Denizlerin derinlikleri ve uzay, insanoglu icin yiizyillar boyunca hep gizemli yerler olarak kalal. Insan,
ulasiimasi olanaksiz gibi gértnen bu yerlere bir giin mutlaka ulasabilecegi umuduyla yasad.
Teknolojinin belli bir dtizeye eristigi 1960l yillarda, bu gizemli yerler en sonunda kesfediimeye
baslandi. Ay’a yapilan yolculuklar, mavi gezegenimizin sonsuz uzay boslugundaki milyarlarca geze-
gen arasinda ¢ok 6zel ve essiz bir gezegen oldugunu gosterdi. Denizbilimci Jacques-Yves
Cousteau’nun denizlerin derinlikleriyle ilgili yaptigi arastirmalar, bizlere farkli bir dtinyanin pencerelerini
acti; bu dinya hakkinda ne kadar az sey bildigimizi bizlere sezdirdi. O yillardan bu yana deniz
arastirmalarinda 6nemli yol kat edildi. Gdndmdzde denizbilimcileri, arastirmalarini becerikli robotlar
sayesinde gemiden ydrutebiliyor, ya da gutinlerce sualtinda kalarak “yerinde” yapabiliyorlar.

RANSIZ ve AMERIKALI
aragtirmacilar, 1985 vyili
yaz aylarinda, Kuzey Atlas
Okyanusu’nda bir tarihsel
bulmacay1 ¢6zmek ama-
cryla yola ¢ikmiglardi. Bolgenin taba-
nini yaklasik iki ay boyunca derin ara-
ma sonarlariyla taradilar; sonra, 1 Ey-
lil 1985’te, 1912 yilinda bir buzdagi-
na c¢arpmasiyla batan efsanevi Tita-
nik gemisinin enkazinin yerini sap-
tayabilmislerdi. Ekip ¢aligmasiyla
yiiksek teknolojinin bir araya gel-
mesi sonucunda bu tarihsel bul-
maca ¢oziilebilmigti. Sira bu dev
ve litkks gemiden arta kalanlara ya-
kindan bakmaya gelmisti. Aragtirma-
cilar, gelecekte sualti aragtirmalar
icin 6rnek olabilecek projede canla

basla ¢aligtyorlardi. Titanik’in ilk kez
goriintiilenmesi asamasinda, videoka-
meralar, sonar ve bagka elektronik ay-
gitlarla yiikli Argo adli uzaktan
kumandali bir sualt aract deni-

zin

derinliklerine indirildi ve Titanik’in
ilk goriintiilerini verdi. Ne var ki arag-
urmacilar bu goriintiilerle yetinmek
istemediler. Efsanevi Titanik gemi-
sinin enkazini kendi gozleriyle
yakindan incelemek istiyorlardi.
Bunun iizerine arastirmacilar, bir-
kag¢ ay sonra, Titanik’i son kez zi-
yaret etmek iizere, ABD’nin Mas-
sachusetts eyaletindeki Woods
Hole Osinografi Enstitiisii’niin
gelistirdigi Alvin adli insanli su-
altr araciyla, yaklagik 4000 metre
derinlikte bulunan enkaza indi-
ler. Alvin’le birlikte, ona kabloy-
la bagh olan Jason Jr. adli sualti
robotu da derinliklere indirildi. Bu
robot, Alvin’in giremedigi ya da gir-
mesinin tehlikeli olabilecegi yerleri
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inceleme amaciyla kullanildi. Ug kisi-
den olusan miirettebatin {ist iiste yap-
ug1 daliglarda, Titanik gemisinin en-
kazi yakindan incelenebildi; geminin
kazadan sonra nasil parcalandigina
dair ipuglari elde edildi. Ayrica, yolcu-
lara ait bircok kalintiya rastlandi. 1912
yilinda, bir buzdagina carparak batan
Titanik gemisinin 4400 metrede ya-
tan enkazinin goriintiilenebilmesi
icin 73 yil gegmesi gerekmisti.

Denizlerin derinliklerini kesfet-
me cabalari, ilk olarak 1948 yilinda,
Auguste Piccard adli bir bilim adami-
nin sualtt gemisi “Batiskaf”1 tasarla-
mastyla bagladi. Bu sualti gemisi,
kendiliginden dibe inip sonra da yii-
zeye ¢ikabiliyordu. Batiskaf, ilk dali-
sinda 3140 metre derinlige inebildi.
1960 yilindaysa insanoglu ilk kez
diinyanin en derin noktasina ulagma-
y1 basarabildi. Don Walsh ile Auguste
Piccard’in oglu Jacques Piccard, Tri-
este adli bir sualt araciyla,
Biiyiik Okyanus’taki derinli-
g1 10916 metre olan Mariana
Cukuru’nun dibine ulastilar.
Ancak Trieste adli batiskaf
fazla biiyiiktii. Bu yiizden
hareket yetenegi zayifti. Oy-
sa, sualti arastirmalarinda
ilerleme kaydetmek i¢in da-
ha gelismis, daha kolay hare-
ket edecek araglara gereksi-
nim vardt.

Denizlerin derinliklerini
aragtirma ¢abalar giiniimiize
degin siiregelmistir. Buna
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kargin, bilim, bu alanda uzay arastir-
malarindaki kadar yol kat edemedi.
Bu nedenle, derin deniz ortamlari,
uzun yillar boyunca gizemli yerler
olarak kaldi. Bunun en énemli nede-
ni, derinlikle birlikte artan basing ve
deniz suyunun tuzlu olusudur. Uzaya
gonderilen bir uzay gemisi iizerindeki
basing degisimi en fazla 1 atmosfer-
ken, 4000 metre derinlige inen bir su-
alt aracinda basing degisimi 400 at-
mosferdir. Bu derinlikteki basing,
yeryiiziindekinden 400 kat daha faz-
ladir. Bu da 6nemli teknolojik giic-
likkleri beraberinde getirir. Sualti
araclari, hem yiiksek basinca hem de
tuzlu suya karsi oldukg¢a dayanikli
malzemeden yapilmay1 gerektiriyor.
Ayrica bunlarin {izerindeki geligmig
aygitlarin da yiiksek basingtan korun-
masi gerekiyor. Ornegin sonarlar, bu
amagla, bir santimetre kalinhigindaki
metalden kiliflara yerlestiriliyor. Tuz-

Unlii denizbilimcisi Jacques-Yves Cousteau, 1959 yilinda, kendi
gellstirdigisuattr bracini filme gekmisti. Fotograf ceken ve 6rnek
toplayhnbliinsanhisubiitarder 300 m derinlige inebiliyordu.

En solda, Alvin bir kesif yolculuguna
basliyor. Ortada lstteyse, 4400 metre
derinlikte yatan Titanik’in enkazina iniliy-
or. Alvin’in pilotu bulunduklari derinligi
kontrol ederken, yardimcisi da konum-
larini ana gemi Atlantis II’ye bildiriyor.
Ortada altta, Alvin’e bir kabloyla bagl
olan Jason Jr. adli robot, Alvin’in gireme-
digi bélgeleri inceliyor. Ustteki gériin-
tiyse, insanl sualti araclari Alvin ile
Nautile’in birlikte yaptiklari tarihi dalis
sirasinda alinmugtir.

lu deniz suyu, sualti araglarinin 6zel-
likle hareketli olan pargalarina 6nem-
li zararlar verebiliyor. Bilyali yataklar
kisa siirede yipraniyor. Iste bu giic-
liikkler nedeniyle, derin deniz ortam-
larinin aragtirilmasi, en az uzayin arag-
urilmast kadar teknolojik geligmislik
gerektiriyor.

Insanli sualti araclart arasinda en
cok bilineni belki de Alvin’dir. Ik de-
rin daligint 1965’te yapan Alvin, gii-
niimiize kadar denizlerin derinlikle-
riyle ilgili bircok bulgunun elde edil-
mesine yardimcr oldu. 1974’te Orta
Atlantik Yiikseltisi ilk kez yakindan
incelenebildi ve Fransiz sualt araci
Archimede’le birlikte yapilan ¢alisma
sonucunda levha tektonigi teorisi
dogrulandi; 1977 yilinda Alvin Biiyiik
Okyanus’ta Galapagos Adasi yakinla-
rinda ilk kez sicak su deliklerine,
1979’da da Dogu Pasifik Yiikselti-
si’'nde yaklagik 400 derece sicaklikta
suyun ¢iktigi karaduman ba-
calarina rastladi. Alvin, bu
ve daha sonraki daliglarda,
daha once hi¢ bilinmeyen,
aralarinda degisik midye ve
dev tiip solucanlan tiirleri-
nin de bulundugu 300 kadar
yeni canli tiiriinii kesfetti.
Kesfettiklerinin yeni tiirler
olarak tanimlanmasini sagla-
di. 1997 yaz aylarinda, sualt
aragtirmalari agisindan tarihi
bir olay gerceklesti. ik kez,
iki iilkenin insanli sualti
araglart Dbirlikte arastirma



Ana gemiye fiber optik kabloyla bagl olan Jason adli UKA, gemi

deki kontrol konsoluna video gériintiileri génderiyor. Pilot (ortada),

gt

robotu hareketli bir kolla (joystick) kumanda ederken, bir miihendis (en solda) robotun bilgisayarina komutlar giriyor.

amaciyla derin deniz ortamina inmis-
ti. ABD’ye ait Alvin ile Fransa’ya ait
Nautile, birbirlerinin goriis alani ige-
risinde Orta Atlantik Yiikseltisi’ne in-
diler. Gegtigimiz Kasim ayinin sonla-
rinda, 35 yildir ¢alismalarini araliksiz
siirdiiren Alvin 3500’tincti daligini
Dogu Pasifik Yiikseltisi’'nde gergek-
lestirdi.

Sualtinin Becerikli
Iscileri

Giiniimiizde okyanusbilimcileri,
aragtirmalarinda daha ¢ok uzaktan ku-
mandali sualu araglarindan yararlani-
yorlar. Kisaca UKA olarak da adlandi-
rilan bu insansiz robotlar, son derece

Derin Su iscileri UKA'lar

Stiha Ozgegen
SAD-TEKNOG (Sualti Arastirmalan Dernegi,
Sualti ve Dalis Teknolojileri Arastirma Grubu)

Insanli kiigiik denizaltilar, uzaktan kumanda-
Ii sualt araglar (UKA) ve otomatik sualti araglar
(AUV), dalgiglarin yetersiz kaldigi durumlarda kul-
lanillyor. Sualti ¢alismasinda uygulanacak yon-
tem, yapilacak isin tUriine, karmasikligina, derinli-
Je, calisma bolgesine, teknolojik sinilamalara,
akintilara ve ekonomik etkenlere gére belirleniyor.
Bu tUr calismalarda sualti araclarindan yararlanil-
masinin bir baska énemli nedeni de asin yuk-
sek/duslk sicaklik, radyoaktif ortamlar, patlayici
olabilecek ortamlar v.b. gibi tehlike yaratabilecek
durumlardan insani uzak tutma istegidir.

UKA, ana gemiye bir kabloyla bagli olan ve bu
gemideki kontrol konsoluyla idare edilen sualti
araglarina verilen genel addr. UKA'lar, bir sualti
aracl, bu araci suya indirmek ve sudan gikarmak
icin kullanilan bir ving sistemi, uzaktan kumanda
konsolu, araci kumanda konsoluna baglayan bir
kablo ve telemetre sisteminden olusurlar.

UKAlar iki grupta siniflandinlabilir:  Yalnizca
gbzlem amaciyla kullanilan UKA'lar (Eyeball) ve
arastirmalarda, insaat islerinde, petrol/gaz cikar-
mada, bakim islerinde ve kablo désemede des-
tek amaciyla kullanilan tam donanimli is sinifi
UKA'lar. Bunlardan bagka, kablo ve boru déseme
gibi islerde kullanilan, tirtil tekerlekli is makinalari-
na benzer sualti araglar (trencher) da vardir.

UKA'lar, batiklarin tespiti ve su yuzine cikar-
ma calismalarinda; gemi, kdprd, baraj gibi su Us-
tU yapilarinin su altinda kalan kisimlarinin ve sual-
11 yapilarinin bakim galismalarinda; okyanus dibi
bilimsel calismalarda, biyolojik arastirmalarda;
buzalti arastirma ve calismalarinda; dalgiglarin
gbzlem ve idaresinde; tlnel, kanalizasyon, boru

hatlarinin i¢ ve dis denetimlerinde; turbin besleme
hatlarnnin denetiminde; nikleer tesislerin deneti-
minde; anti-terérizm ve uyusturucu ticaretini 6n-
leme gibi polis operasyonlarinda; sualti haberles-
me kablolarinin ddsenmesinde ve bakiminda; ok-
yanus dibi gaz ve petrol gikarma calismalarinda;
sualtl savunma sistemlerini yerlestirme gibi aske-
ri amaglarda; liman gtvenligini saglamada; sonar
aygiti taramalarinda; gemi denizalti glvenliginde,
ve mayin arama, ¢lkarma, imha etme gibi bircok
alanda kullaniliriar.

UKA'lar, kullanim amacina bagl olarak ¢ok
farkll tasarlanmis olabilir. Cogunlukla, fiber kap-
I sentetik kdpukten olusan bir ytzerlik moddilt ile
bunun altinda, ekipmanlarin tzerine takilip ¢ikari-
labilmesine olanak veren acik bir metal kafesten
olusurlar. Sistemin su igindeki ylzerligi genellikle
notr olacak sekilde tasarlanir. Ancak bazi durum-
larda hafif pozitif ya da hafif negatif ylizerlik tercih
edilir. Ornegin, deniz yiizeyine yakin calismalarda
sualtl aracinin hafif pozitif yuzerlige sahip olmasi
yeglenir. Clnkl deniz akintil oldugunda, aragla
baglantinin kopmasi, dola-
yislyla  kontrollinin
kaybedilmesi riski or-
taya c¢ikar. Boyle du-
rumlarda, arag, akintly-
la fazla striklenmeden
ylzeye ciktigindan, yeri-
nin bulunmasi ve kurta-
rimasi daha kolay olur.
Dibe yakin calismalar-
daysa, yine ayni ne-
denden dolayi, aracin
bir an dnce dibe otu-
rabiimesi igin negatif
ylUzerlik tercih edilir.

.I Sistemin
temel

elemanlan
T

becerikli olup sualtindaki birgok igi
yapabiliyorlar. Sualtindan 6rnek topla-
yabiliyor, fotograf ¢ekebiliyor, televiz-
yon goriintiileri gonderebiliyor ve da-
ha bircok karmasik isi yapabiliyorlar.
UKA’lar yiizeydeki ana gemiye bir
baglanti kablosuyla bagli oluyorlar ve
ana gemideki kontrol konsolunun ba-
sinda oturan bir pilot tarafindan da

Sualti aracinin yizerlik modill, aracin tastyabile-
cegi ekipmanlarinin toplam agirigini da belirler.

Araci kontrol konsoluna baglayan kablo,
aragla iletisimi saglar. Yike daha dayanikli olanlar
"umbilical" (gbek bagi), daha esnek ve notr yi-
zerlikte olanlar "tether" (tasma ipi) olarak adlandi-
rilir. Sizdirmaz olan bu kablo, kevlar (aramid) ya
da ek olarak ¢elik telle zirhlandinlarak cekme da-
yanimi artirilir. Kablonun icinde, video sinyallerinin
iletiminde kullanilan COAX ve fiber optik kablola-
rnin yani sira, gug iletim kablolar ile dijital data
iletim kablolan bulunur.

UKANIN bagl oldugu ana gemideki kontrol
konsolu Uzerinde video, sonar ekranlari, kayit ay-
gitlan, glc giris ¢ikis Uniteleri, kontrol cubugu ve
ince ayar dugmelerini barindiran el kontrol Unite-
si, uyari isiklan, kablo baglantilari, degisik amag-
lar icin kullanilan kontrol digmeleri ve sistemin
beyni olarak bir bilgisayar bulunur. Aracin idaresi,
ana gemideki video ekrani karsisinda, bir kontrol
cubugu araciigyla saglanir. Itki sistemlerine ku-
manda eden bu kontrol cubugu ile arac asagi-yu-
kar, ileri-geri, saga-sola hareket ettirilebilir.

Sualti aracindaki kafes yapi Uzerine, gereksi-
nime gore, degisik aygtlar yerlestirilir. Bu aygitlar,
itki sistemlerinin (pervane veya su jeti bigiminde
olabilir) yani sira, video kameralari, fotograf maki-
neleri, sonarlar, alti-
metre, derinlik gos-
tergesi, gl Unitele-

ri, pusula, robot kol-
lar, ses alicilar, igik
kaynaklar, degisik
sensorler (algilayici-
lar) olabilir. Ayrica, ma-
yinlar yok etmeye yarayan pat-
layicilar gibi 6zel amaglarla kullanilan
baska yikler de araca yerlestirilebi-
lir. Aracin su ylzeyinden derinligi,
basinci algilayan derinlik &lctim
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kumanda ediliyorlar. Baglant kablo-
su, UKA’ya kontrol sinyalleri ve giic
tasirken, pilota da televizyon goriintii-
lerini iletiyor.

Fransiz Arastirma Enstictisii 1F-
REMER’e ait olan doért ton agirliin-
daki ¢ok amagl UKA Victor 6000, gii-
niimiizde denizlerin arasturilmasinda
kullanilan en modern sualti aracidir.
Robot, alti kamera, bir mekanik kol,
bir emici hortum, degisik 6l¢iim aygit-
larinin oldugu bir kizak ve pervaneler-
le donaulmigtir. Bu UKA, 6000 metre
derinlige kadar inebiliyor ve deniz ta-
baninda birkag yiiz metre ilerleyebili-
yor. Hareket yetenegi oldukga fazla
olan mekanik koluyla diigiim olmusg
kablolar1 bile ¢ozebiliyor. Daha ¢ok
bilimsel amaglarda kullanilan robot,
deniz tabanindaki belirli bir alanin,
bir derin ortam él¢iim ve
gozlem istasyonunu yer-
lestirme agisindan uygun
olup olmadiginin belir-
lenmesinde yardimer olu-
yor. Bunun i¢in deniz su-

aygitlanyla; dipten yuiksekligiyse
sonar prensibiyle calisan altimet-
reler araciigiyla élcultr. Derinlik,
yon, saat gibi bilgiler video go-
rintlstine yansitilarak ileride in-
celenmek Uzere birlikte kaydedi-
lebilir.

Videokameralar, gorintl kaydetme ve navi-
gasyon agisindan UKAlar icin vazgegimezdir. Ug
grupta toplanabilirler:

« SIT (Silikon Intensifier Target) kameralar: Bu
kameralar, siyah-beyaz gérintl alirlar. Geceleri,
¢ok az 1s1gin oldugu kosullarda caligabilirler. Go-
rlis mesafesinin ¢ok distk oldugu bulanik sular-
da, 1s1gin taneciklerden yansimasini énlemek icin
isk kaynaklarinin kapatildigi durumlarda aracin
yolunun goériimesinde kullanilirlar.

» CCD kameralar (renkli kameralar)

» SDA kameralar (Silicon Diode Array): Kay-
nak isleri gibi, 1s19in ¢ok parlak oldugu kosullarda
kullanlir.

Video gekimi sirasinda, sénimleme ve kont-
rol gUglikleri nedeniyle aracin hareket ettirimesi
istenmediginde, yalnizca bas kisimlar saga/sola
ve yukar/asagl hareket edebilen Pan&Tilt diize-
nekli videokameralar kullanilir. Cekim sirasinda
hangi tir kamera kullanilirsa kullanilsin, yapilan is-
lemin, hareketin yeniden izlenebilmesi icin kayde-
dilmesi gereklidir.

Goris mesafesinin dislk oldugu sularda, ya
da cok derinlerdeki bir hedefe uzaktan yaklasil-
mak istendiginde, navigasyon amaciyla FLS (For-
ward Looking Sonar) sonarlart kullanilir. Bu tip so-
narlar, aracin 6n kismina, hafif asagi dogru baka-
cak bicimde yerlestirilir. UKA'larda, FLS sonarlarin
disinda, Sidescan, Sector scanning, Bathymet-
ric, Multibeam, Swath, Pinger, Boomer gibi bas-
ka tlr sonarlar da kullanilir. Bu sonarlar, batiklarin
bulunmasinda, tortul tabakalann altinda gémull
kalmis yapilarin tespit edilmesinde, deniz dibin-
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Gézlem amach bir UKA
Baykal Géli’niin
derinliklerini arastiriyor.

yu, tortul ve canl 6rnekleri topluyor.
Gegtigimiz aylarda, Victor 6000 6nem-
1i bir gorevi yerine getirdi. Gorevi, bi-
lim adamlarinin daha 6nce "Kutupyil-
diz1" adli aragtirma gemisinden deniz
tabanina indirdikleri bir
derin ortam ol¢giim ve
gozlem  istasyonunu
bulmakti. Bunun ig¢in
Victor 6000, istasyonun
bulundugu Grénland

deki katmanlarin incelenme-
sinde, dip haritalarnin gikaril-
masinda, mayin tespitinde
kullanilirlar.

Aracin kumandasl sirasin-
da videokamera, sonar, man-
- yetik pusula ve manyetik alan-
lardan etkilenmeyen jiroskopik pusuladan bagka,
aracin sualtinda bulundugu Kkoordinatlarinin ve
konumunun hassas tespitine gereksinim duyul-
dugu durumlarda HPRS (Hydroacoustic Positi-
oning Reference System) olarak adlandirilan da-
ha karmagsik sistemler kullanilir. Bu sistemlerde,
UKA'nin konumu, Uc eksendeki koordinatlar be-
lirlenerek tespit edilir. Aracin konumunun belirflen-
mesi sirasinda, ses dalgalari génderip alan aygit-
lar kullanilir. GinimUzde, gelistirilen yaziimlar sa-
yesinde, UKA'larin sualtindaki hareketi, sualtinda-
ki gevre yapllarin da (petrol platformunun ayakla-
r gibi) nceden modellenmesiyle, Ug boyutlu sa-
nal goruintu olarak takip edilebiliyor.

Son yillarda gelistirilen bir baska teknolojiyse
akustik kameralardir. Sonar gibi ¢alisan bu aygit-
lann sonarlardan farki, bu aygitlarla iki degil Uc
boyutlu géruntulerin alinabilmesidir. Akustik ka-
merayla alinan bir gérintd, bil-
gisayar ekraninda cevrilerek
ona istenilen yénden bakilabilir;
uzakliklar ve boyutlar dlculebilir.
Videokameralari ve fotograf
makineleriyle gérintl alinmasi
sirasinda degisik gucte 1Sk kay-
naklar ve flaglar kullanilir.

UKA'larin - mekanik kollari
gemideki kontrol konsolunda
yer alan kumanda cubuguyla
(joystick) kumanda edilir. Pilot,
kumanda gubugunu nasil hare-
ket ettirirse, sualti araci Uzerin-
deki mekanik kol da ayni sekil-

LARS ve UKA

Denizi’nin 2500 metre derinligindeki
tabanina indirildi. Robot, ortamin zifi-
ri karanlik oldugu bu derinlikte, giiclii
lambalarinin ortalit aydinlatmasiyla,
yarim saat siiren bir aramadan sonra
istasyonu bulmay1 basardi.

Ne var ki UKA’lar, bu denli yete-
nekli olmalarina karsin bir konuda de-
zavantajlilar. Bu robotlar ancak sinirh
bir siire sualtinda kalabiliyorlar. Oysa
deniz aragtirmalarinda, 6nemli bulgu-
larin elde edilmesini uzun dénemde
toplanan veriler sagliyor. Aragtirmaci-
lar, deniz tabanina yerlestirilen kame-
ralar ya da bagka sabit aygitlara da pek
ragbet etmiyorlar. Ciinkii bunlar sinir-
I1 bir alanla ilgili veri toplayabiliyorlar.
Iste bu nedenle, tamamiyla bagimsiz
calisan ve uzun bir dénem sualtinda
kalabilen araglara gereksinim vardi.
Woods Hole Osinografi Enstitiisii’ne
bagli aragtirmacilar, bu gereksinimi
gbz oniinde tutarak, Autonomous
Benthic Explorer (ABE) adli bir sualt
aract geligtirdiler. ABE, bagimsiz cali-
san ve bir yila kadar deniz tabaninda

de hareket eder. Kollar, numune toplama, tel kes-
me, sualtt miudahale istasyonlarinda vana acip
kapama v.s. gibi degisik amaglarda kullanilir.
Aracin suya salinma ve yukari gekme islemle-
rinde, daha kicUk UKA'larda, araca baglanan bir
halat ve umbilical kablonun sarldigi bir tambur
vardir. Daha agir sistemlerdeyse teknede bir vin-
cin olmasi gereklidir. Derin ortamlardaki calisma-
larda halat yonetim sistemi "Tether Management
System" (TMS) adi verilen bir sistem kullanilir. Bu
sistemde, UKA TMS’e kilitli olarak galisma derin-
ligine salinir. Daha sonra TMS’den ayrilarak kab-
lonun uzunlugu kadar diz bir alan Uzerinde gez-
dirilir. Yukar gekme sirasindaysa islemin tersi ya-
pilir. TMS Uizerindeki tambur araciligiyla kablo sa-
rilarak UKA, asans¢r vazifesi géren TMS'le kilitle-
nir. Bu islemden sonra, UKA, teknedeki LARS
(Launch And Recovery System) vinciyle yukari
cekilerek tekneye alinir. Bu sistemin avantajlari
sunlardir: Calisma derinligine inerken aracin ken-
di itki sistemleri yerine sistemin agirigindan yarar-
lanma; su ylzeyindeki akintilar ve dalgalann gu-
clne karsi koruma; aracin sualtindaki hareketi si-
rasinda, bagli oldugu kablo tzerinde suyun olus-
turdugu yatay diren¢ kuvvetini azaltma.
UKA'lar ik kez 1953'te yapll-
maya baslandi. 1974'te yalniz-
ca 20 UKA vardi. Bu say
1994’te 2000’lere ulastl. GUnU-
mUlzde, saylar daha da artan
UKA'lar birgok Ulke tarafindan
yaygin olarak kullanilyorlar.
Kaynaklar
Bell, C., Byliss, M., Warburton, R., Hanadbook
for ROV Pilots/Technicians
http://uwsports.ycg.com/reference_library
http://eagle.online.discovery.com
http://www.benthos.com/rov.htm
http://pt-jupiter.com/pti.htm
http://www.hydrovis.demon.co.uk
http://www.kleinsonar.com
http://diveweb.com
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kalabilen bir sualtu aracidir. Zamani-
nin ¢ogunu konumu sabit bir merkez-
de geciren arag, belirli araliklarla mer-
kezden ayriliyor ve deniz tabaninin
birka¢ kilometrekarelik alanini dola-
sarak, kameralar ve bagka algilayicilar-
la veri topluyor. Daha sonra tekrar,
gii¢c kaynaklarini sarj ettigi ve topladi-
g1 verileri aktardigr merkezine kenet-
leniyor. Robotun, bilimsel verileri
dogru bir bi¢imde toplamasi ve arag
giivenligini saglamasi i¢in yon belirle-
me isini biiyiik bir kesinlikle yapmasi
gerekiyor. Iste bu nedenle de oldukga
“akill’” bir donanimui var. Robot, sabit
duran vericilerden yayilan akustik sin-
yaller yardimiyla yoniinii belirliyor.
Yapilan deneme ¢aligmalarinda izle-
mesi gereken yolu biiyilik bir dogru-
lukla izleyebildigi gozlemlendi.

Sualti Teknoparklar

Giiniimiizde bilim adamlari, sual-
tinda birkag¢ giin kalarak, mercan ka-
yaliklarini yerinde arastirabiliyor ve

boylece, yeryiiziinde yapilan arastir-
maya gore 6nemli zaman kazanabili-
yorlar. Bu olanagi onlara Amerikan
Milli Sualti Arastirma Merkezi’ne ait
"Aquarius" adindaki sualti istasyonu
saglyor. I¢inde aragtirma icin gerekli
aygitlarin bulundugu, ayrica her tiirlii
konfora sahip bu sualt istasyonunun
islevlerini uzay istasyonlarininkine
benzetebiliriz. Diinyada tek olan bu
sualti laboratuvari, su siralar Florida
yakinlarindaki Key Largo Adasi agik-
larinda, 20 metre derinlikte bulunu-
yor. 40 metre derinlige kadar dayanik-
I1 olan bu laboratuvarda bilim adamla-
r1 on giin boyunca aragtirma yapabili-
yorlar. Istasyonun tam iizerinde, onun
yerini belli eden bir samandira var. Sa-
mandira iizerinde, elektrik enerjisi
iireten jeneratorler ve ayrica, karadaki
kontrol istasyonuna video goriintiileri
ve verileri aktaran bir verici de yer ali-
yor. Tiim arastirma boyunca istasyon-
da kalan arastirmacilar, suyun basinci-
na uyum saghyorlar ve giinde dokuz
saat kadar tiiple dalislar yapabiliyorlar.

Japonya’daki Fuji Dagi’nin eteklerinde yer alan Suruga Koérfezi’nin derinliklerinde MiniRover
adli UKA, iki metre boyundaki dev bir deniz ériimcegine (Macrocheira kaempferi) rastlad.

En fazla 40 metre derinlige indirilebilen “Aquarius” adli
sualti laboratuvarinda (listte) denizbilimciler on giin
kadar kalip “yerinde” arastirma yapabiliyorlar. Bu sualti
laboratuvari, onlara, glinde dokuz saat kadar tiiple
dalis yapma olanagini sagliyor (yanda).

Istasyondan ayrilmalarina 17 saat kala,
istasyonun i¢indeki yiiksek basing,
yeryiizeyindeki basing olan 1 atmosfe-
re dogru diistirtilmeye basliyor. Boyle-
ce dekompresyon daha istasyonun
icindeyken yavag yavas yapilmis olu-
yor. Aquarius sualti laboratuvari, bu-
giine degin, sualu habitauyla ilgili
onemli bulgularin elde edilmesini
sagladi. Bilim adamlari, Aquarius’un
sagladig1 olanaklar sayesinde mercan
kayaliklaryla ilgili 6nemli bulgular el-
de ettiler. Ornegin, giinesin yaydig
mordtesi 1ginlarinin ve diisiik su kali-
tesinin mercan kayaliklarina zarar ve-
rdigini, ayrica siingerlerin ve mercan-
larin saghgimiza yararh olabilecek ba-
z1 maddeleri igerdiklerini buldular.

Sualtr aragtirmalariyla ilgili tiim bu
gelismeler, ortamin getirdigi tiim zor-
luklara kargin insanoglunun yine de
onemli ilerlemeler kaydettigini goste-
riyor. Ancak bilim adamlari, simdiye
degin denizlerin derinliklerinin yal-
nizca %1 kadarlik bir béliimiiniin
aragtirlldigina dikkat ¢ekiyorlar. De-
nizler daha uzun siire gizemliliklerini
koruyacaga benziyor. Yasam, bir za-
manlar denizlerde baglamigti. Yagami
korumak istiyorsak éncelikle denizle-
rin sirlarint ¢ozmeli, bunlari canlilarin
yararina kullanmaliyiz.

Aysegiil Giineng

Kaynaklar
Ballard, R. D., “How We Found Titanic”, National Gesgraphic, Aralik 1985
Ballard, R. D., “A Long Last Look at Titanic”, National Geographic, Aralik 1986
Ballard, R. D., “Riddle of the Lusitania”, National Geographic, Nisan 1994
Doubilet, D., “Suruga Bay”, National Geographic, Ekim 1990
Kehse, U., “Raumschiffe fiir die Tiefsee”, GEO, Kasim 1999
Lutz, R. A. ve Haymon, R. M., “Rebirth of a Deep-sea Vent”, National Geog-
raphic, Kasim 1994
Mack, G., “Die Raetsel Des Blauen Kontinents”, GEO, Kasim 1999
heep:/fwww.marine.whoi.edu/ships/alvin/alvin_history/alvin_history.htm
heep:/fwww.marine.whoi.edu/ships/auvs/auvs.htm
heep:/fwww.marine.whoi.edu/media/
hetp://www.ifremer.fr/anglai I
heep:/fwww.ifremer.fil:
wysiwyg://88/htep:/www.uncwil.ec

htm

Taic/florrel: index hem

Jujnurcaquariusiabout hem

Bilim ve Teknik


mailto:ayseg@tubitak.gov.tr
https://www.marine.whoi.edu/ships/alvin/alvin_history/alvin_history.htm
https://www.marine.whoi.edu/ships/auvs/auvs.htm
https://www.marine.whoi.edu/media/
https://www.ifremer.fr/anglais/actual/compress.htm
https://www.ifremer.fr/anglais/flotte/engins/index.htm
https://www.uncwil.edu/nurc/aquarius/about.htm

