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OZET

AMFIBi TORPIDO KOVANI

Bulus, karaya konuslu aragtan birakilan, uzaktan kumandali ve amfibi hareket

yapabilen, dalabilen ve tekrar geri getirilip kullanilabilen bir torpido kovani ile ilgilidir.
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ISTEMLER

1. Torpido kovani atis sistemi olup, 6zelligi;

e Acl Olger, ataletsel dlcim birimi ve basing Olcerden (5) topladidi
verilere goére rota acisi kontrol ve tahrik birimi (6), denizde hareket igin
elektrik motoru ve tahrik birimi, kaba ayar su tanki mekanizmasi ve
ince ayar su tanki mekanizmasini yoneten merkezi islem birimi (7)

e Operator tarafindan kullanilarak torpidonun (13) atis sekansinin
yonetildigi torpido atis kontrol birimi (9),

e Operatdor tarafindan kullanilarak kovanin istenen noktaya
konuslanmasinin yonetildigi kovan konuslanma kontrol birimi (10),

e Bir tarafi torpido amfibi kovanina (12) diger tarafi ise torpido atis
kontrol birimi (9) ve kovan konuslanma kontrol birimine (10)
baglanarak kovan ve kara araci (8) arasinda gu¢ ve haberlesmeyi

saglayan baglanti kablosu (3) icermesidir.

. Istem 1’deki gibi bir atis sistemi olup, 6zelligi; kovanin derinlik kazanmasi ve

derinlik kontrolinu saglamasi igin kontrolli olarak su alip verebilen kaba ayar

su tanki icermesidir.

. Istem 2’deki gibi bir atis sistemi olup, dzelligi; kaba ayar su tankina su ve hava

giris ¢ikisinl kaba ve ince ayar su tanki mekanizmasi valfleri (14) ile saglayan

kaba ayar su tanki mekanizmasi igcermesidir.

. Istem 1’deki gibi bir atis sistemi olup, 6zelligi; kovanin arkasinda, éniinde,

sancak yaninda ve iskele yaninda bulunarak kovanin baglilik/kighlik ve
yuvarlanma ag¢i kontrolU igin kontrolli olarak su alip veren ince ayar su tanki

icermesidir.

. Istem 4’teki gibi bir atis sistemi olup, 6zelligi; kaba ve ince ayar su tanki

mekanizmasi valfleri (14) ile ince ayar su tankina su ve giris ¢ikisini saglayan

ince ayar su tanki mekanizmasi icermesidir.

. Istem 1'deki gibi bir atis sistemi olup, 6zelligi; kovanin burun dogrultusunun

kuzeyle yaptigi agiyi 6lgen agli Olger icermesidir.

. Istem 1'deki gibi bir atis sistemi olup, 6zelligi; kovanin denizdeki yonelim

kontrolU ve stabilizasyonu igin ataletsel dlgim birimi icermesidir.
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8. istem 1’deki gibi bir atis sistemi olup, 6zelligi; rota acisinin kontroll igin kig
tarafinda yer alan dimen ve dumeni tahrik eden rota agisi kontrol ve tahrik birimi
(6) icermesidir.

9. istem 1'deki gibi bir atis sistemi olup, dzelligi; pervaneleri (4) siirerek kovanin
denizde sevkini saglayan denizde hareket icin elektrik motoru ve tahrik birimi
icermesidir.

10.istem 1’deki gibi bir atis sistemi olup, dzelligi; sahilin kara kesiminde kovanin
hareketini saglayan karada hareket icin elektrik motorunun hareketini kara
aracinin (8) on ve arka kisimlarinda bulunan tekerleklere (2) aktaran hareket
aktarma birimi icermesidir.

11.istem 1’deki gibi bir atis sistemi olup, 6zelligi; denizde hareket icin elektrik
motoru ve tahrik biriminin hiz ayarini saglayarak onceden belirlenen seyir
derinligine gore satihtan veya su altindan seyrine baglamasini saglayan kovan
konuglanma kontrol birimi (10) icermesidir.

12. Torpido kovani atis sisteminin ¢alisma yontemi olup, 6zelligi;

e Operatoér vasitasiyla kara aracinin (8) atis yapilmasi planlanan sahaya
konuglanmasi,

e Operator tarafindan kovan konuslanma kontrol biriminin (10), karada
hareket icin elektrik motoruna enerji vererek yonlendirme birimini
yonetmesi ve denize dogru yonlendirmesi,

e Pervane (4) suya deddiginde, kovan konuslanma kontrol biriminin (10)
denizde hareket icin elektrik motoru ve tahrik birimini caligtirmasi,

e Kovan konuslanma kontrol biriminin (10) denizde hareket igin elektrik
motoru ve tahrik biriminin hiz ayarini saglamasi,

e Kovanin satihtan veya su altindan seyrine baslamasi,

e Kovanin konum ve yoénelim bilgilerinin merkezi islem biriminden (7)
kovan konuslanma kontrol birimine (10) aktariimasi,

¢ Kovan, atis konumuna ve yonelimine geldiginde merkezi islem biriminin
(7) kovan konuslanma kontrol birimini (10), denizde hareket icin elektrik
motoru ve tahrik birimini durdurmasi,

e Torpido (13) calismaya basladiktan sonra torpido atig kontrol biriminin

(9) torpidoya (13) atis dncesi parametre setini gdndermesi,
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Torpido atis kontrol biriminin (9) atesleme komutu géndermesiyle birlikte
torpidonun (13) kovani terk etmesi,
Kovan konuslanma kontrol birimi (10) tarafindan kovanin tekrar karaya

cikartiimasi islem adimlarini icermesidir.

13.istem 12'ye gore atis sisteminin calisma yontemi olup, 6zelligi; kovan
konuslanma kontrol birimi (10) tarafindan kovanin tekrar karaya c¢ikartiimasi

islem adiminin;

Kara aracinin (8) on tarafinda bulunan tekerleklerin (2) karaya
basmasiyla kovan konuslanma kontrol biriminin (10) karada hareket igin
elektrik motorunu devreye almasi,

Pervaneler (4) sudan ¢iktiginda kovan konuglanma kontrol biriminin (10)
denizde hareket icin elektrik motoru ve tahrik birimini kapatmasi,

Kovan karaya ¢iktiginda operatoriin yonlendirme birimi ile manuel olarak
yoneterek kovani vingle (11) alinabilecedi noktaya kadar strmesi,
Operatorin kovan guicini kesmesi,

Operatorun kovanin baglanti kablosunu (3) s6kmesi ve mapalardan (1)
vince (11) baglamasi,

Torpido amfini kovaninin (12), vincle (11) kara aracina (8) geri

yuklenmesi islem adimlarini igermesidir.
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TARIFNAME
AMFiBi TORPIDO KOVANI ATIS SISTEMI

Bulusun ilqili olduqu teknik alan:

Bulus, karaya konuslu aractan birakilan, uzaktan kumandali ve amfibi hareket

yapabilen, dalabilen ve tekrar geri getirilip kullanilabilen bir torpido kovani ile ilgilidir.

Teknigin bilinen durumu:

Su alti veya su Ustinden basingh hava ile firlatilan veya su altindan yuzerek ayrilan
torpido, dimenini ve pervanesini kullanarak hedefine ilerleyen, patlayici bir sualti
silahidir. Genel olarak denizaltilarda, savas gemilerinde kullanilmaktadir. Ayrica
torpidolar engellemek igin kullanilan anti-torpidolar da dimen ve pervane kullanarak

suyun altinda ilerlemekte ve akustik aldaticilar ve karistiricilar icermektedir.

Agir siklet torpidolar klasik uygulamada kullanilan denizalti platformlarindan
atilmaktadir. Denizaltilar bu silahlarla barista 6nemli bir caydiricilik, harp kosullarinda
tehdit unsuru olarak denizlerde boy géstermektedirler. Gezici bir unsur olabildikleri gibi,
pusuya yatma, gdzetleme, istihbarat toplama gibi gorevler de Ustlenmektedirler. Ancak
denizaltilar i¢in gizli kalmak esastir ve bu esasa bagli kalmak adina hareket serbestileri
sinirlidir. Avel iken av olma potansiyeli her zaman mevcuttur. Ozellikle uzun kiyi seridi
bulunan ve deniz (su Ustl veya deniz alti) unsurlarinin tehdidi veya markaiji altindaki
ulkelerin, kiyilarini denizaltilara karsi korumak ve savunmak istemeleri dogal ve
zaruridir. Koruma ve savunma gorevini sinirli sayidaki denizaltiya atamak, surekli
olarak denizalti filosunu hazirda ve tetikte tutmak lojistik, ekonomik ve zaman, kaynak
yonetimi agisindan mumkuin veya uygun olmayabilir. Denizalti Gslerinin sinirli sayida

olusu da lojistik adina ilave zorluk yaratmaktadir.

Kiyilarin agir siklet torpido menzili derinliginde koruma altina alinmasi veya en azindan
korunabilir duruma gecirilme potansiyelinin yaratiimasi adina, torpidolarin Kiyi
seridinden atilabilir olmasi buyuk avantaj saglamaktadir. Ancak, teknigin bilinen
durumunda, bir kara atis kontrol aracinin denize sifir olarak yanasabilmesi icin uygun
kara zeminli ve su derinlikli bir sahil seridi bulmasi ve aracin, bulundugu noktadan

torpidoyu suya guvenle birakabilmesi gerekmektedir. Ayrica kara aracindan atig
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yapilanlarda ise atis igin torpidonun suya birakildigi noktada asgari su derinligi

gerekmektedir.

Teknigin bilinen durumunda torpidolarla ilgili birgcok ¢alisma, patent ve/veya faydal
model bagvurulari bulunmaktadir. Bunlardan biri “US2013011196A1” numarali patent
basvurusudur. Bulus, su altinda hareket eden bir cismin firlatiimasi icin bir firlatma
aparati ve firlatma aparatiyla su altinda hareket eden bir cismin firlatildig bir yontemi
aciklamaktadir. Su altinda hareket eden bir cismi firlatmak igin kullanilan firlatma
aparati, su alti hareket eden cismi tasimak icin kara tabanh bir tagiyici sistem ve
firlaticinin karaya konuslandiriimasi igin bir yerlestirme sistemi bulunmaktadir. Tasiyici
sistem karada hareket edebilen agilma sistemi, su alti gdvdesini tutmak i¢cin kafes veya
boru seklinde bir konteyner bulunduran konuslandirma sistemi icermektedir. Su alti
hareketli cisimlerin dogrudan karadan suya yerlestirilebildigi ve orada firlatilabildigi
kara tabanlh bir konuslandirma sistemi gelistiriimistir. Kara araci uygun 6zellikte sahil

noktasinda denize sifir yanasip torpidoyu denize birakmaktadir.

Teknigin bilinen durumunda bulunan bir diger dokiman ise “US2012037059A1”
numarall basvurudur. S6z konusu bulus ise bir torpidonun en az bir hedefe
yonlendiriimesine ydnelik bir yontemi aciklamaktadir. Burada torpido hedefe dogru
yolculugu sirasinda ylzeye yakin ve su yuzeyine bitigik bir su yolunda birden fazla kez
yuzeye c¢ikmaktadir. Bahsedilen torpido ise uzatilabilir bir radyo antenine ve konum
verilerinin alinmasi i¢in radyo alicisina sahiptir. Torpido, seyir esnasinda satha ¢ikarak
guncel pozisyon bilgisini GPS Uzerinden alabilmektedir ve bdylece menzil boyunca
toplanan pozisyon hatasi ortadan kaldinimaktadir. Ayrica icerdigi kontrol bolumu ile
torpido, istenen hedefe gidecek sekilde torpidonun kontrol ylizeylerine sunulan kontrol

sinyallerini Uretmek icin konum verilerini dikkate almaktadir.

Teknigin bilinen durumunda bulunan “US5542333A” numarali patente konu edilen
bulus ise, ara¢ firlatma sistemlerine ve daha 6zel olarak ise flizeler, torpidolar, saldir
mayinlari ve mobil mayinlar gibi deniz alti konteynirlarinda saklanan araglarin
firlatilmasina uyarlanmis bir sistem ile ilgilidir. Aracin yerlestirildigi dik veya yatay bir
kapstile sahip bir deniz alti araci depolama ve firlatma tesisini icermektedir. Bulusa
uygun sistemlerde, kapsul igindeki basinci kapak Uzerindeki hidrostatik basinci asan

bir seviyeye hizla olusturmak i¢cin yanma gazi kaynagi olarak roket Unitesi icerdigi
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belirtiimektedir. Bdylece kapagin, kapsulin sizdirmaz agikhdindan gikartilabildigi ve

aracin firlatilabildigi agiklanmaktadir.

Teknigin bilinen durumunda bulunan “JP2022018440A” numarali patente konu edilen
bulus ise, bir amfibi arac ve bir amfibi aracin kontrol edilmesi icin gelistirilen bir ydntemi
aciklamaktadir. Bulusun amaci, bir amfibi arag i¢in galisma moduna goére gu¢ aktarim
etkinliginin bozulmasini 6nleyebilen ve enerji etkinligini iyilestirebilen bir kontrol
yontemi saglamaktir. Kontrol mekanizmasi, 6lgim sonucuna dayali olarak amfibi araca
etki eden kaldirma kuvveti dengesini belirlemektedir ve bu belirleme sonucuna dayali
olarak, her balast tankindaki kaldirma kuvveti dengesi iyilestiriimektedir. Ayrica
sensorlerden toplanan verilerle hangi operasyonel modda olundugu surekli kontrol

edilerek ona uygun gug dizisi devreye girmektedir.

Yukarida ornekleri verilen patent, faydali model basvurularinin iceriginden de
gorulebilecedi Uzere atiglar dogrudan kara aracindan yapildigi ve atis i¢in aracin
yanasmasina uygun sahil, zemin yapilanmasi bulunmadigi ve torpidonun suya
birakildigi noktada su derinligi gerektirdigi gorulmektedir. Mevcut sistemde bulunan
dokUmanlarda kara atig aracinin yanagsamadigi sahil kesimlerinden de atig imkani,
torpidonun istenen yonelimde ve istenen zamanda atis imkéni saglanamadigi da
goOrulmektedir. Bu sebeple her tlrli sahil zemini Uzerinde ilerleyebilen ve kara atig
aracinin yanasamadigi sahil kesimlerinden de atis imkani sunabilen bir gelistirmeye

ihtiya¢ duyulmaktadir.

Mevcut sistemin bir diger dezavantaji ise kara aracindan atis durumunda torpidonun
suya girisinden sonra yoéneliminin kontroli ve sevki i¢in minimum derinlik kogulunun
saglanmasi gerekmektedir. Bu sebeple derinlik ve ydnelim kontrolinin olacagi, amfibi
kovan ile torpidonun istenen derinlikte, istenen yonelimde ve istenen zamanda atisinin

yapilabilecegi bir sisteme ihtiya¢ duyulmaktadir.

Mevcut sistemin bir dijer dezavantaji ise atigi gergeklestiriien kovanlarin yeniden
kullanilabilir olmamasidir. Bu durumda ekstra maliyete sebebiyet vermektedir. Bu
sebeple atis yapildiktan sonra geri donerek yeniden kullanilabilme imkani sunan

kovana uyumlu bir yenilige intiya¢c duyulmaktadir.
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Sonug olarak yukarida anlatilan olumsuzluklardan dolay! ve mevcut ¢ézlimlerin konu
hakkindaki yetersizligi nedeniyle ilgili teknik alanda yeni bir teknolojiye ihtiyac

duyulmaktadir.

Bulusun Kisa Aciklamasi ve Amaclari

Bulug, yukarida bahsedilen gereksinimleri karsilayan, tum dezavantajlari ortadan

kaldiran ve ilave bazi avantajlar getirerek, torpido amfibi kovani ile ilgilidir.

Bulusun en 6nemli amaci, denize kiyisi bulunan ama denizaltisi olmayan veya
denizaltilara alternatif olarak karadan atis yapmak isteyen Ulkelerin, her tir sahil zemin
kosullarinda hareket edebilen ve uzaktan kumanda edilerek istenen derinlik ve
yonelime getirildigi bir kovandan agir siklet torpido atisinin yapilabilmesidir. Bu sayede
denize kiyisi bulunan ulkelerin operasyonel savunma hatti genislemekte, ¢cok daha
genis sahada karsi-tehdit olma potansiyeli artmaktadir. Atig yapilabilecek noktalarin

belirsizligi ve olasiliklarin genig varyasyonu hasmin baskilama gucunu kirmaktadir.

Bulusun bir diger amaci ise, her tur sahilden, kara araci denize sifir yanasmak veya
belirli bir pozisyon almak durumunda kalmadan atig yapiimasinin saglanmasidir. Bulug
ile kara aracinin sahile yanasarak torpidonun atilmasina kadar geg¢en hazirlik stresinin
baylk ¢ogunlugunun amfibi kovan durumunda su altinda gegiriimesi ve dolayisiyla

havadan karsi saldiri veya kargi gozetleme/karsi-istihbarat riski minimize edilmektedir.

Bulusun bir diger amaci ise, torpidonun su altinda gizlenebilmesinin saglanabilmesidir.
Bulusa konu sistemde kara araci, torpido amfibi kovani denize suUrdukten sonra

bekleme yapabilmekte ve bu sayede de torpido su altinda gizlenebilmektedir.

Bulusun bir diger amaci ise, kovanin yeniden kullanilabilmesinin saglanmasidir. Bu
amacgla kara aracinda ving bulunmaktadir ve bu ving sayesinde kovanin sahile
birakilmasi ve sahilden geri almasi gergeklestiriimektedir. Kara aracinin kovani sahile
indirmesi ve sonrasinda sahilden aracina geri yuklenmesi igin kara aracinin vincine
baglanan tasima hatlari da kovanin Ustine sabitlenen mapalar vasitasiyla

gerceklestirimektedir.
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Sekillerin Aciklamasi:

SEKIL-1; Bulus konusu sistemde kovan konuslanma kontrol kabini ve torpido atis

kontrol kabini entegreli vingli kara aracinin géorunimanu veren gizimdir.

SEKIL-2; Bulus konusu sistemde amfibi kovanin karaya birakilmasi, kovanin suya
girip yuzmeye baslamasi, torpidonun kovani terk etmesi ve kovanin karaya geri

doénmesinin gérunuimunu veren ¢izimdir.

SEKIL-3; Bulus konusu sistemde amfibi torpido kovan sisteminin genel gériinimiinii

veren ¢izimdir.

SEKIL-4; Bulus konusu sistemde amfibi torpido kovani atis sisteminin genel

gorunumunu veren ¢izimdir.

SEKIL-5; Bulus konusu sistemde amfibi torpido kovani atis sisteminin 6énden

gorunumunu veren ¢izimdir.

SEKIL-6; Bulus konusu sistemde amfibi torpido kovani atis sisteminin arkadan

gorunimunu veren gizimdir.

SEKIL-7; Bulus konusu sistemde amfibi torpido kovani atis sisteminin dstten

gorunimunu veren gizimdir.

SEKIL-8; Bulus konusu sistemde amfibi torpido kovani atis sisteminin alttan

gorunumunu veren ¢izimdir.
Bulusu Olusturan Unsurlarin/Takimlarin Tanimlari

Bu bulus ile geligtirilen torpido amfibi kovani atis sisteminin daha iyi agiklanabilmesi
icin sekillerde yer alan unsurlar numaralandiriimis olup, her bir numaranin karsiligi

asagida verilmektedir:

Mapa
Tekerlek

Baglanti kablosu

0N~

Pervane
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Basing Olcer
Rota acisi kontrol ve tahrik birimi

Merkezi iglem birimi

© N o o

Kara araci

9. Torpido atis kontrol birimi
10.Kovan konuslanma kontrol birimi
11.Ving

12. Torpido amfibi kovani
13.Torpido

14.Kaba ve ince ayar su tanki mekanizmasi valfleri

Bulusun Ayrintili Agiklamasi

Bulus, torpido atigi karaya konuslu aractan birakilan, uzaktan kumandali ve amfibi
hareket yapabilen, dalabilen ve tekrar geri getirilip kullanilabilen bir torpido amfibi

kovani (12) atis sistemi ile ilgilidir.

Torpido amfibi kovani (12) atis sistemi kovanin Ustlne sabitlenerek kara aracinin (8)
kovani sahile indirmesi ve sahilden alip kara aracina (8) geri yuklemesi icin kara
aracinin vincine (11) baglanan tasima hattinin tutturuldugu mapa (1), sahilin kara
kesiminde kovanin hareketini saglayan karada hareket icin elektrik motoru, karada
hareket icin elektrik motorunun hareketini kara aracinin (8) 6n ve arka kisimlarinda
bulunan tekerleklere (2) aktaran hareket aktarma birimi, hareket aktarma biriminden
alinan hareket ile kara aracinin (8) zor zemin kosullarina da uygun olmakla birlikte
karada ilerlemesini saglayan tekerlekler (2), karada ilerleyen kovanin saga ve sola
dénmesini saglayan yonlendirme birimi, bir tarafi kovana diger tarafi torpido atig kontrol
birimi (9) ve kovan konuslanma kontrol birimine (10) baglanarak torpido amfibi kovani
(12) ve kara araci (8) arasinda gug ve haberlesmeyi saglayan baglanti kablosu (3),
kovanin derinlik kazanmasi ve derinlik kontrolinid saglamasi igin kontrolli olarak su
alip vererek kova bosken batmasini dnleyen kaba ayar su tanki, kaba ayar su tankina
su ve hava giris ¢ikisini kaba ve ince ayar su tanki mekanizmasi valfleri (14) ile
saglayan kaba ayar su tanki mekanizmasi, torpido amfibi kovaninin (12) arkasinda,
onlnde, sancak yaninda ve iskele yaninda bulunarak kovanin baslilik/kiglihk ve

yuvarlanma agi kontroll i¢in kontrolll olarak su alip veren ince ayar su tanki, kaba ve
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ince ayar su tanki mekanizmasi valfleri (14) ile ince ayar su tankina su ve giris ¢ikigini
saglayan ince ayar su tanki mekanizmasi, pervaneleri (4) slrerek kovanin denizde
sevkini saglayan denizde hareket icin elektrik motoru ve tahrik birimi, itki kuvvetini
ureten ve kovanin kic kisminda iskele ile sancakta birbirlerine gobre ters donen
pervaneler (4), kovanin denizdeki yonelim kontroli ve stabilizasyonu igin ataletsel
Ol¢im birimi, derinlik 6lgcimu yapan basing dlger (5), kovanin burun dogrultusunun yani
torpidonun atig dogrultusunun kuzeyle yaptigi acgiyir Olgen aci Olger, rota agisinin
kontroll icin ki¢ tarafinda yer alan dimen ve dimeni tahrik eden rota agisini kontrol ve
tahrik birimi (6), 6lgcuim birimlerinden (agi dlger, ataletsel 6lgim birimi, basing dlcer (5))
topladigi verilere gore ayar ve tahrik mekanizmalarini (rota agisi kontrol ve tahrik birimi
(6), elektrik motoru ve tahrik birimi, kaba ayar su tanki mekanizmasi ve ince ayar su
tanki mekanizmasi) yoneten merkezi islem birimi (7), i¢cerdigi ving (11) ile kovani sahile
birakan ve sahilden geri alan kara araci (8), operator tarafindan kullanilarak torpidonun
(13) atis sekansinin yonetildigi torpido atis kontrol birimi (9), operator tarafindan
kullanilarak kovanin istenen noktaya konuslanmasinin yonetildigi kovan konuglanma
kontrol birimi (10) icermektedir. Atis sekansi, torpidonun atis anina kadar torpidoya
gu¢ verme, test etme ve parametre ylkleme gibi kovan atis sistemini dogrudan

ilgilendirmeyen, torpido ile iligkili bir dizi islemi tarif etmektedir.

Merkezi islem birimi (7) ayrica kara araci (8) ile de haberlesebilmektedir. Kara araci
(8) ayrica kovanin ve igine surull torpidonun (13) glcund saglamakla birlikte torpido

atis kontrol birimi (9) ve kovan konuslanma kontrol birimi (10) de icermektedir.

Bulus ile gelistirilen sistemde ilk olarak kara araci (8), atis yapilmasi planlanan sahaya
karayolunun elverdigi kadar yanasmaktadir ve uygun bir konumda konuslanmaktadir.
Kara aracinda (8) operator, torpido atig kontrol birimi (9) ve kovan konuslanma kontrol
birimi (10) mevcuttur. Operator, kara aracini (8) sirmekte ve vinci ydnetmektedir.
Ayrica torpido amfibi kovanini, mapalarindan (1) vince baglayarak kovani sahile
indirmektedir. Ayrica torpido atig kontrol birimi (9) ve kovan konuglanma kontrol birimi
(10) ile kovan arasindaki baglantiyr kurmaktadir. Kovan konuslanma kontrol birimi (10)
ise kovan sistemlerine gli¢ vermektedir. Torpido atis kontrol birimi (9) ise torpido
sistemlerine gl¢ vermektedir. Ek olarak kovan konuslanma kontrol biriminden (10)

kovana kovan seyir derinligi ve torpido atis derinligi parametreleri gonderilmektedir.



10

15

20

25

30

Kovan konuglanma kontrol birimi (10), karada hareket icin elektrik motoruna ener;ji
vererek yonlendirme birimini manuel olarak yonetmekte ve goérerek denize dogru
yonlendirmektedir. Sonrasinda kovan konuslanma kontrol birimi (10), pervane (4) suya
degdiginde denizde hareket icin elektrik motoru ve tahrik birimini calistirmaktadir.
Tekerlekler (2) karadan kurtuldugunda da karada hareket icin elektrik motorunu
kapatmaktadir. Kovan konuglanma kontrol birimi (10) bu sirada denizde hareket igin
elektrik motoru ve tahrik biriminin hiz ayarini saglamaktadir ve énceden gonderilmis

seyir derinligi parametresine gore satihtan veya su altindan seyrine baslamaktadir.

Hiz kontrolinin ve ayarinin yapilmasinin yani sira derinlik, yuvarlanma, bashlik, kichhk
kontrolu icin kaba ayar su tanki mekanizmasi ve ince ayar su tanki mekanizmasi da
bulunmaktadir. Kaba ayar su tanki mekanizmasi ayrica kaba ayar su tankina su ve
hava giris/cikisini saglayan, kaba ayar su tankina hava giris/cikis ve su giris valf seti
ve bu seti kontrol eden birimden olusmaktadir. ince ayar su tanki mekanizmasi ise ince
ayar su tankina su ve hava girig ¢ikisini saglamakla beraber ince ayar su tanki hava

giris cikisini ve su giris valf setini kontrol eden bir mekanizmadir.

Bunun yani sira rota agisinin kontrolu icin de rota agisi kontrol ve tahrik birimi (6), hiz
ayari igin denizde hareket igin elektrik motoru ve tahrik birimi strekli olarak devrede
kalmaktadir. Bu sistemler icin kovan dahili komutlari; agi dlger, ataletsel 6lgUm birimi
ve basing dlgerden (5) veri toplayan merkezi iglem birimi (7) Uretmektedir. Kovanin
konum ve yonelim bilgileri canli olarak merkezi islem biriminden (7) kovan konuglanma
kontrol birimine (10) aktariimaktadir. Kovan, atis konumuna ve ydnelimine geldiginde
ise kovan konuglanma kontrol birimini (10), deniz hareketi i¢in elektrik motoru ve tahrik
birimini durdurmaktadir, fakat konum ve yonelim stabilizasyonu i¢in ince ayar su tanki

mekanizmasi devrede kalmaya devam etmektedir.

Torpido atis kontrol birimi (9) torpido (13) i¢in harici glic géndermektedir. Kovan ise
torpido (13) i¢in gelen bu harici glicu torpidoya aktarmaktadir. Torpido (13) calismaya
basladiktan sonra torpido atis kontrol birimi (9) torpidoya (13) atis dncesi parametre
setini gdndermektedir ve torpidoyu (13) dahili glice gegirtmektedir. Parametre seti, bir
atis kontrol sisteminin bir torpidoya gondermek veya atamak istedigi ilk veri paket
batinund tanimlamaktadir. Parametre seti gonderildikten sonra ise torpido atis kontrol
birimi (9), torpidodan (13) atisa hazir bilgisi geldiginde torpidoyu (13) atesleyebilecek

duruma gelmis olmaktadir. Torpido atis kontrol biriminin (9) atesleme komutu
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gondermesiyle torpido (13), kovani yuzerek terk etmektedir. Bu sirada meydana
gelecek toplam sephiye degisimi ve agirlik merkezi kaymasinin kovan dogrultusunu
koruyacak sekilde kargilamasi icin ise kaba ayar su tanki mekanizmasi ve ince ayar

su tanki mekanizmasi gorev almaktadir.

Bunun yani sira gudim teli Gzerinden harici gudum yapabilen torpidolar (13) igin seyri
sirasinda torpido (13) ile kovan arasinda gudim teli Uzerinden haberlesme
olacagindan, torpidonun (13) seyri sonlanana kadar kovan, konum ve yonelimini
korumaya devam etmektedir. Torpido (13) seyrinin sonlanmasinin ardindan kovan
konuglanma kontrol birimi (10), kovani tekrar karaya c¢ikarmak Uzere kontrolu
devralmaktadir. Derinlik, yuvarlanma ve baslilik-kicllik kontrolu i¢in kaba ayar su tanki
mekanizmasi ve ince ayar su tanki mekanizmasi, rota agisi i¢in rota acgisi kontrol ve
tahrik birimi (6), hiz ayari i¢in ise denizde hareket igin elektrik motoru ve tahrik birimi

surekli olarak devrede kalmaktadir.

Kovan konuslanma kontrol birimi (10), 6n tarafta bulunan tekerleklerin (2) karaya
basmasiyla karada hareket icin elektrik motorunu devreye almaktadir. Pervaneler (4)
sudan c¢iktiginda ise denizde hareket icin elektrik motoru ve tahrik birimini
kapatmaktadir. Sonrasinda ise kovan tamamen karaya c¢iktiginda kovan konuslanma
kontrol birimi (10), yonlendirme birimi ile manuel olarak yéneterek ve gérerek kovani
vingle (11) alinabilecedi noktaya kadar surmektedir. Ardindan kovan gucunu
kesmektedir. Daha sonra operator, kovanin baglanti kablosunu (3) sokmektedir ve
mapalardan (1), torpido amfini kovani (12) vince (11) baglamaktadir. Kovan da

sonrasinda vingle (11) kara aracina (8) geri yuklenmektedir.

Gelistirilen sistem ile birlikte ayrica kara aracindan (8) bagimsiz hareket edebilen, kara
aracinda (8) iken atis parametrelerinin yiklendigi ve sonra kara araciyla (8)
badlantisinin kesildigi, karada da otonom hareket edebilen bir amfibi kovan
gelistiriimesi de mumkindur. Ayrica birden ¢ok amfibi kovanla, salvo harekat da
dizenlenebilmektedir. Otonom olarak atis noktalarina ulasan ve istenildigi anda,
istenilen yénelim ve konumda atis yapabilen bir amfibi kovan takimi ile kiyl savunma
kabiliyeti daha tehditkar bir seviyeye ve daha esnek bir planlamaya olanak

saglanabilmektedir.
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Bulus ile birlikte kara aracinin (8) torpidoyu kovaniyla beraber sahile birakmasi ve
kovani uzaktan kumanda ederek onu her tir sahil zemini kosulunda denize ulastirmasi
ve amfibi 6zelliginden faydalanarak onu sahilden en fazla yaklasik 100 metre acgikta ve
en az yaklasik 6 metre su derinligine sahip, dnceden planl noktaya kadar yuzdurmesi,
uygun konuma getirmesi ve istedigi yodnde torpido atisi yaptirabilmesi

saglanabilmektedir.
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