Boliim 12
POZISYON TAYINI

Karada ve denizde sismik atis ve kayit noktalarinin koordinatlarinin iyi bilimesi
gerekir. Karada bu islemler topografik Olciimler vasitasyla yerine getirilir. Denizde,
karadakine benzer bir yontem sdzkonusu olmadigindan, pozisyon tayin yontemleri hakkinda
kisa bir bilgi verecegiz. Denizde pozisyon tayin yontemlerini iki ana baghik altinda
toplayabiliriz; 1.Radyo dalgalariyla 2.Uydularla.

1. Radyo navigasyon sistemleri de iki kisimda incelenebilir;

a. Faz karsilastirma sistemleri

b. Dogrudan 6l¢gme sistemleri

a. Faz Karsilastirma:

Karadaki Ave B vericilerinden gonderilen ayni dalga boylu sinyaller hareket halinde

olan denizdeki bir P noktasina (Gemi) Adp gibi bir faz farki ile ulagirlar.




AP-BP=nA+A®P (n=0,t1,+£2, +3,..)
seklinde olur. Egriler A ve B noktalarina farkin sabit oldugu noktalarin geometrik yeri olan
hiperbol egrileridir. P nin yerini tam belirlemek i¢in karada ii¢iincii bir istasyon (6rnekte B
istasyonu) arasinda kestirme yapmak gerekir. Boylece P noktasi bir dikdortgen iginde
belirlenir. Ayni islem hiperbol egrilerinin kesismesi ile yapilabildigi gibi A, B, C, merkezli

cemberlerin kesismesi ile de yiiriitiilebilir. Gortildiigii gibi 6l¢gme duyarliligi istasyonlardan
gonderilen dalgalarin dalga boyu A ise % kadardir. Yer belirlemenin yapilabilmesi icin P nin

baslangicta bilinen bir noktadan hareket etmesi gerekir.

b. Dogrudan ol¢me:




P nin gonderdigi sinyal A ve B noktalarindan gemiye geri doner. Bu islem saniyede 10
000 defa kadar tekrarlanir. A ve B nin koordinatlar1 bilindigine gore, dalga hiz1 V ise AP ve
BP gidis gelis zamanlarindan dogrudan hesaplama ile P nin pozisyonu bulunabilir. Kullanilan
sistemlerin duyarlii@i ve menzili (Slgebilme uzakligl) gonderilen dalganin frekansina

baghdir. Asagidaki tabloda birkag belli bash sistemin karakteristikleri verilmistir.

SISTEM MENZIL DUYARLILIK FREKANS
Loran: 300-1500 Mil 500-50 metre 100 KHz
Faz karsilagtirmli sistem
Toram: 100-400 Mil 250-25 metre 1.4-1.8 MHz
Faz karsilastirmali sistem
Decca Hi-Fix6: 100-200 Mil 50-10 m. 1.6-5.0 MHz
Faz kargilastirmal
Motorola Mini-Ranger: |, () \r) 12-3 m. 5.4-5.6 MHz
Dogrudan 6l¢meli sistem
Trisponder: 20-40 Mil 12-3 m. 9-10 MHz
Dogrudan 6l¢me
XR -SHORAN: 60-100 Mil 50-25 m. 230-400 MHz
Dogrudan 6l¢me
Syledis:
Her iki sistemle calisir. 100-200 Mil 50-5 m. 200-400 MHz
Argo DM-14: 100-250 Mil 50- 10 m. 1.6-1.8 MHz
Faz karsilastirmali




2. Uydu Navigasyon Sistemi

Uydular belli frekansta sinyal gonderir. Ancak uydunun hizi ile geminin hiz1 faekl
oldugundan uydunun gonderdigi ve gemide alinan sinyalin frekansinda ‘Doppler’ olayi

dedigimiz bir frekans kaymasi meydana gelir.
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Sekilde goriildiigii gibi uydunun gemiye en yakin oldugu an frekans kaymasi sifir olur.
O an geminin enlem boylami ile uydunun enlem boylami ayni olur. Buradan geminin
pozisyonu bulunur. Buna fiks denir. Uydu fiksi + 50m. hata ile verir. Ancak ayn1 veya bagka
bir uydunun geminin {izerinden bir dahaki gecisine kadar gecen siire i¢inde geminin
pozisyonu belli degildir. ki fiks arasinda geminin koordinatlar1 yine Doppler olay1 ile

bulunur. Bu su sekilde gergeklestirilir :



Deniz tabam \ \
\

Sekilde goriildiigii gibi bir sonar sistemle deniz tabnina gonderilen sonik dalgalar
yansiyip geldiginde 4 alict ile kaydedilir. Gemi deniz tabanina gore hareket halinde
oldugundan doppler olay1 ile geminin hiz1 bulunur. Gemideki bir ‘cayrokompas’ sistemi ile de
geminin dogrultusu belirlenir. Hiz ve dogrultu belli olunca her anki koordinatlar1 bilgisayarda
hesaplanir. Genellikle bu ii¢ sistem (uydu, doppler, cayrokompas) kombine olarak kullanilir.
Yeni uygulama, ¢ok sayida (24) uydudan yararlanarak G.P.S. (Global Positioning System) ile
her an geminin goriis alaninda bir uydunun varligindan yaralanarak siirekli olarak ii¢ boyutta

navigasyon gerceklestirme seklindedir.



