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Sualti robotlarin hazirlanmasi, programlasdiriimasi ve suda istifadasi zamani tahltikasizlik
tadbirlarina ciddi riayat etmak oldugca vacibdir. Bu robotlar, derinlik ve suyun teleblerina gére

xususi texniki imkanlar ve tahliikesizlik dnlemleri telab edir. Bu gaydalar robotlarla tehlikasiz
islomaya kdmak edir vo ham tahlikasizlik, ham da isin effektivliyi baximindan shamiyyatlidir.

1. Dalgica Baslamazdan 9vval Yoxlama

1.1 Butun hissalarin tam goakilde eneriji ile yliklandiyindan amin olun.

1.2 itici qlivve sistemlsrinde dolasiq olmadigindan ve parvanenin ses-kily olmadan normal
islediyinden amin olun.

1.3 Kameranin goruyucu sisasinin temiz, ciziq ve ya ¢at olmadan va igerisinde dumanlanma
olmadigindan amin olun.

1.4 Kabelin metal qapagla yaxsi baglanib méhkamlandirildiyinden amin olun.

1.5 Kabelin zadasiz oldugunu yoxlayin.

2. istifade Zamani Tadbirlar

2.1 Cihaz

o Cihazi suya atmayin. Cihazi suya saldigdan sonra itici quvvaelari ise salin.
e Cihazi sudan ¢ixarmazdan avval itici quvvaeleri dayandirin.

o Kabelin metal qapagla yaxsi baglanib méhkemlandirildiyinden amin olun.
e istifade etdikden sonra kabel qosulma yerini qoruyucu gapagla értiin.

2.2 [tici Quivvaler

e tici qlivvelerin havada firlanmasindan ¢akinin.
e Isloyen parvanays toxunmayin.

2.3 LED isiglar

e LED isiglarina birbasa baxmayin.
e stifade zamani LED igiglara toxunmayin.

2.4 Uzaqdan idareetmae Pultu
e Uzaqgdan idarsetma pultu su kecirmaz deyil, istifade zamani su sigramasindan goruyun.
2.5 Neytral Uzma XUsusiyystine Malik Kabel

o Dolasigdan gagmagq ugin kabel ile tehllikasiz masafs saxlayin.
e Kabel dolagibsa, avvelca dolagigi acin, sonra cihazi geri goturun.

2.6 Batareya



e Cihazin daxili batareyasi var, onu birbasa glinas isigindan, alovdan, qizdiricidan va ya dige
r istilik manbslarindan uzaq saxlayin.

e Batareyani sisma ve siradan ¢ixmaqdan gorumagq ugln carayana nazarst edin. Minimal ger
ginlik icaze verilonden asag@i diiserse, sisma bas vera biler. Masalen (3S LIPO min 11.1 V
max 12.6V), ager batareyanin istismar muddatinda garginlik 11.1 V-dan agsagi dugarss, bat
areya siradan ¢ixa bilar.

e  Sismis, siradan ¢ixmig batareyalarin istifadesi gadagandir.

3. Sarj Etma

3.1 Sarj uguin temperatur araligi 0°-40°C (32°-104°F) olmalidir. Batareyanin 6mrini uzatmaq
Ugln tévsiys olunan temperatur 20°-30°C (68°-86°F) arasindadir. Temperatur araligindan
kanar sarj batareyanin dmrinu qisalda ve ya zadelaya biler.

3.2 Sarj zamani atrafda yanici va ya partlayici maddalerin olmadigindan amin olun.

3.3 Cihaz soyuq temperaturdan gatirilibss, sarj etmadan avval batareyanin otaq temperaturuna
catmasini gézlayin.

4. Sizdirmazhq Testlori

4.1 Robotlarin batun elektron hissaleri, kabel baglantilari ve mexaniki komponentleri suyun
icinda faaliyyat géstarmak Uglin izolyasiya edilmalidir. Robotun su kegirmazliyi tamin
olunmalidir. Har hissa Ugln xususi sizdirmazliq testi apariimali ve miayyen araliglarla
tokrarlanmalidir.

5. Elektrik Tahlukasizliyi

5.1 Robotlar su altinda elektrik enerjisi ile iglayir, buna gore da elektrik komponentlarinin
gisaqapanmasi ve elektrik soku vermasi riski mévcuddur. Elektrik tachizati sisteminin suya
garsl izolyasiyasi temin edilmalidir. Robot suya batiriimadan avval elektrik alagalarinin tam
olaraqg baglandigina va izolyasiya edildiyine amin olun.

6. Darinlik va Tazyiga Dayanma

6.1 Darinlik limitleri: Har robotun xtsusi bir derinlik limitine malik olmasi lazimdir. Darinlik limitini
asan halda robotun mexaniki strukturu pozula bilar.

6.2 Tazyige davamliliq: Robotun metal va plastik hissalari suyun tazyigine qarsi davamli
olmalidir. Korpus yuksak tazyiglera muqavimat gostera bilecek materiallardan
hazirlanmalidir.



/. Temperatur va Suyun Keyfiyyati

7.1 Suyun temperaturu robotun elektron hissslarina ve batareyasina tesir gostera biler. Suda
olan kimyavi va bioloji maddslar robotun hissalerine zarar vera bilar. Bu sebabdan suyun
temperaturu ve keyfiyyati diggatle izlenmalidir.

8. Dalgic Sonrasi Baxim

8.1 Qoruyucu gapagi ortin (avvalca kabel gosulma yerinin tamiz ve qurudulmus oldugundan
amin olun).

8.2 Cihazi tezas su ils yuyun va qurulayin, birbasa ginas isidindan uzaq tutun.

8.3 Her dalgicdan sonra parvanaleri va itici qlivvaleri yoxlayin.

8.4 Kabeli mintazam olaraq yoxlayin va zadslanmigsa dayisdirin.

8.5 Batareyalari tahlikasiz mihitde saxlayin ve uzun muddaetli saxlama t¢in 50-60%
seviyyasinda saxlayin.

9. Tacili Yardim va Qaza Plani

9.1 Qaza Monitoring Sistemi: Robotun ise baslamazdan svval ve amaliyyat zamani har bir
sistemin vaziyyati izlenmali ve nasazliq halinda xabardarliq edilmalidir.

9.2 Ehtiyat Hissaelari: Sualti emaliyyatlarda robotun hissalari siradan ¢ixa biler. Ehtiyat hissaleri
hazir olmalidir.

9.3 Mudaxile Protokollari: Har hansi bir gaza ve ya problem halinda, operatorlar derhal muvafiq
prosedurlari tatbigq etmalidirlor.

10. Kill Switch Prosesinin Addimlari

10.1 idareetma Sistemi ile Baglanti: Kill switch mexanizmi idareetme programi ve ya fiziki
diyme vasitasile aktivlesdirilir.

10.2 Avtomatik Tahllkasizlik: Robotun vaziyyati risk altina disarsa, Kill switch avtomatik
olaraq ise duse bilar.

10.3 Tehlika Hallarinda Mudaxile: Elektrik ve mexaniki nasazliglarin garsisini almaq dgun kill
switch aktivlesdirilir.

10.4  Fiziki va Programli Kill Switch: Kill switch ham fiziki diyme, ham de programli komanda
ile aktivlagdirila bilar.

10.5 Sistemin Tahllkasizliyinin Barpasi: Kill switch ise salindigdan sonra, robotun vaziyyati
yoxlaniimali va tehllkasiz barpa tgln uydun testler apariimalidir.

10.6  Muahandislik Tehllkasizliyi: Kill switch mexanizmi mihandislik standartlarina uygun
olmaldir.

10.7 Avtomatik Mudaxile: Robotlarin avtonom xUsusiyyatleri tehlikasizlik sistemlari ila
birlegdiriimalidir.



10.8 Test va Yoxlama: Kill switch ve diger tahlikasizlik mexanizmleri mitemadi olaraq test
edilmalidir.

11. Iistinadlar

11.1 https://diving-rov-specialists.com/index_htm_files/rov_43-%20dnv-part-5-chapt-7-rov.pdf



