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Uzaktan kumandal su alt1 arac1 (ROV)

Murat CENK!

Uzaktan kumandali su altt araci (ROV); gemi,
platform veya karada konuslandirilmis bir kontrol
merkezinden kontrol edilerek, su altinda amaca
yonelik degisen gorevleri gerceklestiren insansiz su
altt aracidir. Giiniimilizde insansiz su alt1 araglari,
baslica petrol-gaz endiistrisi, gemi-ugak vb. tasitlara
ait enkaz tespiti, arama kurtarma, batiklarinin deniz
ylizeyine ¢ikarilmasi, bomba-mayin arama ve imbha,
fay hatlarinin kontrolii, kablo ve boru hatt1 inceleme-
tamir, deniz tabanindan gaz ve sediman numunesi alma
gibi degisik amaglara yonelik operasyonlarda denizin
derin noktalarinda yaygin olarak kullanilmaktadir.

ROV cihazt petrol ve gaz endiistrisi, boru ve
nakil hatlarinin bakim ¢aligmalarinin yani sira batik
arama operasyonlarinda da kullanilmaktadir. En
bilinenleri arasinda E/V Nautilus gemisinin Hercules
isimli ROV’uyla yapmis oldugu, Titanik ve Alman
Savas Gemisi Bismarck batiklarimin kesfi yer
almaktadir. Ayn1 gemi, Hercules ile Akdeniz’de sehit
olan pilotlarimizin naaslarint da c¢ikarmistir. Tiim
bu c¢aligmalar ROV cihazinin 6nemini bir kez daha
kanitlamaktadir.

Insansiz su alti cihazlarinin diinya iizerindeki
tarihcesine  bakilinca, ilk  kim  tarafindan
gelistirildigine dair kesin bir bilgi bulunmamakla
birlikte, kayitlarda bulunan en eski arag, 1864’te
Avusturya’da gelistirilmis olan torpido seklinde
Programlanmis Su Altt  Aract  (Programmed
Underwater Vehicle) dir. 1953’te ise Dimitri
Rebikoff (1968) tarafindan Poodle isimli su alti
arac1 tasarlanmisti. Bu ¢alismalar sonrasinda,
ABD Donanmast ve Britanya Kraliyet Donanmasi
tarafindan  gelistirilen araglarla, maym-torpido
cikarma ve batik arama ¢ikarma faaliyetlerinde
kullanilan cihazlar gelistirilmistir. Ulkemizde ise
1990’11 yillarda, ithal edilen araglar, Donanmamizca
mayin arama ve imha operasyonlarinda kullanilmistir.

Insansiz su alt1 araglar1, kullanimina gore kablolu ve
kablosuz olmak iizere iki gruba ayrilir. Kablo kontrollii
olanlar (Remotely Underwater Operating Vehicle)
RUOV olarak kisaltilsa da diinya genel literatiiriinde
ROV olarak adlandirilirken, kablosuz-otonom olanlar
ise AUV (Autonomous Underwater Vehicle) olarak
adlandiriimaktadir (Sekil 1 ve sekil 2).

ROV araglar;; Gozlem ROV’lari, Payload
Opsiyonlu ROV’lar ve Is smift ROV’lar olmak iizere
3 gruba ayrilmaktadir:

-Gozlem ROV’lari: Bu gruptaki araglar, sadece

kamera, sonar ve 1siklandirma sistemi ile donatilmig
olup, video kayit 6zelligi de eklenerek, gézlem amaci
ile de kullanilmaktadir.

Sekil 1- Uzaktan kumandali su alti aract ROV (Remotely
Underwater Operating Vehicle).

Sekil 2- Otonom su altt aract AUV (Autonomous
Underwater vehicle).

'Maden Tetkik ve Arama Genel Midiirliigii, Deniz Arastirmalar: Dairesi Baskanligi, Ankara.
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-Payload Opsiyonlu ROV: Bu gruptaki araglar,
ilave sensor tagtyabilme 6zelligine sahiptirler. Kamera
ve sonara ilave olarak basit robotik kol (manipiilator)
6zelligi de bulunmaktadir.

-Is simmifi ROV’lar: Bircok ilave sensor ve
manipiilatdr tasiyabilecek biiyliklik ve giice sahip
ROV’lerdir. Bu sinif araglar ilave bir ving sistemine
ihtiya¢ duymaksizin, 200 kg’a kadar veya 200 kg
iistii yiik tastyabilme 6zelligine sahiptir. MTA Genel
Miidiirligi envanterinde bulunan ROV bu sinifta
olan hidrolik bir sualt1 aracidir (Sekil 3). Oru¢ Reis
Arastirma Gemisi’nde bulunan ve sekil 4’ te goriilen
ROV, kontrol odasindan kumanda edilmektedir.

Orug Reis Arastirma Gemisi, sismik arastirmalarin
yaninda jeolojik, osinografik hidrografik calisma
kabiliyetine sahip ekipmanlarla donatilmistir. Bu
ekipmanlardan biri ise ‘IS smifi ROV’ insansiz su
alt1 aracidir. Orug Reis Arastirma gemisinin ekipman
kapasitesi onu diger gemilerden ayiran en 6nemli
ozelligidir.

Maden Tetkik ve Arama Genel Miudirligi
envanterinde bulunan, Tiirk firmasi, TR Teknoloji
tarafindan tretilen IS sinifi ROV; 6 adet tahrik motoru
(thruster), 2 adet Manipiilator (7 eksenli hareket
kabiliyeti olan robot kol), akustik sonar sistemi

Sekil 3-Oru¢ Reis Arastirma Gemisi’nde bulunan ROV
cihazi.
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(FLS), 1 adet Pan Tilt (360 derece Pan, 180 derece
tilt) 5 adet kamera (renkli yiiksek ¢oziiniirliikld,
renkli zoom, geri goriis, algak 151k), multiparameter
CTD (iletkenlik, sicaklik, derinlik, turbidity, DO, pH,
Redox, chlorphyll, par), fiber cayro (pusula), pinger
(akustik acil sinyal gonderme), altimetre ve basing
sensoru (deniz dibi mesafe ve derinlik O6l¢iimii),
USBL sistem ve USBL transponder (akustik konum
belirleme ve gemi tarafindan takip edilebilme), LED’1i
aydinlatma, numune sepeti, sediment ve su 6rnekleme
sistemlerine sahiptir. {lave aparat eklenerek petrol
ve gaz endiistrisi i¢in gaz Ornekleme kabiliyeti de
bulunmaktadir. Arag 1500 metre dalis yapabilme ve
tiim sistemlerini 3000 metre derinlikte gelistirebilme
ozelligine de sahiptir. Yapilacak ¢aligmalarin amacina
gore, ara¢ lizerine Multibeam Echosounder (Cok
Bimli Iskandil), Sidescan Sonar (yandan taramali
sonar) vb. cihazlar takilabilmektedir. Sekil 5’te
gosterilen pinger cihazi, ROV g¢alismalarinda gii¢
kaybi vb. sorunlar yasandigt zamanlarda ROV
cihazinin yerinin tespitinde kullanilmaktadir. Sekil
6’da gosterilen CTD cihazi ile suyun iletkenlik,
sicaklik ve derinlik degerleri 6l¢iiliir. Cihaz {izerine
metan, pH vb. degerleri 6lgebilen ilave sensorler de
eklenebilmektedir.

Sekil 4- ROV kontrol odast.
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Sekil 5- Pinger cihazi.
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Sekil 6- Multiparameter CTD.

Su altinda tabana yaklagmadik¢a kamerada
herhangi bir goriintii goriilemez. Bu ylizden cihazla
ilerleme sekil 7’de gosterilen Akustik Sonar
sayesinde yapilir. Sekil 8 ve sekil 9’da gosterilmis
olan transducer geminin karinasinda bulunur ve basit
olarak alici-verici olarak tanimlanabilir. Transponder
ise ROV cihaz1 lizerine takilir ve transducerden gelen
komutlar1 yanitlayarak cihazin konum bilgisinin
alinmasini saglar. Transducer ve transponder cihazlari
USBL sisteminin ana ekipmanlaridir. Gemide 1
Transducer bulunur ve bu cihazla denize atilmig olan
10 adet transponder cihazinin takibi yapilabilir. USBL
(Ultra Shock Base Line-Sekil 10, 11) sistemi gemide
bulunan kontrol merkezinden takip edilmektedir.

ROV; Lars (Launch and recovery system-Sekil
11) sistemi olarak adlandirilan bir ving ve TMS (tether

li SesKing
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Sekil 7- Akustik Sonar.

Sekil 8- USBL sisteminin transponderi.

managament system-Sekil 13) olarak adlandirilan,
notr fiber kablo sarili makara sistemi ile beraber
calisma derinligine indirilmektedir.

Sekil 11- Lars (Launch and Recorvery System) Sistemi.

MTA Genel Midirligi Deniz Arastirmalari
Daire Bagkanlig1 biinyesinde, yerli uzman personeller
tarafindan kullanilan ROV cihaz1 ve ekipmanlari;
petrol-gaz endiistrisi, petrol platformlart ve deniz
sondajlari, deniz tabani numune alma, kablo-
boru-platform izleme ve inceleme, batik arama
vb. birgok alanda kullanilabilecek kapasitededir.
Operasyon esnasinda, ROV iizerine sabitlenen bir
transponder vasitastyla USBL sistemin gemide
bulunan transduceri ile akustik konum belirleme
sistemi tizerinden konum takibi yapilmaktadir. Gemi
DP sisteminden gemiye gore pozisyonu ayarlanip,
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geminin, otomatik olarak, araci ayarlanan pozisyonda
takip etmesi saglanabilmektedir. Cihazin suya dalist
gerceklestirildikten sonra, pilotlar tarafindan Sonar
sistemi, USBL sistemi kullanilarak operasyon
yapilacak  noktaya  gidilmektedir. = Operasyon
noktasma varildiginda ise, 2 pilot koordineli olarak
calisarak, bir pilot ROV konumunu ayarlarken
diger pilot ise robotik kollart ve tether kablosunu
kontrol etmektedir. ROV operasyonlart esnasinda,
kamera gorintiileri, derinlik ve altimetre vb. sensor
bilgileri tether ve umbilical kablo {izerinden, kontrol
odasinda bulunan ekranlara iletilir. Hem giic hem
de bilgi akisi bu kablolar {izerinden saglanir. Bu
baglamda ROV operasyonu; sonar sistemi, USBL
sistemi, LARS ve TMS sistemi kullanimii ve
deniz altinda {i¢ boyutlu goriis yetenegini ayr1 ayri
gerektirir.

Orug Reis Arastirma Gemisi’nde bulunan ROV
cihaziyla yapilan ¢alismalar, calismanin amacina gore
7 giin 24 saat kesintisiz olarak devam edebilmektedir.

Sekil 13- TMS (Tether Managament System).
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Sekil 15°te gece dalisindan bir gorsel ve sekil 14°te
ise bu dalis esnasinda 1248 metre derinlikte tabandan
alinan sediman numunesi goriilmektedir.
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Sekil 15- ROV gece dalisindan goriintii.
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Giliniimiizde denizde, petrol ve gaz sektorii, liman,
boru hatti, platform vb. alanlarda tiim diinya iilkeleri
ile caligma yapabilmek adina, uzman personelin
yetistirilmesi i¢in gerekli olan egitim ve kurslar,
Uluslararasi Denizcilik Sektoriinde kabul goren IMCA
(The International Marine Contractors Association)
tarafindan tescillenmis sirketlerde verilmektedir.
Orug¢ Reis Arastirma Gemisi ROV ekibinin de
IMCA onayli bir kursa gonderilerek, uluslararasi
alanda da c¢alisabilecek yetkinlige getirilmesi
onem arz etmektedir. Ulkemiz enerji politikasinda
onemli yer tutan deniz petrol-gaz arama ve sondaj

faaliyetlerinde, yurt i¢i ve yurt dis1 projelerde, yerli
personel ile yapilacak olan ROV operasyonlarinin
onemli ¢aligmalara onciililk edecegi ve imza atacagi
diiginiilmektedir.
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