletisim kurmasidir. Aksi takdirde ECDIS ile dogru rota planlamasi yapilirken; Radar, AIS, GPS’den diger
gemilerin konum ve siirat bilgileri elde edilemediginden gemi kazalari meydana gelebilecektir (Nof, 2009: 14).

1900’li yillarda baslayan ve glnimize kadar kopritstiinde kullanilan donanim sayist 40’in tizerine ¢itkmugtir.
Bununla bitlikte Entegre Kopriusti Sistemi, kpriistinde bulunan birgok sistem ve cihazin haberlesmesini
saglayarak giivenli bir seyir icra edilmesine katk: saglamaktadir (Nilsson, Girling ve Liitzh6ft, 2009: 189).

4. Entegre Kapali Devre Televizyon Sistemi

Kapali Devre Televizyon Sistemi (CCTV), geminin bélmelerini es zamanlt gérintileyerek kullanicilar tarafindan
izlenmesini saglayan bir sistemdir (Calabrese ve digerleri, 2012: 106). Teknolojik gelismeler neticesinde mevcut
Kapali Devre Televizyon Sistemi, Entegre Platform Yonetim Sistemiyle biitiinlestirilerek gelistirilmigtir. Béylelikle
Kapali Devre Televizyon Sistemi, cok fonksiyonlu is istasyonlarina entegre edilerek yeni kabiliyetler kazanmustir.
Uygulamada CCTV kameralart, Yangin Algilama ve Ihbar Sistemi, Entegre Kopruiisti Sistemi gibi sistemlerle
iliskilendirilmistir. Boylelikle CCTV kameralari, yangin kontrolii ve bélme kontrolii gibi konularda diger sistemlere
katki saglamustir (Tomas ve digerleri, 2005: 374-375).

Entegre Kapali Devre Televizyon Sistemi’ni geleneksel bir Kapalt Devre Televizyon Sistemi’nden ayiran en 6nemli
Ozellik, ¢ok islevli is istasyonlarina sahip olmasidir. Kapalt Devre Televizyon Sistemi’nde; 6zel monitérler, klavyeler
ve konsollar bagimsizdir. Bu da kullanim kolayhigint giiclestirmektedir. Ayrica gelencksel bir Kapali Devre
Televizyon Sistemi’nde herhangi bir olayin tespit edilmesi bir dizi kayitin izlenmesiyle yapilir. Bu tespit yontemi,
zaman kaybina neden olmaktadir. Bu nedenle birden fazla kameradan gelen gérintiilerin entegre edildigi bir Kapali
Devre Televizyon Sistemi, olaylarin hizlt bir sekilde tespit edilmesine yardimet olacaktir (Chun, 1997: 1-10). CCTV
kameralarinin gemilerde kullanilmasi, denizcilik sektériinde anahtar bir rol oynamaktadir. CCTV kameralarinin
kullanilmasiyla gemi miirettebatinin giivenligi ve emniyeti saglanir. Bunun yani sira, kaydedilen bir deniz olayindaki
gorintiler herhangi bir sorusturma sirasinda kullanilabilir (Gaikwad, 2017).

11 Eyldl 2001 yilinda ABD’de yasanan ikiz kule saldirist neticesinde Uluslararast Liman Tesisi ve Gemi Guivenlik
Kodu anlamina gelen ISPS kod ortaya ¢ikmistir. Uluslararast Denizcilik Orgiitii (IMO)’nun denizde ve denizden
gelebilecek terdr eylemlerinin 6nlenmesi maksadiyla olusturdugu ISPS Kodun, yeni giivenlik tedbitlerinin zorunlu
olmast ve zaman gec¢irmeksizin uygulamaya konulabilmesi amaciyla SOLAS 74 Sézlesmesi’ne ilave edilmesi
hususunda karar alinmistir. Bu kapsamda SOLAS 74 s6zlesmesinin 11/2. Bolimiine 2004 yili itibariyle eklenmistir
(SOLAS 1974; Tohumcu, 2019).

ISPS Kodun ortaya ¢tkmastyla gemilerde ve limanlarda Kapali Devre Televizyon Sisteminin 6nemi ortaya ¢ikmistir.
Givenlik tedbitleri kapsaminda sinirlt alanlara erismek ve goriuntilemek maksadiyla Kapali Devre Televizyon
Sistemi kullanilmaktadir. Gintimiizde Entegre Kapali Devre Sistemi, yolcu gemilerinde ve feribotlarda daha yaygin
olarak kullanilmaktadir. Kapali Devre Televizyon Sistemi’nin amact gogunlukla giivenlik sorunlari ve kisitl alanlarin
izlenmesidir. Fakat teknolojinin gelismesiyle bitlikte bu sistem gemilerde denize adam diistigiini algilama, manevra
islemleri dahil gemi seyrinin izlenmesi, kargo operasyonlari, kaza ve olay sorusturmasinda kullanilmaktadir
(Tohumcu, 2019).

CCTV kameralarinin diger sistemlere entegrasyonuyla ilgili yapilan c¢alismalarda, kullanicilar olumlu sonuglar
almustir. Serry ve Oconnor (1983) tarafindan yapilan ¢alismada, konteyner gemilerinde nakliye sistemlerine CCTV
kameralari entegre edilmis ve entegrasyonun is siirecine olumlu katki sagladigi gérilmistir. Bunun yani sira Tomas,
Segulja ve Jelas (20006) tarafindan yapilan ¢alismada; Entegre Yanginla Miicadele ve Hasar Kontrol Sistemi’ne
entegre edilen kameralarin bélmedeki yangin, hasar ve yaralinin durumu hakkinda elde edilen bilgilere katk:
sagladigt agiklanmustir.
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Sekil 2. Gemi Entegre Kapali Devte Televizyon Sistemi uygulamasi (CCTV).
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5. Entegre Yanginla Miicadele ve Hasar Kontrol Sistemi

Gemilerdeki yanginlar insan hayatini tehlikeye atarken geminin zarar gérmesine neden olur. Bu nedenle gemilerdeki
en 6nemli hususlar arasinda yanginla miicadele ve hasar kontroli gelir. Gemilerdeki yanginlarin biytk bir
cogunlugu insan hatasi sonucu ortaya ¢ikar. Yanma olaymnin meydana gelebilmesi icin oksijen, yanict madde ve
1s1nin bir araya gelmesi gerekir. Bunun tam tersi yangin ticgenindeki unsurlardan biri, ortadan kaldirildiginda yangin
soner. Yangint séndiirmenin yani sira, olast bir yangina erken miidahale yanginin biiytimesini engelleyecek ve
geminin daha az hasar gérmesini saglayacaktir. Bu amagla gemi yénetimi ve kontrolii i¢in Platform Yénetim
Sistemi’ne yangin algilama sensérleri, yangin ikaz panelleri, duman dedektorleri, ithbar butonlart gibi cesitli
teknolojik cihazlar ve Sabit Yangin Séndirme Sistemleri dahil edilir (Calabrese ve digetleri, 2012: 103).

Yangin Séndiirme ve Hasar Kontrolii gemilerde hayati 6neme sahip glivenlik islevlerinden biridir. Gemilerin
bircogu; bagimsiz yangin algilama sistemleri, sabit yangin séndiirme sistemleri ve sintine seviyesi algilama sistemleri
ile donatilmistir. Yangin Séndiirme ve Hasar Kontrolt ile ilgili bilgiler birden fazla yerde mevcuttur. Ttim bu bilgiler
dijitallestirildiginde, tek bir yerde birlestirilebilir. Bilgiye erisimin daha hizli olmasi meydana gelen hasar olayina daha
hizli yanit verilmesini saglayacaktir. Hasar ve yangina verilen daha hizli tepki hayat kurtaracaktir. Platform Yonetim
Sistemi’nin 6nemli bir pargasi olan Entegre Yanginla Miicadele ve Hasar Kontrol Sistemi, yangin ve hasarla ilgili
bilgilerin tiimiine tek bir yerden erisim saglanmasina imkan tantyan entegre bir sistemdir (Tomas ve digerleri, 2006:

6).

Entegre Yanginla Miicadele ve Hasar Kontrol Sistemi’nin 6nemli bir parcast olan Yangin Algilama ve Thbar Sistemi,
yangin algtlayici sensérlerden olusur. Yanginin erken tespiti, olaylara hizli mtidahale ve olayin kontrol altina alinarak
geminin giivenliginin saglanmasina katki saglar. Yangin Algilama ve Ihbar Sistemi’nde kullanilan cihazlar, kullanim
yeri ve Ozelliklerine goére farklilk gostermektedir. Cihazlarin ¢alisma prensibine ve 6zelliklerine gére dogru
kullanilmasi, Yangin Algilama ve Thbar Sistemi’nin dolayistyla Entegre Yanginla Miicadele ve Hasar Kontrol
Sistemi’nin etkinligini arttiracaktir. Ornegin; dumana karst duyarli duman detektérii yerine, 60 derecede devreye
giren 1s1 detektoriintin takilmast yanginin geg thbar edilmesine neden olacaktir (Gaikwad, 2017: 580).

Gemide, etkin bir Entegre Yanginla Miicadele ve Hasar Kontrol Sistemi i¢in Sabit Yangin Séndiirme Sistemleri’nin
olmast sarttir. Gemilerde kullanilan yangin sénduriciler; geminin tipi, 6zellikleri ve buyikligine gore
degismektedir. Sabit Yangin Sondiirme Sistemleri, Yangin Algilama ve Thbar Sistemleriyle entegre olarak calistr.
Yangin Algilama ve Thbar Sistemi’ne ait sensorler veya dedektérler tarafindan tespit edilen yangin, Sabit Yangin
Sondiirme Sistemleri devreye alinarak sondiriiliir. Gemilerde kullanilan Sabit Yangin S6ndiirme Sistemleri; Gazl
Sabit Yangin Séndiirme Sistemi, Képiik Ureten Sabit Yangin Séndiirme Sistemi ve Yagmurlama veya Sprinkler
Sistemi olarak siralanabilir. Sabit Yangin Sondiirme Sistemleri’nin temel amact yangini séndirmek olsa da kullanim
yerleri degisiklik gostermektedir. Gazli Yangin Sondirme Sistemi’nde kullanilan gazin, kapali bir yere bosatilmasiyla
vangina miidahale edilir. Gazli Sabit Yangin Sondirme Sistemi’ndeki gazin bogucu etkisi kullanilarak, oksijen
ortamdan kaldirilir ve yangin sondiiriiliir. Képiik Ureten Sabit Yangin Séndiirme Sistemi ise, akaryakit gibi yanict
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stvi kimyasal maddelerin séndirilmesinde kullaniir. Kopiik tiretmek icin kullanilan fom ¢6zeltisine, tatlt su veya
deniz suyu karstirilarak yangina mudahale edilir. Buradaki temel prensip, tatll su veya deniz suyunun yangin
hortumundan ¢tkisindan elde edilen vakumla fom ¢6zeltisinin karistirtlmasidir. Daha sonra karisan fom ¢ozeltisi
ve su genleserek ylzeyin ustind kaplar (Tomas ve digetleri, 2006:6). Ticari gemilerde Sprinkler Sistemi
(Yagmurlama Sistemi) olarak isimlendirilen, askeri gemiler de kullanim yerindeki farkldik nedeniyle Selbas1 Sistemi
olarak kullanilan Sabit Yangin S6ndirme Sistemi’nin temel ¢alisma prensibi yagmurlama yontemiyle 1styt diisirmek
ve yangini séndiirmektir. Sprinkler Sistemi genellikle geminin yasam bélimleri ve boya ambarinin yani sira askeri
gemiler cephaneliklerde kullanilmaktadir. Sistem; genellikle tatlh veya deniz suyu hidroforu tarafindan
basinglandirilan suyun, 70 derece sicaklikta nozuldan pulvarize sekilde puskurtilmesiyle yangint séndurir.
Gemilerde kuru boru ve yag boru tipi olmak tizere iki farkli Sprinkler Sistemi vardir. Bu iki sistem arasindaki en
6nemli kullanim farki, Sprinkler Sistemi’ni besleyen borularin her zaman su dolu olup olmamasi gerekliliginden
kaynaklanmaktadir. Bu ayrm 6zellikle kiigiik alanlarda, cephaneliklerde ve soguktan dolayr buzlanmanin
yasanabilecegi durumlarda karsimiza ¢ikmaktadir. Bu durumda gemilerde kuru boru tipi Sprinkler Sistemi kullanilir
(Fleming, 2016).

Entegre Yanginla Miicadele ve Hasar Kontrol Sistemi’nin durumu ¢ok fonksiyonlu is istasyonuna ait monitérle
goriintiilenebilir. Ayrica Yangin Sondiirme ve Hasar Kontroliyle ilgili yangin séndiirme pompalari, fanlar,
puskirtiictleri gibi bilesenler operatér tarafindan agilabilir veya kapatilabilir. Kapilarin kapatilmasi, elektrik
izolasyonu, yangindan kacis yollari, duman tahliyesi, elektrik panolari gibi hususlar g6z 6ntine alinarak cok
fonksiyonlu is istasyonlarinda gosterilir. Elektriksel izolasyon ile ilgili karar destek fonksiyonunun bir 6rnegi Sekil
3'te gosterilmektedir (Gaikwad, 2017: 580).

Sekil 3. Tipik karar destek sistemi.
Elektrical isolation X

Room: Aft engine room Phone number: 159
Room number: 15 ENG B
440V 220V 115V 24-28V 400Hz
DP groups to switched off: Print
Tick Room number Room name DP name Group name

® 15 ENGB Aft engine room MSB2 DP11 A
o 15 ENGB Aft engine room MSB2 DP12 !
@ 15 ENG B Aft engine room MSB2 DP13
o 15 ENG B Aft engine room MSB2 DP14 v
Consequences of switching of selected DP group:
Loss of fire fighting pump 1 A
| Loss of ballast pump 2&3
Loss of 18 KVA 440/120V transform er panel 5 i
v
Additional actions:
‘ o Start extra generator A
o Switch-over power supply of bowthruster !
o
v

Teknolojinin gelismesiyle operatore verilen destek yardimlar ve tavsiyeleri otomatik olarak yurutilebilir. Yangin
kapilarinin kapatilmasi, dagitim paneli gruplarinin kapatilmast, glic sebekesinin yeniden yapilandirilmast gibi 6neriler
tavsiye edilir. Sistem tarafindan belirlenen kriterler degerlendirilerek uygun eylem gerceklestirilir. Ayrica tim hasar
kontrol olaylart ve hasar kontrol eylemleri kaydedilebilecektir (Tomas ve digerleri, 2006: 5).

6. Entegre Makine Kontrol ve Gozetleme Sistemi

Otomasyon, yalnizca bir yonetim sistemi olmayip ayni zamanda sistem veya cihazin denetimi ve bakimi icin hizmet
veren bir bilgi sistemidir. Denetim; sistem veya cihazin uzaktan kumandasi icin degiskenlerin belirlenmesine,
herhangi bir ariza durumunda uyarilmasina, kontrollii bir sekilde manuel yénetime ve otomatik calistirma igin
degiskenlerin belitlenmesine yardimct olur. Sistem veya cihazin uzaktan kontrolii esnasinda herhangi bir
gorintileme ekranina ihtiyag yoktur. Fakat otomatik kontroliin ariza yapmasi durumda yedek ¢6ziim olarak manuel
kontrol modunun kullanilmast, gérintileme ekraninin vazgecilmez oldugunu géstermistir. Bunun yant sira gorsel
ve sesli alarmlar olast bir ariza durumunda operatoriin dikkatini ¢ekmek icin kullanilabilir (Krcum, Lazarevic ve
Kuzmanic, 1997).
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Sistem veya cihaza ait bilgiye erisimin ve kontroliin tek bir yerden gerceklesmesi gemi mirettebatina avantaj saglar.
Bu kapsamda gemilerdeki ana makineleri, jeneratdr sistemini, yakit durumunu siirekli kontrol etmek icin Entegre
Makine Kontrol ve Goézetleme Sistemi gelistirilmistir. Gelistirilen entegre sistemin verileri kolaylikla elde
edebilecegi bir yerde bulunmast istenir. Bunun sonucu olarak gemilerde gelistirilen Entegre Makine Kontrol ve
Gozetleme Sistemi’ne ait ¢cok fonksiyonlu is istasyonlart genellikle makine dairesine yakin bir yerde kurulmustur
(Niu, Wang, Shen, Chu ve Gu, 2009).

Denizcilik uygulamalati i¢in izleme ve kontrol sistemlerinin ¢ok zorlu hale gelmesi biitlinlesik sistemlere olan
ihtiyact ortaya ¢ikarmistir. Entegre Makine Kontrol ve Gozetleme Sistemi; 6zel programlar, gelismis bilgisayar ve
cesitli baglantilardan olusur. Ana Tahrik Kontrol Sistemi, Gii¢ Yonetim Sistemi ve Yangin Algilama Sistemi’nin
surekli olarak kontrolii ve izlenmesi gemilerde karsilasilan gliclikler arasindadir. Makine Kontrol ve Gézetleme
Sistemi’nin Ana Tahrik Sistemine entegrasyonu ile makinelere uzaktan komut verilebilmektedir. Ayrica pervanenin
déntsi, makinenin sicaklik degeri ve makineye ait tulumbalarin basing degerleri takip edilebilmektedir. Makine
Kontrol ve Gozetleme Sistemi’nin Gili¢ Yonetim Sistemi’ne entegrasyonu ile dizel jeneratdtler uzaktan kumanda
edilebilmektedir. Bunun sonucunda geminin ihtiya¢ duydugu elektrik ihtiyact kontrol edilebilmekte ve degisen glic
ihtiyacina karsin 6nlem alinabilmektedir. Uygulamada birden fazla jeneratér varsa otomatik olarak yiik paylagimi
yapilabilmektedir. Makine Kontrol ve Gozetleme Sistemi’nin Yangin Algillama Sistemi’ne entegrasyonuyla makine
dairelerinin yangin kontrolii, kaportalarin durumu ve deniz suyu sistemlerinin kontrolii de yapilabilmektedir
(Krcum ve digerleri, 1997; Niu ve digerleri, 2009)

7. Sonug ve 6neriler

Gemilerdeki ¢alisma kosullart genellikle hem sikict hem de tehlikelidir. Bu nedenle gelistirilen teknolojik sistem ve
cihazlarin 6ncelikli olarak insan calismasinin yerini almasi hedeflenmistir. Yasanan gemi kazalari, miirettebatin
dikkatsizligi ve cihazlarin arizasi neticesinde gemi siireclerinde otomasyonun 6nemi ortaya ¢ikmustir. Bununla
birlikte gelistirilen teknolojik cihaz veya sistemlerin tek bagina yeterli olmadifi ve gemi kazalarinin devam ettigi
gorilmistir. Bu nedenle gemilerde kullanilan sistem veya cihazlarin biitiinlestirilmesi gerektigi ortaya ¢tkmis ve
entegre sistemler ortaya ¢tkmustir. Gemiler icin Entegre Platform Kontrol ve Izleme Sistemleri’ndeki egilimler,
artan otomasyon ve entegrasyon seviyesini gostermektedir. Sistem veya cihazlardan gelen tim verilere Cok
Fonksiyonlu Is Istasyonlarindan ulasilmast operatore biiyitk bir esneklik saglamistir. Bu esneklik gelistirilmis
ergonomik Insan Makine Arayiizii tasarimini ortaya cikarmis ve miirettebat sayisini azaltmaya yol acmustir.
Kopritstiindeki bir¢ok cthazin birbiriyle haberlesmesi kopriitistiiniin tek kisiyle yonetilebilmesine olanak
saglamustir. Yangin algilama ve ihbar cihazlarinin entegrasyonu hem reaksiyon hizimi arttirmus hem de hasarin
buyimesini engellemistir. Gemilerde verilen kapsamli egitimlerle, miirettebatin bilgi seviyesi ve tecriibesi
arttirtlmistir. Gemi dahilinde yer alan kapali devre kameralariyla bélme kontroli yapilabilmekte ve yapilan islemler
kayit altina alinabilmektedir. Pervanelerin dénme hizi, pervanelerin  agisi ve makine degerleri hem
gorintilenebilmekte hem de uzaktan kumanda edilebilmektedir. Geminin hiz1, konumu, rotast ve ¢evredeki diger
gemilerin durumu hakkindaki verilere aynt anda erisilebilmektedir.

Gemilerde Entegre Platform ve Kontrol Izleme Sistemleri’ni aktif olarak kullanan personel tarafindan, sistemin
Ozellikle gemi yonetim siirecine katki sagladigt belirtilmistir. Uzakyol kaptant ve kopriitisti vardiya zabitlerinden
clde edilen bilgiler neticesinde Entegre Koépriiiisti Sisteminin olast birgok gemi kazasinin 6nline gectigi
belirtilmistir. OTS, ECDIS ve ARPA gibi cihazlara ait verilerin képritistinde bulunan tek bir konsoldan
gorintilenebilmesinin seyir emniyetine katki sagladigt vurgulanmistir. Bunun yant sira uzakyol basmithendisi ve
makine vardiya mihendisleri tarafindan yapilan degetlendirmede; yangin algilama sistemleri, gli¢ yonetim sistemleri
ve ana tahrik sistemlerinin operatére hem kontrol hem de gbzetleme konusunda kolaylik sagladigi belirtilmistir.
Fakat Entegre Platform ve Kontrol Izleme Sistemleri’nin belirlenen kriterlerde gorevini yerine getirmesinin sistem
veya cihazlarda meydana gelen ve Ongorillemeyen ariza durumunda yetersiz oldugu degerlendirilmistir. Bu
durumlara Entegre Yangin Algilama ve Ihbar Sistemi’nde bulunan sensér veya dedektorlerin, Kapalt Devre
Televizyon Sistemi’ndeki kameralarin arizalanmast 6rnek olarak verilebilir. Béyle bir durumda arizanin onarilmast
icin insan faktSriinin 6nemi tekrar ortaya ¢ikmaktadir.
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