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OZET
ANTEN YONLENDIRME SISTEMi

Bulus, yer senkron haberlesme uydular aracihgiyla iletisim saglayan hareket halindeki
gemi Uzerinde bulunan antenin strekli ayni yere yiksek hassasiyetle bakmasi icin 3

5 eksende anten stabilizasyonu saglayan anten ydnlendirme sistemi ile ilgilidir.
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iISTEMLER

1. 3 eksende stabilizasyon saglayan anten yonlendirme sistemi olup, 6zelligi;

2.

e yikselis, capraz yikselis ve yanca eksenlerinde konumu tespit eden agi
algilayici,

e antenin hareketli tarafinda yer alan yikselis motoru (1) ve capraz yukselis
motoru (2),

e antenin hareketsiz tarafinda yer alan yanca motoru (10),

e antenin sabit bir noktaya bakmasi icin gerekli olan agisal hiz bilgisini Ureten
jiroskop (3),

e platformun diinya Uzerinde bulundugu yer ve hareketleri izleyen kiresel
konum algilayici (13),

e acl algilayicilar, jiroskop (3) ve konum algilayicidan (13) verileri alarak
kaidenin istenilen hedefe yonlenmesini saglamak Uzere yikselis motoru (1),
capraz ylkselis motoru (2) ve yanca motorunu (10) uyaran anten kontrol
Unitesi (16),

e yikselis motoru (1), capraz yukselis motoru (2) ve yanca motorunu (10)
hareket ettirecek elektriksel dalga seklini ileten motor sirticisa,

e motorlarin sdrilip antenin yonlendiriimesi ve RF isaretlerin iletiimesi i¢in 3
uclu baglantiya sahip, antende hareketli taraf ve hareketsiz tarafi birbirinden

ayiran kayar halka (9) icermesidir.

istem 1’e gore anten yonlendirme sistemi olup, 6zelligi; yiikselis aci algilayici (7),
capraz yukselis aci algilayici (8) ve yanca aci algilayici (14) iceren acl algilayici

icermesidir.

istem 1’e gore anten yonlendirme sistemi olup, dzelligi; yikselis motor suriicii (4),
capraz yukselis motor surlct (5) ve yanca motor surlctsi (12) iceren motor

surdcusi icermesidir.

istem 1’e gore anten yonlendirme sistemi olup, 6zelligi; kaidenin bulundugu ortamin

Isitiima veya kurutulma durumunu algilayan sicaklik-nem algilayici (11) icermesidir.
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10.

11.

12.

13.

14.
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istem 4’e gore anten yonlendirme sistemi olup, 6zelligi; sicaklik-nem algilayicisindan
(11) calisma durum bilgilerini alan, sicaklik ve nem deg@eri belirlenen esik icerisinde

olmadiginda kullaniciyi bilgilendiren anten kontrol Unitesi (16) icermesidir.

Istem 1'e gore anten yonlendirme sistemi olup, dzelligi; yiikselis motor suriictisunii
(4) ve capraz yukselis motor surtcusind (5) tek besleme hattindan besleyen giic

kaynagi (15) icermesidir.

Istem 1'e gore anten yonlendirme sistemi olup, 6zelligi; hareketsiz tarafta yer alan
yanca motor suridcuyd (12), sicaklik-nem algilayiclyr (11) ve kiresel konum

algilayiciyi (13) besleyen gui¢ kaynagi (15) icermesidir.

Istem 3’e gore anten yonlendirme sistemi olup, 6zelligi; kayar halka (9) tzerindeki
baglanti sayisini azaltmak Uzere veri hatlari ayni hat tizerine tasinan yiikselis motor

surici (4) ve capraz yiukselis motor sirtci (5) icermesidir.

Istem 6 veya 7’ye gore anten yonlendirme sistemi olup, 6zelligi; her hat tizerindeki
gerilim ve akim bilgilerini kontrol ederek anten kontrol Unitesi (16) Gzerinden koruma

ve kontrol saglayan guc¢ kaynagi (15) icermesidir.

istem 1’e gore anten yonlendirme sistemi olup, 6zelligi; tum veri hatlarini Gizerinde

toplayan veri konekt6ri (18) icermesidir.

istem 1'e gore anten yonlendirme sistemi olup, 6zelligi; iki kaideyi birbirinden

bagimsiz olarak yénlendiren anten kontrol Unitesi (16) icermesidir.

istem 1'e gore anten yonlendirme sistemi olup, 6zelligi; jiroskop (3) ve konum
algilayicindan (13) verileri alan, sistemin calismasli icin sinyal olusturup motor

surdculerine ileten anten kontrol Unitesi (16) icermesidir.

Istem 1’e gore anten yonlendirme sistemi olup, 6zelligi; kayar halka (9) tizerinden
cekilen hat vasitasiyla besleme gerilimini jiroskoba (3) ileten gi¢ kaynagi (15)

icermesidir.

Istem 1'e gore anten yonlendirme sistemi olup, 6zelligi; capraz yiikselis motor suriicii
(5) besleme geriliminin istenilen seviyeye donusturerek jiroskoba (3) besleme

gerilimini ileten cevirici (17) icermesidir.
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TARIFNAME
ANTEN YONLENDIRME SISTEMi
Teknik Alan

Bulus, yer senkron haberlesme uydular aracihgiyla iletisim saglayan hareket halindeki
gemi Uzerinde bulunan antenin strekli ayni yere yiksek hassasiyetle bakmasi icin 3

eksende anten stabilizasyonu saglayan anten yonlendirme sistemi ile ilgilidir.
Tekni gin Bilinen Durumu

Ekvator diizlemi Gizerinde yerden 35786 km irtifada bulunan uydu, Dinya ile ayni hizda
dairesel bir yoriingede donmesi nedeniyle Diinya tzerindeki bir noktaya gore strekli ayni
yerde kalmaktadir. Bu 0Ozellik kullanilarak iletisim uydulari ile haberlesme altyapisi

olusturulmaktadir.

Platform ({zerinde bulunan antenin uyduya yonlenmesini saglayan sistemlerin

gelistiriimesinde asagidaki faktorlerin gz dnine alinmasi gerekmektedir:

e Anten c¢api

o Kaide agirlig

o Kaide buyuklugu

e Platform hareketi

¢ Radom kullaniimiyorsa cevre kosullarina uyumluluk (yagmur, riizgar, tuz, toz,
dolu, kar, sicaklik degisimi)

o Elektromanyetik uyumluluk

e  Akustik gurdlti

o Kaide lzerinde dengeleyici kullanimi

o Haberlesme frekansi
Mevcut teknikte antenin bir noktaya bakabilmesi icin;

o 2 veya 3 eksende hareketin saglandigi,

¢ Anteni iceren mekanik yapinin kaide ve elektronik kontrol biriminin oldugu,

e Hedef uydu ve platform konum bilgisinin olusturuldugu,

e Anten kontrol Unitesinin bazi sistemlerde kaide icinde bulunup motor stricu

devrelerini icerdidi,
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e Anten kontrol Unitesinin bazi sistemlerde kaide icinde bulunup motor stricu
algoritmasinin calistigi islemciyi icerdigi,

e Anten kontrol Unitesinin bazi sistemlerde glverte altinda bulunup motor stricu
devrelerini icerdigi,

e Anten kontrol tnitesinin bazi sistemlerde beacon alici devrelerini icerdigi,

e Anten Kontrol Unitesine RF sinyal seviye giicui girilerek veya lizerinde sinyal

seviye Uretilerek stabilizasyonu iyilestirdigi tespit edilmistir.

Mevcut teknikte yapilan arastirma sirasinda US20100201589A1 numarali basvuruya
rastlaniimistir. Basvuru, antenin hareketini kontrol eden bir cihaz ile ilgilidir. Cihaz anteni

azimuth, yukseklik ve egim eksenlerinde kontrol etmektedir.

Dagitik mimari yapisi kullaniimayan mevcut teknikteki uygulamalarda fonksiyonel
birimlerin  farkli noktalara vyerlestirilememesi nedeni ile asagidaki 0Ozellikler

karsilanamamaktadir;

e Birden fazla kaideyi 2 adet beacon ve 2 adet modem trafik sinyallerini kullanarak
yedekli ve ¢ok antenli calismanin saglanmasi,

o Farkl haberlesme frekanslarinda, farkli anten boyutlari, her bir antende 4 eksene
kadar farkli eksen sayilarinda (16 farkli kombinasyon) ve farkli uydular Gzerinden
haberlesme saglanmasini gerektiren uygulamalarda esnekligin ve ayni cihazlarin
tekrar kullanilabilirliginin saglanamamasi,

e Tek Anten Kontrol Unitesi ile 2 farkli frekansta calisan anteni yonlendirememe,

e 4 Motor surict moduliniin yekpare olmasi sebebi ile anten tizerinde dengeleyici
yuk olarak fazladan agirlik kullanimi yerine kullanilamamasi,

o Kaide Uzerindeki hareketli ve hareketsiz bolimlerde farkll sistem bileseninin
kullanimi ile ihtiyaca 6zgi ¢6zim olusturulamamasi,

e Her eksene ait motor suriict birimlerinin ayni olup ilgili motora en yakinina olacak
sekilde ayri ayrt montajlarinin yapilamamasi ve ilgili motora en yakinda
tutulmasinin saglanamamasi ile elektromanyetik uyumlulugun ve elektriksel
calisma performansinin en iyilestirilememesi,

e Kaidenin uzak mesafeden (100 mt’ ye kadar) sayisal haberlesme arayizleri ile
kontrol edilebilir ve izlenebilir olmamasi,

e Anten Kontrol Unitesi (izerinde beacon alicinin belirli frekans bandinda
bulunmasi ve beacon alicinin bagka bir cihaz olmamasi sebebi ile platforma 6zgu

ve tek/cift antenli sistemlerde yerlesim esnekliginin saglanmamasi.
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Sonug olarak, yukarida anlatilan olumsuzluklardan dolayr ve mevcut ¢dézimlerin konu
hakkindaki yetersizligi nedeniyle ilgili teknik alanda bir gelistirme yapilmasi gerekli

Kilinmistir.
Bulu sun Amaci

Bulus, mevcut durumlardan esinlenerek olusturulup yukarida belirtilen olumsuzluklari

¢6zmeyi amaclamaktadir.

Bulusun ana amaci, yer senkron haberlesme uydulari araciligiyla iletisim saglayan
hareket halindeki gemi Uzerinde bulunan antenin sirekli ayni yere yiksek hassasiyetle
bakmasi icin 3 eksende anten stabilizasyonu saglamaktir. Bu amag dogrultusunda anten
stabilizasyonunu saglayan elektronik birimlerin cevre kosullari, elektromanyetik
uyumluluk, elektriksel ve fonksiyonel 6zelliklerinin en (st seviyede calismasi

saglanmistir.

Anten stabilizasyon sisteminin amaci, yere gore hareket eden platform tzerinde bulunan
uydu haberlesmesini saglayan antenleri kullanicinin tanimladigr uyduyu takip edecek
sekilde yonlendirebilmesidir. Bulus konusu sistemde kullanilan birimler ¢cok fazla sayida
platforma ¢o6zim olusturabilmek amaci ile 6zelliklerine gore en ufak veya buitinlesik

yapiya getirilmistir.
Bulus dagitik mimari yapisi ile gereksinimlere gore konfigire edilebilmektedir.

Bulus ile aralarindaki mesafeleri dedisebilen kaide, anten kontrol Unitesi ve kullanici

arayuzi icin platformlara 6zgl ¢6zUm olusturulabilmektedir.

Bulusun amaci buyidk gemilerde uzun mesafe ve kalin kablo cekiminin getirdigi

zorluklarin azaltiimasini saglamaktir.

Bulusta motor sirict devrelerinin ilgili motora en yakinda olmasi sayesinde

elektromanyetik uyumluluk ve elektriksel performansi iyilestiriimektedir.
Bulusta platformda kaide icinde kullaniimayan alanlarin kullaniimasi saglanmaktadir.

Bulus konusu sistem kullaniciya akustik gartlti ve 1s1 yayimi rahatsizligi vermeyecek

sekilde yapilandiriimistir.
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Bulus tek anten kontrol Unitesi ile farkli haberlesme frekans bantlarinda iki antenin

bagimli/bagimsiz kontrol edilebilmesini saglamaktadir.
Bulus konusu sistem 100 metreye kadar kontrol edilebilir ve izlenebilir yapidadir.

Yukarida anlatilan amaclari yerine getirmek Uzere bulus, 3 eksende stabilizasyon
saglayan anten yo6nlendirme sistemi olup, yukselis, capraz yukselis ve yanca
eksenlerinde konumu tespit eden aci algilayici, antenin hareketli tarafinda yer alan
yukselis motoru ve capraz yukselis motoru, antenin hareketsiz tarafinda yer alan yanca
motoru, antenin sabit bir noktaya bakmasi icin gerekli olan acisal hiz bilgisini Greten
jiroskop, platformun diinya tizerinde bulundugu yer ve hareketleri izleyen kiiresel konum
algilayici, aci algilayicilar, jiroskop ve konum algilayicidan verileri alarak kaidenin
istenilen hedefe yonlenmesini saglamak tzere yukselis motoru, ¢apraz yiikselis motoru
ve yanca motorunu uyaran anten kontrol Unitesi, yikselis motoru, ¢capraz yukselis motoru
ve yanca motorunu hareket ettirecek elektriksel dalga seklini ileten motor siriicisu,
motorlarin sdrilip antenin yonlendiriimesi ve RF isaretlerin iletiimesi i¢cin 3 uclu
baglantiya sahip, antende hareketli taraf ve hareketsiz tarafi birbirinden ayiran kayar

halka icermesi ile ilgilidir.

Bulusun yapisal ve karakteristik 6zellikleri ve tim avantajlari asagida verilen sekiller ve
bu sekillere atiflar yapilmak suretiyle yazilan detayli agciklama sayesinde daha net olarak
anlasilacaktir ve bu nedenle degerlendirmenin de bu sekiller ve detayl acgiklama g6z

onlune alinarak yapiimasi gerekmektedir.

Bulu sun Anla silmasina Yardimci Olacak $Sekiller

Sekil 1, kaidenin hareket eksenlerinin gérinimudar.

Sekil 2, kaidenin hareketli ve hareketsiz kisimlarinin gérinimudur.

Sekil 3, kaidenin haberlesme acisindan éninde engel olma durumunun gérianiamaddr.
Sekil 4, cift kaideli yapida sistem bilesenlerinin gérinimuadar.

Sekil 5, kaide ile anten kontrol Unitesi arasindaki haberlesme baglantilarinin

gOranamaddr.

Sekil 6, hareketli taraf sistem bilesenlerinin kendi ve kayar halka arasindaki

baglantilarinin gérianamadar.
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Sekil 7, guc kaynaginin besleme sagladigi birimlerin géranamadar.

Sekil 8, Anten yonlendirme sisteminin dis ara ytzinin goranamudur.

Parca Referanslarinin Aciklamasi

A. Anten-1

B. Anten-2

1. Yukselis motoru

2. Capraz yukselis motoru

3. Jiroskop

4. Yukselis motor sirucu

5. Capraz yukselis motor sirtcu
6. RF bilesenler

7. Yikselis aci algilayici

8. Capraz yiukselis agi algilayici

HT: Hareketli taraf
HTS: Hareketsiz taraf
ENG: Engel

X: X ekseni

Y:Y ekseni

Z: Z ekseni

10.

11.

12.

13.

14,

15.

16.

17.

18.

Kayar halka

Yanca motoru
Sicaklik-nem algilayici
Yanca motor surtci
Konum algilayici
Yanca agc! algilayici
Gug kaynagi

Anten kontrol Unitesi
Cevirici

Veri konektori
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Bulu sun Detayli Aciklamasi

Bu detayh aciklamada, bulusa konu olan anten yonlendirme sistemi tercih edilen

yapilanmalari, sadece konunun daha iyi anlagiimasina yonelik olarak agiklanmaktadir.

Platformun dinya Gzerinde bulunabilecedi konumlar Sekil 1'de kaidenin hareket ettigi
eksenler gosterilmistir. 3 eksende yapilan hareket ile uydu takip altyapisi

olusturulmaktadir. Her eksen i¢in a¢i dlgcer, motor ve motor sirici kullaniimaktadir.

Bahsedilen eksenlere iliskin motorlar, ytkselis motoru (1), capraz yukselis motoru (2) ve
yanca motorudur (10). Motorlarin calismasini saglamak Uzere tahrik eden motor
surdcdleri ise, yukselis motor strlct (4), capraz yukselis motor sirict (5) ve yanca

motor sdrtcadar (12).

Sekil 2'de kaidenin platforma gore yanca ekseninde hareket eden kismi gosterilmigtir.
Bu eksende kayar halka (9) kullanilarak hareket eden ve platform arasinda haberlesme

ve glc hatlari tasinmistir.

Sekil 3'te platform tizerinde bulunan kaide 6niinde bulunabilecek engel gosterilmistir. Cift
kaideli calisma yetenedgi ile bir kaidenin dninde engel olmasi durumunda her iki kaideyi
yonlendirebilen anten kontrol Unitesi (16) haberlesmeyi kesintisiz  olarak
saglayabilmektedir. Anten kontrol Unitesi (16) vasitasiyla iki kaide birbirinden bagimsiz

olarak yonetilerek farkl uydulari takip edebilmektedir.

Sekil 4'te anten yonlendirme sisteminin tim bilesenleri yer almaktadir. Bu bilesenler

asagidaki 6zellikleri en iyilestirmek icin birbirinden bagimsiz olarak olusturulmustur;

o Platformda kaide yerlesiminin esnekligini saglayabilmesi,

o Anten kontrol Unitesi (16) ve kullanici ara yuzu igin platformlara 6zgl ¢6zim
olusturabilmesi,

e Bulyuk gemilerde uzun mesafe kablo ¢cekiminin getirdigi zorluklari azaltmasi,

o Elektromanyetik uyumluluk ve elektriksel performansi en iyi duruma getirmesi,

e Platform Uzerinde kullanilmayan alanlari dederlendirmesi,

o Kullaniciya akustik guriltd ve i1s1 yayimi rahatsizligi vermemesi,

e 2, 3veya 4 antenli yapilarda esnek kullanima imkéan saglamasidir.
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Aci algilayicilar hareket eden eksenlerin bulundugunu konumu tespit etmektedir.
Motorlar istenilen hedefe kaidenin ulasmasini saglamaktadir. Motor sirtciler motorlari
hareket ettirecek elektriksel dalga seklini motorlara iletmektedir. Belirlenen eksenlere
konumu tespit eden aci algilayicilar, yikselis aci algilayici (7), capraz yukselis aci

algilayici (8) ve yanca acli algilayicidir (14).

Jiroskop (3) antenin sabit bir noktaya bakmasi icin gerekli olan agisal hiz bilgisini

Uretmektedir.

Sicaklik-nem algilayicisi (11) ile kaidenin bulundudu ortamin isitiima veya kurutulma
durumu algilanmaktadir. Kiresel konum algilayici (13) ile platformun dinya tzerinde
bulundugu yer ve hareketleri izlenmektedir. Anten kontrol Gnitesi (16) kullanicinin
hedefledigi uydu ile haberlesmenin saglanmasi icin antenin yonlendirilmesi

saglamaktadir.

Kayar halka (9) tasarimi, Uretimi ve maliyeti sistem acisindan biyik 6neme sahiptir.
Kayar halka (9) tizerindeki hat sayisi, hatlardan gececek sinyallerin frekans ytksekligi
ve hatlardan cekilecek akim seviyesi, bu birimin tasarim, Uretim sdresini ve mal olus
fiyatini arttirmaktadir. Sistemde kullanilan motorlarin sdrlip antenin yonlendirilmesi ve

RF isaretlerin iletilmesi icin 3 uclu baglantiya ihtiyac duyulmaktadir.

Sekil 5'te anten kontrol Unitesinin (16) kaide Gzerindeki birimler ile arasindaki haberlesme
baglantisi gosteriimektedir. 3 adet motor suricu ile ¢ift yonli haberlesme saglayarak

motorlarin hareket etmesini, durum ve ag¢i bilgilerini almaktadir.

Jiroskop (3) Uzerinden alinan veri ile kaidenin stabilizasyonunu saglayacak bilgiler
toplanmaktadir. Kiresel konum algilayicisindan (13) platformun dunya Gzerindeki yeri

tespit edilmektedir.

Jiroskop (3) ve konum algilayici (13) glc kaynagi (15) birimine anten kontrol Unitesi (16)
Uzerinden ac/kapa sinyali gondererek kaide tGzerinde kullanicinin calisma yapmasina ve
sistemin kapanip/aciimasina olanak saglamaktadir. Gu¢ kaynagi (15) kapali iken kaide
Uzerindeki tum birimler calismamaktadir. Gi¢ kaynadi (15) calisma durumunu sicaklik-

nem algilayicisina (11) iletmektedir.

Sicaklik-nem algilayicisi (11) kaidenin bulundugu ortamin sicaklik/nem ve glc kaynagi
(15) calisma durum bilgilerini anten kontrol Gnitesine (16) iletmektedir. Anten kontrol

Unitesi (16), sicaklik ve nem dederi belirlenen esik icerisinde olmama durumunda
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kullanici bilgilendirilerek kaide ortami icin 6nlem alinmasi saglanmaktadir. Gi¢ kaynagi
(15) cahsma durumu verileri icerisinde c¢ikis gerilimleri ve fan biriminin durumu vardir.

Kaidenin gug altyapisinin durumunu kullanici bu bilgileri alarak degerlendirmektedir.

Sekil 6'da hareketli tarafta bulunan birimlerin kayar halka (9) ile arasindaki baglantilar
gOsterilmektedir. Kayar halka (9), 3 uclu baglantiya sahip, antende hareketli taraf ve
hareketsiz tarafi birbirinden ayirmaktadir. Kaide ile anten kontrol tnitesi (16) arasindaki
mesafe platform buyUdklugu ile degisebilmektedir. Bu mesafe 100 metreye kadar
cikabilmektedir. Kayar halka (9) bu baglantilarin sahip oldugu haberlesme hizini
etkilemeyecek sekilde dusik hat sigasina sahip olmalidir. Yikselis motor sirtict (4) ve
capraz yukselis motor surtcilerinin (5) veri hatlari ayni hat tzerinden tasinarak kayar
halka (9) Uzerindeki baglanti sayisi azaltilmistir. Béylece kayar halka (9) buyuklaga ve

maliyeti azaltiimistir.

Dagitik yapi ile yikselis motoru (1) ve capraz yikselis motoru (2) hareketli tarafta
kullaniimaktadir. Sekil 7°de motorlari stiren motor surtculerin (yikselis motor strlcl (4),
capraz yukselis motor siriict (5)) guc girigleri ortaklasmistir. Bu yapi yerine motor
surdculer hareketsiz tarafta olsa idi 2 farkli motoru surmek icin toplam 6 adet hat
gerekecekti. Onerilen yapi ile kayar halkadan gecen hat sayisi 2 adet olmustur ve motor
ile motor sdriculerin arasindaki mesafe kisaltiimistir. Motor suris hatlarinin gerilim ve
akim formunun dalgali olmasi nedeni ile elektromanyetik uyumluluk acisindan sorun
teskil edebilmektedir. Motor sdricllerin motorlara yakin olmasi havaya yapilacak
istenmeyen yayinlarl azaltacaktir. Motor ve motor siricilerin ayni tarafta olmasi hat
Uzerindeki gerilim dismesini azaltacak bodylece motorlarin hem siris karakteristigi
degismeyecek hem de hat Uzerinde 1sI atimi en aza indirgenecektir. Kayar halka (9)
Uzerinden gecirilen motor sirtict besleme hatti ile akim formu dogru akim sekline daha
yakin olmaktadir. Boylece havaya elektromanyetik yayinimin en fazla olabilecegi yer
olan kayar halkada zafiyet olusturulmamistir. Motor strictleri besleyen DC akim formu
yerine motorlari siiren AC akim formu tercih edilseydi ¢ekilen akim formunun tepe
noktasi DC akim formuna gore fazla olacakti. Bu durum kayar halkada (9) kullanilan
gecis malzemesinin hem biyimesine hem de toplam maliyetini arttiracakti. Motor
surdculer kaide tzerinde merkez agirhdr bozan asimetrik yapilari dengelemek amaciyla
da kullanilabilmektedir. Boylece kaide tzerinde ek yuk ihtiyacina gerek kalmamaktadir.
Motor konumunu bulmak icin agi algilayicilar kullaniimaktadir. Bu birimler hem motor
hem de motor sirticllere yakin tutularak verinin ortamdan etkilenmesi ve verinin ortami

kirletmesi engellenmistir.



10

15

20

25

30

Sekil 7'de gic¢ kaynaginin (15) besleme sagladigi birimler ile arasindaki baglantilar
gOsterilmistir. Yukselis motor sirtcusini (4), capraz yukselis motor sirtcilerinin (5)
besleme hatlarinin ortak olmasi nedeni ile kayar halkadan (9) tek hat gecirilerek tasarruf
saglanmistir. Jiroskopun (3) besleme geriliminin farkli olmasi durumu icin 2 alternatif
gelistirilmistir. Birincisi, kayar halkadan (9) yeni bir hat ¢cekilmesidir. ikincisi ise ¢apraz
yukselis motor strlcu (5) besleme geriliminin DC/DC cevirici (17) aracilidiyla istenilen
seviyeye donusturtlmesidir. Donustirtlen besleme gerilimi jiroskoba (3) iletiimektedir.
Alternatif yapi ile kayar halkadan (9) yeni bir hat ¢cekilmesine gerek kalmayacak veya
kayar halkanin (9) bastan fazla bir hat ile Uretilmesi saglanacaktir. Gi¢ kaynagd (15)
hareketsiz tarafta kalan yanca motor strtct (12), sicaklik-nem algilayici (11) ve kiresel
konum algilayiciyi (13) da beslemektedir. Gii¢ kaynagi (15) her hat Gzerindeki gerilim ve
akim bilgilerini kontrol etmektedir. Ortaya cikabilecek bir sorun durumunda beslemeyi
keserek hata durumunu sicaklik-nem algilayiclya (11) iletmektedir. Sicaklik-nem
algilayici (11) aldigi bilgiyi haberlesme veri paketine ekleyerek kullaniciya iletmektedir.
Dagitik yapida gu¢ ve veri altyapisi ile kullanici uzakta gerceklesen olaylari da
izleyebilmektedir. Gii¢ kaynagi (15), anten kontrol tinitesinden (16) gelen bilgi sayesinde

uzaktan aclilip kapatilabilmektedir.

Tek guc¢ kaynagdi (15) ile kaide altinda gecen tim birimlerin beslenebilmesi ile asagidaki

ozellikler saglanmistir.
e Tek birim ile sistemi calistirabilme yetenegini kazanma,
e Ortaya c¢ikan sorunlarin kaynagini tespit edebilme,
o Elektromanyetik uyumluluk agisindan tek bir gii¢c kaynagini kontrol edebilme,

e Uzaktan tim sistemin gictni kapatabilerek kullanici givenligini ve glc tasarrufu
saglama,

o Kayar halka hat sayisini azaltma,

e Her birime guc¢ kaynagi eklemeyerek gti¢ verimliligi arttirmak ve diger birimlerin
boyutunu/maliyetini azaltma,

e Birimleri sirall agma ve kapama ile calisma senaryosunu zenginlestirme, hata

durumlarina gore farkli senaryolarin yaratilmesini saglama.

Sekil 8'de kaide ve cevre birimlerinin dis haberlesme ara yuzi gosterilmistir. Bu ara
ylzler sayesinde birimlerin kontrol edilmesi ve birimlerden durum bilgisi alinmasi

saglanmistir. Her birimin kendi haberlesme ara yuzinidn olmasi ile farkli haberlesme
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protokolleri ile caligsabilme altyapisi olusturulmustur. Bdylece birimlerin birbirine

bagimliigi kalmamis ve ileride yeni birim kullaniimasi durumunda secim icin bagimhlik

olmayacaktir. Ayrica farkl hatlardan veri hatlarinin tasinmasi ile platform {zerinde

kurulum mesafeleri daha kolay arttirilabilecektir. Bir birimin zarar gérmesi ile diger

birimlere erigim zorlugu olusmayacaktir. Tim veri hatlari tek veri konektoru (18) Gizerinde

toplanarak kurulum kolayhdi, veri butinliga ve elektromanyetik uyumluluk en Ust

seviyeye getirilmistir.

Sistemin ¢alismasi asagidaki sirada olmaktadir.

Kullanici sistemin tim bilesenlerini besleyen giict ve birimlerini acar,

Uzak baglanti araciligi ile kullanici hedef uydu/uydulari secer ve haberlesmenin

baslamasini talep eder,
Anten kontrol Unitesi (16) platformun konum bilgisini alir,
Uydu ve platform konumuna gdre antenin yonlenmesi saglanir,

Iki anten ile tek uydu takip edilecekse platform (izerindeki engellere gore anten

secim birimi kullanilarak tek uydu takibi saglanir,
iki anten ile iki uydu takip edilecekse birbirinden bagimsiz antenler yonlendirilir,

Surekli olarak jiroskoptan (3) ve konum algilayicidan gelen bilgilerle platformun
yaptidi hareketlere karsi kaide yonlendirilerek haberlesmenin devamlilgi

saglanir,

Haberlesmenin kalitesini arttirmak icin analog referans isaret seviyesi takip

edilerek antenin yonlendiriimesi daha hassas bir sekilde yapilir.
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