HID?OGRAFININ KONUM BELIRLEME YUNTEMLERINE
GENEL BAKIS

poc.Dr. Emirhan ALGOL

1. GIRIS

Yeryiiziiniin yaklagik 3/4 nii kaplayan su ortamindaki ¢aligmalar II.
Diinya harbinden sonra biiyik &nem kazanmigtir. Denizlerin gerek beslenme
yoniinden, gerekse petrol, dogal gazlar ... v.b. gibi enerji hammaddele-
ri ile madenler ydniinden gok zengin olmasi ve bu ortamdaki tagimaciligin

ekonomisi, geligmenin baglica nedenidir.

Su ortamlari igin gereksinilen gok degigik amagli haritalarin yapimi,
jeolojik, oginografik ve jeofiziksel Slgmeler, kita sahanliginin belir-
lenmesi, sinirlarin igaretlenmesi, teknik projelerin aplikasyonu ... v.b.
galigmalar nedeni ile "Konum Belirleme Galigmalari" gok biiyiikk yogunluk
kazanmigtir /1,5/.

Biiyiik bir gogunlugu Hidrografinin kapsamina giren bu galigmalarda
6lgme gemisi silirekli hareket halinde olacagindan, herhangi bir noktadaki
Slgmeler tekrarlanamadifi gibi, gok kisa siirede bitirilmesi zorunludur.
Bu nedenle Hidrografide ulagilan konum presizyonlari, jeodezide elde edi-
lenlerden daha diisiiktiir /2/. Denizlerde yapilacak degigik amagli galig-
malar igin beklenen ya da istenen presizyon degerleri agagidaki gibi ve-
rilmektedir /6,7/.
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KONUM BELIRLEMENIN AMACI

BEKLENEN PRES1ZYON

RELATIF

Kita Sahanligi vé sinir tesbiti + 1-2 m.
Biiyiik Olgekli harita galigmalari +0.3-1 m.
Osinografik ve Jeofiziksel galigmalar -
Hidrografik kontrol ag konumu + 1-10 m.
Satelit gdzleme gemilerinin konumu -
Petrol, gaz ve maden aragtirmalari + 30-50 m.
Petrol ve gaz kuyularinin konumu ¥ 5-10 m.
Sualti boru ve kablo dégemeleri + 1-10 m.
Denizalti kontrol noktalari konumu + 0.3-10 m.

2- HiDROGRAFININ KONUM BELIRLEME YONTEMLERI

Halen hidrografide uygulanmakta olan ve yakin gelecekte

cek yontemler 5 ana grupta toplanabilir /4/. Bunlar;
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[o)

VAD

o

39
o

47)

59)

Klasik ydntemler,
Elektrometrik yontemler,
Akustik ydntemler,
Satelit ydntemleri,

tnersiyal yéntemler,

olarak adlandirilair.

2.1 - KLASIK YONTEMLER

MUTLAK

+1
-
2

+1

50-100 m.

+1

10 m.

+1

5-10 m.

+1

10 m.

+1

10 m.

uygulanabile-

Bunlar, kiyiya yakin deniz alanlari ile gollerde ve akarsularda uy-

gulanabilen;

69



a) Hidrografik Onden ve Geriden kestirme y&ntemleri (Sekil-1)
b) Sabit dogrultu ydntemleri,

c) Hidrografik takeometri ybntemi,

ve benzerleri ile, agik denizlerde uzun yillar uygulanms Astronomik y&n-

temlerden olugmaktadir /1,5/.

§ekil - 1 (Hidrografik Geriden Kestirme Yéntemi

Klasik ydntemler jeodeziden bilinen ydntemlerin benzerleri olmakla
birlikte, su ortaminin &zelligi ve geminin hareketi nedeniyle gerek y&n-
temlerin uygulanma bigiminde, gerekse kullanilan aletlerde bazi farklilik-
lar vardir. Konum belirlemede genellikle karadaki jeodezik noktalardan ya-
rarlanilir. Ozel durumlarda ise su iizerinde gamandiralar ile igaretlenmisg

noktalar (deniz nirengisi ve deniz poligonu) kullanilir /1/.

Elektrometrik yontemlerin geligmesine paralel olarak Snemlerini yiti-

ren klasik yontemler igin ayrintili bilgi /1, 2, 3/ de bulunmaktadir.

2.2 ELEKTROMETRIK YUNTEMLER

Elektrometrik yontemler II. diinya harbinden sonra geligmigtir. Kiyi-
ya yakin ve uzak tiim su ortamlarinda basari ile uygulanmaktadir. Telsiz

yontemleri olarak da adlandirilan bu ydntemlerin temel ilkesi; 8lgme ge-
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misinin konumu bilinen sabit noktalara olan uzakliklarinin, uzaklik fark-
larinin dogrudan ya da dolayli olarak Slglilmesine dayanmaktadir. Konum
belirleyen elemanlarin cinsine gdre elektrometrik yontemler 3 gruba ayri-

lir. Bunlar;

10) Dairesel (gift uzaklik) ydntem,

2°) Hiperbolik ydntem,

3°) Kutupsal yontem,

olarak adlandirilair /1,8/. .

Bu yontemlerin ve alet sistemlerinin elektronik ilkeleri hakkinda ay-
rintili bilgi /6,8/ de bulunabilir. Burada &zel bilgilerin verilmesi ile

yetinilecektir.

2.2.1 - DAIRESEL YONTEM

Bu yontemde Slgme gemisi ile karada bulunan iki istasyon (TI’TZ)
noktas1 arasindaki uzakliklar olgiilir (Sekil-2). Geminin bir "t, anindaki

konumu; T1 , T. merkezli ve S 82 yarigapli dairelerin kesigme nokta-

2 1’
s1 olarak belirlenir. Bu nedenle dairesel ydntem "Iki uzaklik Yontemi

(s/s )"

Sekil - 2 (Dairesel Yontem ile Konum Belirleme)
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olarak da adlandirilair /6/ .

1
kanslari ile yayin yapan bir Ana verici iinite, karadaki sabit T

Dairesel ydntemin uygulammasinda, Sl¢me yapan gemide f. wve f2 fre-
1 T2 is=-
tasyonlarinda ise Alici iiniteler bulunur. Alici iiniteler gemiden gelen
sinyalleri kuvvetlendirerek ayni fazda gegi gonderirler. Gemideki iinite,
giden ve geri gelen sinyallerin faz farklarimi, dolayisi ile bunlarla
orantili olan S1 , S2 uzakliklarini belirler. Dairesel ydntemde faz far-
ki ya da impuls seyir siiresi Slgen degigik alet sistemleri vardir. Agsagi-

da bu sistemlerden bazilari igin Szet bilgiler verilmistir.

DECCA-LAMBDA : Olgme gemisinde bir Verici ve bir Alicidan olugan Ana
inite, karadaki iki istasyonda ise "Yegil ve Kirmizi"
olarak adlandirilan kargi vericiler bulunur. Sistem

118-178 MHz frekans alaninda modiile edilmemis dalgalarla galigir. Sistem

Ingiliz Decca-Navigator firmasi tarafindan geligtirilmigtir. Maksimum ga-

ligma alanmi (menzili) 160 deniz mili, sagladipi presizyon ise + 3-100 m.

arasinda degigmektedir.,

HIDROD1ST : Hareketli Slgme gemisinde karadaki iki istasyona aym
anda iki uzaklik 8lgiiliir. Sistemde 2,8-3,2 GHz lik alan~
da tagiyici frekanslar kullanilir. Modiilasyon frekansi

1,5 MHz kadardir. Ingiliz Telliirometer (UK) firmasi tarafindan geligtiri-

len sistemin maksimum galigma alani 50 km., sagladigl presizyon ise +1,5

metredir. Uzakliklar + 0,1 m.lik bir gozlimleme ile dijital olarak okuna-
bilmektedir. Sistem gerektiginde bir '"Data Toplama ve Degerlendirme"

initesine baglanarak otomasyona olanak verir. Hidrodist-MRB 201 modelin-
de linitelerin birbirine ydneltilmesi izleyici(Tracking) antenler sayesin-

de otomatik kontrol ile gergeklegmektedir /6,8/ .

DECCA-TRISPONDER-2024 : Gemi ile kara istasyonlari arasindaki uzakliklar
impuls seyir siirelerine gére 6lgiiliir. Impulslar

9,2-9,5 GHz frekans alaninda ve kotlanmig olarak
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gonderildiginden Ana ve Kargi vericilerin impulslari birbirinden kolay-
likla ayrilir. Ingiliz Decca Survey firmasi tarafindan gelistirilen sis-
temin maksimum galigma alani 60 km., sagladipi presizyon ise + 2 m. ka-
dardir. Akarsularda. kanallarda ve kiyiya yakin deniz alanlarinda kulla-
nilmaktadir /6/ .

MINt RANGER- III : Uzakliklar, kotlanmis impulslarin seyir siirelerine
gore belirlenir. Karadaki iiniteler 16 ya kadar fark-
11 kota ayarlanabildiginden, ayni anda 16 kara is-

tasyonu kullanilabilir. Bu sayede g¢ok biiyiik bir g¢aligma alani saglanabi-

lir ve ayni anda pek gok gemi konumunu belirleyebilir. Kiigiik boyutlari

ve agirligi ile dikkati ¢eken sistemin max. galigma alani 180 km., sag-

lad1g1 presizyon ise 35 km. ye kadar uzakliklar igin + 3,0 metredir.

AUTOTAPE-DM 40 : Sistem yaklagik 3 GHz frekans alaninda galigir. Medi-
lasyon frekansi 1,5-0,015 MHz arasindadir. Gemide bir
Verici ve bir Alicidan olugan ana i{inite bulunur. Kara-

daki vericiler taginabilir yapidadir. Amerikan Cubic firmasi tarafindan

geligtirilen sistemin max. menzili 100 km., sagladigi presizyon ise + 1,0

metredir,

2.2.2 - HIPERBOLIK YUNTEM

Bu ydntem, "iki noktaya uzakliklarin farki sabit olan noktalarin
geometrik yerinin bir Hiperbol olmasi" temel ilkesine dayanir. Burada bir
Glgme gemisinin konumu, sabit 3 kara istasyonuna gdre &lgililen 2 uzaklik

farkinin belirledigi 2 hiperbol egrisinin kesigme yeridir (Sekil-3).

Hiperbelik y¥mtemin uygulanmasi icin karadaki sabit iig (Tl’ T2,T3) istas-
yon noktasinda belirli (fl’f2’f3) frekanslarda siirekli yayin yapan Verici
liniteler bulunur. Alici ve degerlendirici {inite ise gemidedir. Alici iini-
tes TI’TZ ve Tz,T3 verici giftlerine iligkin faz Sl¢melerinden A¢l2 ve
A¢23 faz farklarini dolayisi ile A812 . AS23 uzaklik fraklarini

belirler.
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Sekil-3 Hiperbolik Yontem ile Konum Belirleme

Degigik parametreli hiperboller bir gizgiler demeti (af) olugturur. Konum
belirlemeyi kolaylastirmak igin bu ag &zel bir altliga g¢izilmigtir. Bu
agin kapsadigi alandaki pek ok geminin ayni anda konumlarini belirleye-
bilmesi ydntemin bir avantajidir. Buna kargin dairesel ydnteme gdre pre-
sizyonu daha diigiiktiir. Hiperbolik ydnteme gbre galigan bazi sistemler hak-

kinda agagida Szet bilgiler verilmigtir.

DECCA-NAVIGATOR : Sistem, gemide bulunan bir Ana alici ile, kirmizi,
yesil, mor renklerle tanimlanan 3 Kargi vericiden
olugur. Bu vericiler ayni anda ve 0,07-0,13 MHz fre-

kans -alaninda modiile edilmemis ve ydneltilmemig dalgalar yayinlarlar. Her-

bir verici ¢iftine iligkin hiperbol egrileri demeti, bu renklerde bir ha-
ritaya ¢izilmigtir. Buna "Decca-Navigasyon Haritasi" ve verici istasyon-
larinin olugturdufu sekle de "Decca Zinciri" denir. Cok sayida lilkede
kullanilmakta olan bu sistem, II. diinya harbi sirasinda Ingiliz Decca -

Navigator firmasinca geligtirilmigtir. Max. 8lgme alani 460 km., sagla-

dig1 presizyon ise + 50 metredir.

Hi-F1X : Sistem, bir Ana ve 2 Karsi verici ile, gemide bulunan bir Ali-
cidan olusur. Verici sinyalleri farkli zamanlarda yayinlandiin-
dan, 1,7-2,0 MHz alaninda bir tek frekans kullanilir. 1950 yi-

lindan sonra Ingiliz Decca-Survey firmasinca geligtirilen sistemin max.

6lgme alani ~v 130 km., presizyonu ise ¥ (2-40) metredir. Bu sistemde
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Glgme gemisinin hizi, presizyonu etkileyen bir faktdrdiir. Bugiin diinyada

gok sayida Hi-Fix zinciri vardir,

SEA-F1X : Galisma diizeni Hi-Fix sistemine benzer, karsi istasyonlarin
(vericilerin) sayisi 4'e kadar arttirilabilir. Vericilerin
yayin devresi (zyklus) 0,2 saniye gibi kisa siirede tamamlan-

digindan, 6lgme gemisinde bulunan Alicida 3'er adet osilatdr vardir. Faz

karsilagtirma iglemi bu osilatdrlerge gergeklegtirilir. Sistemin frekans
alani 1,7-2,0 MHz arasindadir. Ingiliz Decca-Survey firmasinca geligtiri-

len sistemin max.8l¢me alani ~ 55 km, sagladigi presizyon ise + (2-40)

metredir.

TORAN : Sistem, gemide bulunan bir alici ve karada bulunan sabit ya da
taginabilir 2 vericiden olugmaktadir. Bu iki verici 1,6-3,0 MHz
frekans alaninda ve birbirinde ~ 100 Hz farkli yayin yaparlar.

Bu nedenle sabit bir heperbol demeti ortaya gikmaz. Alici ve verici ini-

teler arasindaki faz farkinin elde edilebilmesi igin ek bilgiler (sabit

istasyonlardaki 8l¢me ve konum degerleri gibi) gereklidir.

Fransiz Sercel-Nantes firmasinca geligtirilen TORAN'in max. Slgme alani

650 km., presizyonu ise + (2-50) metredir. Sistem gerektiginde dairesel

yénteme gdre de konum belirler.

RAYDIST : Gemide bulunan bir Alici ile karada bulunan 3 Vericiden olu-
sur ve 1,5-5,0 MHz frekans alaninda g¢aligir. Amerikan Hasting-
Raydist firmasinca geligtirilen sistemin max. Glgme alani

460 km., presizyonu ise ¥ (2-50) metredir. Tim diinyada seyyar zincirleri

bulunan Raydist sistemi gerektiginde dairesel ydnteme gdre de galigir.

LORAC : Sistemin genel yapisi Raydist'e benzer. 1,5-4,5 MHz frekans
alaninda galigir. Amerikan Seismograph Service firmasinca ge-
ligtirilen sistemin max. &lgme alani 250 sm (460 km), presiz-

yonusu ise + (2-50) metredir. Amerika'da g¢ok sayida zinciri bulunan

Lorac, gerektiginde dairesel ydnteme gdre de galigir /6, 8/.
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2.2.3 - KUTUPSAL YUNTEM

Karada konumu bilinen bir istasyon noktasi ile Slgme gemisi arasindaki
uzakligin ve bu dogrultunun agisal degerinin blgiilmesi elektrometrik bir
aletle yapilir. Dogrultunun belirlenmesi ise teodolit v.b. gibi aletler
ile karadan, yada sekstant ve jiroskoplu aletlerle agiklik agisi (azimut)
olarak su lizerinden yapilir. Ag¢i-kenar ydntemi olarak da adlandirilan

yéntemin bazi aletleri igin asagida dzet bilgiler verilmigtir.

ARTEMIS : Bu sistemde ayni anda uzaklik ve azimut 8lgiilerek konum belir-
lenir. Uzakliklar mikrodalga impuls teknigine gdre olgiiliir.
Sistem 9,20-9,27 GHz frekans alaninda galisir. Karadaki is-
tasyonda otomatik olarak birbirine yoneltilir. Holandanin Christian
Huygens firmasinca geligtirilen Artemis'in max. &lgme alami ~ 55 km, sag-
ladig1 presizyonlar ise;
dogrultu belirleme presizyonu 0.004 grad

1,5 metredir.

+1 +1

uzaklik Slgme presizyonu

DINAMIK ELEKTRONiK TAKEOMETRE (D.E.T) : Bu sistemde agi ve uzaklik 8lg-
mesi AGA 700/710 Geodimetrisi

) ile yapilir. Datalar otomatik
olarak kaydedilebilir. Aletin optik sisteminin ‘(diirbiiniin) yatay ve diigey
dogrultulara ytneltilmesi, telsiz ile kontrol edilebilen bir Servomotor
ile gergeklesir. Karadaki bir istasyon noktasina yerlegtirilen Geodimet-—
renin kontrolu, gemide bulunan Monitdr ile saglanir. Sistemin uzaklik
8l¢me presizyonu gemi hizina bagimlidir. Ornegin; 30 m/s = 108 km/h
gemi hizinda uzaklik Slgme presizyonu : + (0,5-1) m., Dogrultu okuma

inceligi : + 0,0005 grad mertebesindedir.

2.3 - AKUSTIK YONTEM

Akustik yontemde temel ilke; ses impulslarinin su igindeki seyir siirele-
rinden elde edilen uzakliklar ile konum belirlemektedir. Denizalti v.b.

gibi sualti tagitlarinin presizyonlu ve gilivenilir navigasyonu igin gelig-
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tirilmis tek pratik yontemdir. Zira elektromagnetik dalgalarin su iginde-
ki menzili g¢ok sinirli kalmaktadir. Akustik ydntem kiyidan uzak bSlgeler-
de konum belirleme problemi igin geligtirilmig olmasina kargin, giliniimiiz-
de kiyiya yakin alanlarda ve sif sularda da kullanilmaya baglanmigtir,

"Uzun ve Kisa Bazli" sistemler geklindeki iki uygulama bigimi igin agagi-

da ozet bilgiler verilmigtir,

UZUN BAZLI SISTEM : Bu sistemde deniz tabanina "Transponder" (¥*) ada
verilen ve sayilari enaz 3 olan aktif aletler (referans noktalari) yerleg-

tirilir (Sekil-4)

Sekil-4 Akustik Yontem Uygulamasinin Bir Ornegi

Konumu belirlenecek gemide bir akustik Verici-Alici (transdiiser) vardir.
Akustik sinyallerin gemi-transponder-gemi arasindaki yol i¢in harcadikla-
r1 zaman (seyir siiresi) 8lgiilerek geminin transponderlere olan uzaklikla-
r1, dolayisi ile transponder koordinat sistemine g&re geminin konumu be-

lirlenir. /4, 7/.

Uzun bazli sistemde galigma alaninin biiyiikliiii, su derinliginin bir kag

katina ulagabilir. Bu sistemle saglanan konum presizyonu ¥ 10 metredir.
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KISA BAZLI SISTEM : Bu sistemde deniz tabanina Upinger" (¥¥) adi veri-
len sadece bir adet Verici inite yerlegtirilir.Ko-
numu belirlenecek gemide ise gok sayida Alici (Hyd-

rofon) bulunur. Geminin sualtindaki pingere gbre konumu, seyir siiresi,

seyir siireleri farki ve dogrultu dlgmeleri ile belirlenir. Geminin hare-

ketsiz durumunda en yiiksek konum belirleme presizyonuna ulagilir /4/.

Yoéntemin max. yatay menzili, su derinliginden daha kisadir. Sagladigi pre-
sizyon ise su derinliginin %1-2 kadardir. Modern gemilerde kisa bazli sis-—
teme gbre belirlenmen konumlar bir ekran iizerinde ve ®rnegin transponder

koordinat sisteminde gdriintiilenir.

2.4 - SATELIT YUNTEMt

Bu yontemde navigasyon (seyir) hizmetleri igin uzaya firlatilmg satelit-
lerden yararlanilir. Olgme gemisine yerlegtirilen bir Alici linite, siirek-
1i yayin yapan satelitlerin yoriinge parametrelerini (Broadcast Ephemeris)
alir ve kaydeder. Aliciya baglanmig bir mini bilgisayar yardimi ile gemi-

nin konumu herhangi bir koordinat sisteminde otomatik olarak elde edilir.

"Uzayda telsiz yontemi" olarak da adlandirilan yontem igin halen uygula-
mada iki satelit sistemi vardir. Bunlar hakkinda dzet bilgiler agagida

verilmigtir.

(*) Transponder : Gemideki transdiiserden yayilan akustik sinyalleri alan
ve degigik frekanslarda geri gonderen aktif sualti ve-
ricisidir. Bir bdlgeye yerlegtirilen transpoderler

farkli frekanslarda yayin yaparlar. Olumsuz yayin durumunu &nlemek igin

deniz tabanindan 60-100 m. yukari monte edilirler. Uzun Omiirldi batarya-

lar ya da niikleer kaynaklarla beslenirler.

(**)Pinger : Belirli bir diizende yayinlanmig akustik sinyali geri yan-
sitan aktif sualti vericisidir. Sinyaller bir kablo bag-
lantis1 ile yayinlanirsa, yayin zamani bellidir. Aksi halde yayin zamani
bir degerlendirme programi ile &lgililerden tiiretilir. Frekansi ve faz ko-
numu tam bilinen vericilere "Beacon'" denir. Yayin frekanslari bir kuarst

tarafindan iiretilir. Impuls seyir siireleri 6zel sayicilarda oSlgililiir.

78



2.4.1 - TRANSIT SISTEMI

Deniz Seyir Satelit Sistemi (NNSS) olarak adlandirilan bu sistem 1963

yilinda A.B.D. Deniz Kuvvetleri tarafindan gelistirilmig ve 1967 yilinda
sivil hizmetlere agilmigtir. Sistem, yeryiiziinden yaklagik 1075 km. yik-
seklikte ve kutuplardan gegen dairesel yoriingelerde hareket eden 6 adet

satelitten (uydudan) olusmaktadir. ($ekil-5)

Sekil-5 Transit Satelit Sistemi

Yoriinge peryodlari 106 dakika olan satelitler, siirekli olarak 150 ve 400
MHz frekanslarda yayin yaparlar. Satelit izleme istasyonlarinca alinan
bu sinyallerin Doppler frekans degigimleri (doppler effekti) Olgiilerek
zamanin fonksiyonu olarak kaydedilir (Sekil-6). Bu datalar A.B.D. deki
Point Mugu merkezine gonderilir ve burada her uydunun yeni ydriinge para-
metreleri hesaplanarak her 12 saatte bir satelitlere yerden enjekte edi-
1ir. Satelitler 12 saat siiresince bu parametreleri yayinladigindan, bu
datalar ile dlgme gemisinin konumu kabaca belirlenebilir. Kesin yoriinge
parametreleri (Precise Ephemeris) satelitlerin direkt gbzlenmesi ya da
uzun siireli izlenmesi ile elde edilir. Bu kogullarda sabit bir istasyon
i¢in saglanacak konum presizyonu * 1 m. kadardir.

Transit sisteminden halen pek gok sivil hizmetlerde yararlanilmaktadir.
Ornegin ilkemizde Hora Sismik-1 aragtirma gemisinin konumu i¢in bu sistem-

den yararlanildigi bilinmektedir.
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Sekil-6 Satelit Yontemi ile Konum Belirleme

2.4.2 - NAVSTAR SISTEMi

Global konum belirleme sistemi olarak da adlandirilan bu sistem heniiz ge-
ligtirilme agamasindadir. Sistemin ilk pargasi olarak 1979 yilinda uzaya
6 uydu firlatilmigtir. 1985 yilina kadar tamamlanacak olan bu sistemde

24 adet satelit bulunacak ve bunlar 3 adet ydriinge {izerinde egit aralik-
larla ve yeryiiziinden 20 000 km yiikseklikte hareket edeceklerdir. A.B.D.

tarafindan geligtirilen sistem tamamlandiginda herhangi bir g&zleme (&lg-
me) yerinden, ayni anda 4 satelit gdzlenebilecektir. Sistem halen kulla-

nilmakta olan TRANSIT'in yerini alacaktir /6, 7/.

3 - SONUCLAR
1°) Denizlerin gok zengin ekonomik alanlar olarak saptamnmasi ve bu
ortamdaki galigmalarin hizla yogunlagmasi, Konum belirlemenin

Snemini biiylik oranda arttirmigtir.

27) Seksfant, teodolit v.b. aletlerle yapilan konum belirleme devri
artik gok gerilerde kalmigtir. Giiniimiizde elektrometrik y&ntemler
ve bunun geregi olarak otomasyon Hidrografiye genig gekilde gir-

migtir,
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39

47)

57)

Satelit ydntemi geligmig lilkelerde ve modern arastirma gemile-
rinde uygulanmaya baglamigtir. Bu ydntem uluslararasi igbirligi-

ni de zorunlu kilmigtir.

Inersiyal ytntemler hidrografide heniiz deneme agamasinda oldugun-

dan bu yazida deginilmemigtir.

Elektrometrik yantemlér sayesinde deniz tagimaciligi, denizde
sinir tesbiti ve 8zellikle hidrografik harita yapiminda biiyiik

kolaylik ve hiz saglanmigtir.
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