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OZET

RAYLI TASITLAR iGIN LAZERLI ENGEL ALGILAYICI SISTEM

]

Bulug rayh tasitlarin (10) hareket yolu (20) ve civarindaki nesneleri (40) algilayarak
garpigsma olasihgin hesaplamak ve risk durumunu suricOye bildirmek Gzera rayl
tasit (10) dzerinde sadlanmis bir lazerli tarayici (11) bulunduran bir rayh tasit (10)

lazerli engel algilayic sistemi ile ilgilidir,

Sekil 1

12

***Bu evrak Erdem HAYA tarafindan 01122014 1555 1M arihinde  slekitnon olarak mzalsnmigte,
***Eyrak orpnalinin ayvniaidr ve imza gegerilk kontroblinden bag anvia geomigtic {TPE Bilgi [lem)
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ISTEMLER

1. Rayl tasitlarin (10) hareket yolu (20) ve civanndaki nesneleri (40)
algilayarak kaza riskini Gngdrmek Gzere rayl tasit (10) dzerinde sadlanmis
5 bir lazerli tarayici (11) bulunduran bir rayli tagit {10) lazeri engel algilayic
sistem olup dzellidi,
a) Lazerli tarayici (11) ile elde edilen tarama sinyallerinden noktalar
verisi hazilanmasi
b) Moktalar verisinin filtrelenmesi,
L] c) Filtrelenen noktalar verisinden nesne (40) verileri olusturulmas:,
d) Mesne (40) verilerinin filtrelenmesi,
&) MNokta ve nesne (40) verilerinden hareketle nesnenin (40) ¢izdinlmesi,
fi MNesne (40) ile rayh tasitin (10) carpisma olasiiinin belirenmeasi ve
sUricl panelinden (141) sdrdcinin uyanimas
15 adimlanni igermesiyle karakterize edilmesidir.

2. Istem 1'e gire bir lazerli engel algilama sistemi olup zelli§i, bahsedilen (a)
ve (¢) adimlarinda ver olugturulmas: isleminin bir sinyal igleyici (12) ile
saflanmasidir,

20

3. Istem 1’e gore bir lazerli engel algilama sistemi olup Szellidi, bahsedilen (b)
adirmindaki noklalar verisinin bir aritmetik ortalama filtresi, bir hata oran
filtresi ve bir katman filtresinden gegirilmesi adimlarnni icermesidir.

25 4. Istem 3'e gore bir lazerli engel algilama sistemi olup Gzelligi, farkll tarama
katmanlanndan gelen sinyalleri karsilastirmak Gzere katman filtresinin 4
katmanda filtreleme yapmasidir.

5. Istem 1’e gére bir lazerli engel algilama sistemi olup Gzellidi, bahsedilen (c)
0 adiminda nesne (40) verilerinin olusturuimasinda ayrnica tanimlanmis olan
nesne (40) olusturma sartlarina uyumluluk durumunun kontrol edilmesi

adimini igermesidir.
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6. Istem 1'e gore bir lazerli engel algilama sistemi olup ozellidi, bahsedilen (d)
adimindaki nesne (40) verilerinin bir yas simin filtresi, bir iz filtresi ve bir yon
filtresinin en az birnden gegirilmesi adimlann icermesidir.

7. Istem B'ya gore bir lazeri engel algilama sistemi olup Gzelligi, bahsedilen
yas sinin filtresining nesne (40) verilerinin strekliligini kontrol edecek sekilde
goklu taramalar sonucunda goronmeyen nesne (40) verilerinin elenmesi
iglemini yapmasidir,

8. Istem B'ya gore bir lazerli engel algilama sistemi olup zellidi, bahsedilen hiz
filtresinin; rayh tasita (10) gbre nesne (40) badil hizinin 5 kmis ‘in altinda
kalan nesne (40} verilerinin elenmesi islemini yapmasidir.

9. Istem 6'va gore bir lazeri engel alglama sistemi olup Gzelligi, bahsedilen
yon fillresining lazer tarayicimn (11) merkezi referans alinarak x ve y
yonunde rayh tasita (10) dofru hareket yonld igermeyen nesne (40)
verilerinin elenmesi islemini yapmasidir.

10.Istem 1'e gire bir lazerli engel algilama sistemi olup 6zelligi, bahsedilen (&)
adiminda elde edilen nesne (40) ¢iziminin sdricl paneli (141) Gzerinde
giruntdlenmesi adimini igermesidir.

11.Istem 1'e gore bir lazerli engel algilama sistemi olup Gzellidi, bahsedilen (f)
adiminda bahsedilen carpisma olasiifinin kesin carpisma bblgesi (A),
yuksek carpisma olasihd bdlgesi (B), disuk carpisma olasihid bélgesi (C)
ve carpisma olasihg hesaplanmayan bdlgeden (D) yalmz birinde yer alacak
gsekilde siniflandirimas adimini igermesidir.

12.Istem 11'e gbre bir lazeri engel algilama sistemi olup Gzelligi, bahsedilen
kesin carpisma bdlgesinin (A) sdricld panelinde (141) kirmizi renkle temsil
edilmesi wve rayl tasion (10), sOrlcd uyanimaksizin olomatik olarak
durdurulmasi adimlanmn igermesidir,

13.Istem 11'e gbre bir lazeri engel algilama sistemi olup Gzelligi, bahsedilen
yuksek carpisma olasihd bdlgesinin (B) sirliclh panelinde (141) san renkle
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temsil edilmesi ve sdricinin gorsel ve isitsel olarak uyarimas: adimlarini
icermesidir.

14.istem 11'e goére bir lazerli engel algilama sistemi olup Gzellidi, bahsedilen
diglk carpisma olasihg bdlgesinin (C) stricld panelinde (141) mavi renkle
temsil edilmesi ve rayh tasitin (10) sdrdcisinidn aralikh olarak uyarnlimasi
adimlanin igermeasidir.

15.1stem 11'e gore bir lazerli engel algilama sistemi olup Gzelligi, bahsedilen
carpigsma olasihgi hesaplanmayan bdlge (D) strlcl panelinde (141) yesil
renkle temsil edilmesi ve rayh tasiin (10) hareketine devam ettiriimesi
adimlarin igermesidir.

16.0nceki istemlerden herhangi birine gore bir lazerli engel algilayici sistem
olup 6zellidi, bahsedilen lazeri tarayicinin (11) 50 m uzakhda kadar 1107k
bir tarama alam (30) tammliyor olmasidir.

Il
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TARIFNAME

RAYLI TASITLAR ICIN LAZERLI ENGEL ALGILAYICI SISTEM
5 TEKNIK ALAN

Bulug, rayh tagitlann hareket yolu Ozerinde veya rayh tagitin garpma riski olan bir
konumda yer alan arag, kisi ya da gesiti nesnelen alglayarak rayh tasit
operaldrind uyaran bir lazerli engel algilayici sistem ile ilgilidir.

1)
ONCEKI TEKNIK

Sehir igi ve sehir disi ulasimda sdrat ve kullamim kolayhd agisindan tramvay
benzeri rayh tagitlarin  kullarnimn  artis  gostermektedir. Rayh  tagitlar, belirli

15 glzergahlar dzerine ddsenmis raylar Uzerinde hareket etmektedirler. Rayl tasitlarin
gundmizde trafik sikisikhgim énlemek ve vlasim sdrelerini kisaltmak gibl oldukga
onemli avantajlar bulunmaktadir. Dolayisiyla rayli tasitlar gun gectikce daha sik
tercih edilen toplu tagima araglan arasinda yer almaktadiriar.

0 Rayh tasitlann kullammimin artmasiyla birlikte dzellikle sehir igi ulagimda rayh
tagitlardan kaynaklanan kazalar da sikhikla gindeme gelmektedir. Rayh tasitlann
kullamminda kontrol rayh tasit sdrdclsdndedir. Yani sdriciye badh bir kontrol
mekanizmasi 56z kKonusudur. Bunun yvaninda kontrol mekanizmas) zaman zaman
surdcuden bagimsiz olarak dis etkenlerden de olumsuz yinde etkilenabilmektedir.

25
Sonug olarak, yukanda bahsedilen tim sorunlar, ilgili teknik alanda bir yenilik
yapmay zoruniu hale getirmisgtir.
BULUSUN KISA ACIKLAMASI

a0

Mevcut bulus yukarnda bahsedilen dezavantajlan ortadan kaldirmak ve ilgili teknik
alana yeni avantajlar getirmek Uzere, rayl tasitlann hareket yollan ve civaninda
bulunan yer alan engellerin bir risk olusturmasim engellemek Gzere lazeri engel
algilayici bir sistem ile ilgilidir.

|
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Bulusun ana amaci, rayh tagsitlarda meydana gelen kazalann dnldne gecilmesini
saflamak dzere bir lazerli engel algilavici sistem ortaya koymakltir.

Bulugun bir difer amaci, rayh tasit kullamminda sdrlcd KontrolOGnd minimum
seviyeye indirerek kaza riski fakidronld azaltan bir lazerli engel algilayicr sistem
ortaya koymaktir.

Bulusun bir dider amaci, rayh tasitlarda kaza olugsma potansiyelini belideyerak
sUrlclyl uyaran bir lazerli engel algilayic sistem ortaya koymaktir.,

Yukanda hahsedilen ve asafidaki detayh anlatimdan ortaya ¢ikacak tim amadclarn
gergeklestirmek Uzere mevcout bulus, rayh tagilann hareket yolu ve civarindaki
nesneler alglayarak kaza riskini Gngdrmek Ozere rayh tagit Ozerinde sadlanmis bir
lazerli tarayici bulunduran bir rayh tasit lazerli engel algilayici sistemi olup Gzellidi,
asafidaki adimlan igermesiyle karakterze edilmesidir,
a) Lazerli tarayici ile elde edilen tarama sinyallerinden noktalar wverisi
hazirlanmasi
b) Moktalar versinin filtrelenmesi,
) Filtrelenen noktalar verisinden nesne verlen olusturulmasi,
d) MNesne verilerinin filtrelenmesi,
e) Mokla ve nesne verilerinden hareketle nesnenin gizdirilmesi,
fi Nesne ile rayll tasitin carpisma olasiiginin belilenmesi ve surdcl
panelinden sdrlcunin uyarilmasi

Bulus konusu sistemin tercih edilen bir yamlanmasi, bahsedilen {a) ve (c)
adimlannda veri olugturulmasi isleminin bir sinyal isleyici ile sadlanmasidir.

Bulug konusu sistemin tercin edilen bir dider yapilanmasi, bahsedilen (b)
adimindaki noklalar versinin bir aritmetik ortalama filtresi, bir hata oran filtresi ve
bir katman filtresinden gecirilmesi adimlarnn igermesidir.
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Bulug konusu sistemin tercih edilen bir dider vapilanmasi, farkl tarama
katrmanlarindan gelen sinyalleri karsilastirmak Gzere katman filtresinin 4 katmanda
filtreleme yapmasidir.

Bulug konusu sistemin tercih edilen bir diger yapilanmasi, bahsadilen (c) adiminda
nesne verilerinin olusturulmasinda ayrnca tamimlanmis olan nesne olusturma
gartlarina uyumluluk durumunun kontrol edilmesi adimin igermeasidir.

Bulug konusu sistemin tercin edilen bir dider yapilanmasi, bahsedilen (d)
adimindaki nesne verilerinin bir yvas sinin filtresi, bir hiz filtresi ve bir yon filtresinin
en az binnden gegirilmesi adimlanm igermesidir,

Bulug konusu sistemin tercih edilen bir dider yapilanmasi, bahsedilen yas sinirn
filtresinin; nesne verlerinin sorekliligini kontrol edecek sekilde coklu taramalar
sonucunda gorinmeyen nesne verilerinin elenmesi islemini yapmasidir.

Bulus konusu sistemin tercih edilen bir diger yapilanmasi, bahsedilen hiz filtrasinin;
rayll tasita gdre nesne badl hizmmn 5 km/s ‘in altinda kalan nesne wverilerinin

elenmesi islemini yapmasidir.

Bulug konusu sistemin tercih edilen bir dider vapillanmasi, bahsadilen yon
filtresinin; lazer tarayicinin merkezi referans alinarak x ve y yonunde rayh tagita
dodru harekel yond icermeayen nesne verilennin elenmeasi islemini yapmasidir.

Bulug konusu sistemin tercih edilen bir diger yapilanmasi, bahsedilen (&) adiminda
elde edilen nesne giziminin stricld paneli dzerinde gbruntdlenmesi adimini
igermesidir.

Bulug konusu sistemin tercih edilen bir dider yapilanmasi, bahsadilen (f) adiminda
bahsedilen garpisma olasihidinin kesin carpisma bolgesi, yuksek carpisma olasihd
bdlgesi, dusik carpisma olasihd) bdlgesi ve carpisma olasihidg hesaplanmayan
bdlgeden yalniz birinde yer alacak sekilde siniflandinimasi adimini igermesidir.



[0

15

20

25

e

Bulus konusu sistemin tercih edilen bir difjer yapilanmasi, bahsedilen kesin
carpisma bolgesinin stricd panelinde kirmizi renkle temsil edilmesi ve rayl tagitin,
surdcl uyanimaksizin otomatik olarak durdurulmasi adimlarini igermesidir.

Bulug konusu sistemin tercih edilen bir difer yvapillanmas), bahsedilen ylksek
carpisma olasihd bdlgesinin surbcl panelinde san renkle temsil edilmesi ve
sUrdcunin gbrsel ve isitsel olarak uyariimas: adimlann igermesidir,

Bulug konusu sistemin tercih edilen bir diger yvapilanmas), bahsedilen digik

garpisma olasihi) bolgesinin siricl panelinde mavi renkle temsil edilmesi ve rayli
tasitin stridcistnidn aralikh olarak uyarimas) adimlanm igermesidir,

Bulus konusu sistemnin tercih edilen bir difer yapilanmasi, bahsedilen carpisma
olasihd hesaplanmayan balge sdricl panelinde yesil renkle temsil edilmasi ve

rayli tasitin hareketine devam ettirilmesi adimlarini igermesidir.

Bulus konusu sistemin tercih edilen bir difer yapilanmasi, bahsedilen lazerli
tarayicinin 50m uzakhda kadar 110%lik bir alan tanyor olmasidir.

SEKILLERIN KISA AGIKLAMASI

Sekil 1°de bulusa konu olan rayh tasitin temsili gorinumad verilmistir.

Sekil 2'de bulus konusu lazer algilayicinin iliskilendinldidi birmlerin gosterildidi blok
divagramin sematik goranimi verilmisgtir,

Sekil 3e carpigma olasihdina iliskin verilerin yvansildidy koordinat sisteminin
sematik gdranUmid verilmistir.

SEKILLERDE VERILEN REFERANS NUMARALARI

10 Rayh Tasgit
11 Lazerli Tarayic
12 Sinyal Isleyici
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13 Hareket Unitesi
14 Kontrol Birimi
141 Slrucl Paneli

20 Hareket Yolu

20a Ray

20b Ray
30 Tarama Alani
40 Nesne
A Kesin Carpisma Bolgesi
B: Yiksek Carpisma Olasihd Baolgesi
C: Disik Carpisma Olasilig Bolgesi
D: Carpisma Olasilid Hesaplanmayan Bolge

BULUSUN DETAYLI AGCIKLAMASI

Bu detayl agiklamada bulus konusu rayl tasitlar igin lazerli engel algilayic sistem
sadece konunun daha iyvi anlasimasina vyonelik hicbir sinirlayicr  etki
olusturmavacak drneklerle agiklanmaktadir,

Sekil 1'de temsili gGrondmd verilmis olan rayl tasit (10) bir lazerli tarayicr (11)
icermekledir. Rayh tagit (10) bir hareket yolu (20) Uzerinde iledemekiedir. Harekat
yolu (20) birbirine yeterince paralel olarak uzanan iki raydan (20a, 20b) meydana
gelmeklaedir. Bahsedilen lazeri tarayici (11) hareket yolu (20) dzerinde bir tarama
alam (30) tammlamaktadir. Temsili bir nesne (40) gorindmid de Sekil1'de
bahsedilen tarama alam (30) igerisinde gbrilmektedir. Lazerli tarayc (11) bir sinyal
isleyici (12) ve bir kontrol birimi (14) ile iliskilendirilmistir. Kontrol birmi (14) bir
hareket Onitesi (13) lle badlanuhdir. Kontrol birimi (14) aynca bir sdricl paneli
(141) de icermekiedir.

Lazerli engel algilayici sistem ile temel olarak lazeri tarayici (11) larafindan
beliflenan tarama alani (30) igerisinde yer alan ve kaza riski bulunduran nesnelerin
(40) alplanmasi saglanmakiadir. Mesnelerin (40) algilanmasiyla rayh tasit (10)
sUrdcusine olas) bir ¢carpisma ile ilgili uyan verilerek carpismanin dnlenmesi
saflanmaktadir,
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Lazerli engel algilayici sistemin en dnemli bileseni lazeri tarayicidir (11). Sistemde
110°%ik bir alam 50 m mesafeye kadar 4 katmanl olarak tarayabilen bir lazeri
taravici {(11) kullanmimaktadir. Lazerdi tarayici (11) dncelikli olarak bir x-y koordinat
sistemi icensinde yer alan tarama alani (30) icerisinde kalan bélgede taranan ylzey
noktalarina iliskin wveriler toplamaktadir. Tarama alam (30) igerisinde tekrarh
taramalar yapildiktan sonra lazerli tarayicidan (11) veriler sinyal igleyiciye (12)
aktanimaktadir. Bu asamada sinyaller filtrelenerek aynistinlmaktadir. Filtreleme
iglemindeki amag olgimlerden kaynaklanabilecek hatalan ve gdrilthleri azaltarak
nesnenin (40) netlesmesini sadlamaktir. Bu dogrultuda; aritmetik ortalama filtresi,
hata orani filtresi ve katman filtresi kullamiimaktadir. Aritmetik ortalama filtresinde
noktalarin birbiderine olan uzakliklarina gdre aritmetik ortalamadan yararlanilarak
mesafe belirlenmektedir. Hata orani filtresinde &lgim cihazinin hata oram gz
onine alnarak dederler filtrelenmektedir. Katman filtresinde ise ¢ok katmanl
tarama yapilmasiyla tarama dodrulugunu artinimas) sadlanmaktadir. Katman
filtresinde 4 katmanl tarama yapiimaktadir. Bu durum tarama alam (30) icerisinde
4 farkh agi aralifinda tarama yapilmasi anlarmina gelmektaedir. Farkh katmanlarda
vapilan taramalarda aym ylzey noktalannmin elde edimesi belirlenen ylzey
noktalarinda bir nesnenin (40) wvarhfgim ve bir carpisma olasihid oldudunu
gostermektedir.

Sinyallerin filtrelenmesinden sonra nesneye (40) iliskin veriler olusturulmaktadir.
Mesne (40) olusturulmasi icin gerekli bazi kurallar sdéz konusudur. S0z konusu
kurallar; dnceden girilmis iki nokta arasi mesafe dederinin elde edilen ki nokta
arasi mesafe deferinden kilgOk olmasi, dnceden girilmis pas gegme nokla
sayisinin yan yana tespit edilen noktalar disindaki nokta sayisindan kiclk olmas,
bir nesnede (40) en az bulunmas: gersken nokla sayisinin safglanmasi seklindedir.
Ayrica nesne (40) boyutlan, nesneyi (40) olusturan nokla sayisi, agirhk merkezi,
merkeze en yakin nokta gibi verilerin bulunmasi da gerekmektedir. Bahsedilen
kurallara uygun olan verilerden nesne (40) verileri hazidanmakiadir.

Hazidanan nesne (40} wveriled nesnenin (40) cizdinlmesinden once
filtrelenmekiedir. Filreleme iglemi; yas sin filtresi, iz filtresi ve yon filtresi
uygulanarak yapilmaktadir. Yas simn filtresi nesnenin (40) sOrekliligini beliremeads
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kullamimaktadir. Tarama iglemi vapilirken her taramada ¢ok fazla miktarda nesne
(40) tespiti vapimakiadir. Ancak cofu nesne (40) tekrarh taramalardan sonra
glriltiden ya da tarayici hata oranindan dolayl yagsamini surdldrememektedir. Bu
tur nesnelerin (40) elenmesi igin yas sinin filtresi kullanilimakia ve tekrarl taramalar
sonrasinda kalan nesne (40) verilen cizdirilmektedir. Hiz filtresinde nesnelerin
hizlan tespit edilmekte ve rayh tasita gore badil hiz dederi & km/s ‘in altinda olan
nesneler (40) risk olusturmadiklanndan elenmekiedider. Hiz dederi 5 kmis ‘in
dzerinde olan nesneler (40) ise cizdiriimekiledider. Yon filtresinde ise harekst
halindeki nesnenin (40) lazer tarayicimin (11) merkezi dikkate alinarak x ve y
yonundeki olas) konumu tespit edilmektedir. Tarama alam (30) igerisinde yer
almayan nesneler (40) risk olusturmadiklanndan elenmekiedider. Nesne (40)
filtreleme isleminde filtreler bidikte uygulanabilecedi gibi ayn ayn  da
uygulanabilmektedirler.

Mokta ve nesne (40) verilerinin elde edilmesi ve filtrelenmesinden sonra verilerin
kontral biriming (14) aklanlarak gizdirilmesi sadlanmaktadir. Cizdirilen nesne (40)
suricl panelinden (141) gorllebilmektedir. Sirlcd panelinden (141) ayrca
nesnenin (40) boyut ve sekline iliskin wveriler, nesnenin (40) adirhk merkezi,
nesnenin (40) iz, nesnenin (40) yénid vb. veriler de garllebilmektedir. Mesnelerin
(40 gizdiriimesinden sonra carpisma durumlan kontrol edilmekladir. Nesnenin (40)
hareket yonl ve iz tespit edildikten sonra rayh tasit (10) boyutlan da goz dninde
bulundurularak carpma noktas) ve garpisma olasilid hesaplanmaktadir.

Carpisma olasihginda 4 farkh bdlge ve durum sdz konusudur, kesin carpisma
bélgesi (A), yiksek carpisma olasihg) bolgesi (B), dislk carpisma olasihi bilgesi
(C) we cgarpisma olasihd hesaplanmayan bélge (D). Carpisma olasihi§inin
balirendidi durumlarda, duruma gbre siricd panelinden (141) uyarn verilmeakle ve
hareket Unitesi (13) vasitasiyla rayh tasitin {(10) kontrold sadlanmaktadir. Kesin
carpigma balgesi (A) herhangi bir carpisma olasihid hesaplanmadan direkt hareket
dnitesi (13) vasitasiyla rayl tasitin (10) otomatik olarak frenlendidi durumdur. Bu
durum hareket yolu (20) dzerinde rayh tasitin (10) dndnde 2 m uzakliktaki herhangi
bir nesnenin (40) olmasi durumunda s6z konusu olmaktadir. Ylksek carpisma
olasihdy bolgesinde (B) sOrdclye gorsel ve sesli uyan veriimektedir. DOsik
garpisma olasihg) balgesinde (C), tespit edilen nesnelerin (40) hareket yonl
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carpisma olasihgin belilemekledir. Ancak nesnelerin (40) rayli tasita (10) olan
uzakhginin fazla ve mzimn disik oldugu durumu sdriclye bildirilmektedir.
Mesnenin (40) mesafesine gbre sUrlclye tekrarh sesli uyan yapilabilmektedir.
Carpisma olasihdinin hesaplanmadi bdlge (D) ise tespit edilen nesnelern (40)
won ve hizinin garpisma olasihg igermedidi durumdur. Bu durum daha ok hareket
yolu (20) gevresindeki sabit nesnelerde (40) gorilmektedir ve striclye hicbir uyar
veriimamekledir. Carpisma olasihi boélgeler sirich panelinde (141) renklerle de
ifade edilmektedir. Kesin carpisma bdlgesi (A) kirmizi, yiksek carpisma olasihg
bélgesi (B) san, disik carpisma olasihd bdlgesi (C) mavi ve carpisma olasihd
hesaplanmayan bélge (D) yesil ile belirtimektedir.

Bulug konusu lazerli engel algilayic sistem ile rayh tasitin (10) hareket yolu (20)
uzerinde ya da risk olusturacak sekilde cevresindeki bir konumda bulunan hareketli
va da hareketsiz nesnelerin (40) algilanmasi sadlanmakladir. Nesnelerin (40)
algilanmasi ve olasi garpisma durumlannin strdciye onceden bildirilmesi ile
sirdcl kontroll gelistirilmekte ve kazalarin énine gegilebilmektedir.

Bulugun koruma kapsami ekte verilen istemlerde belirtiimis olup kesinlikle bu
detayl anlatimda érnekleme amaciyla anlatilanlada simirdi tutulamaz. Zira teknikte
uzman bir kiginin, bulusun ana temasindan aynimadan yukarida anlatilanlar
Ii§inda benzer yapilanmalar ortaya koyabilecedi agiktir,
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***Hu evrak Erdem KAYA tarafindan 01122014 1555 14tanhinde elektronk clarak bme alanmigte.
***Evrak orpnakinin aynisidir ve imza gegerik kontrolnden bag anyia gecmistc {TPE Big Iskem)



	ÖZET
	İSTEMLER
	TARİFNAME
	RESİMLER

