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-~ Cesiti Organizasyonlarda Kontrol ve: Komnikasyor”

1940 ile 50 yillan arasinda, mubhtelif organi-
zasyon problemleri iizerinde arastirmalar yapan,
fizyolojist, elektrik miihendisi, matematikci ve
sosyologlardan miitesekkil bir ilim heyeti ilgi
cekici neticeler elde etmistir. Bu calismalar so-
nunda c¢esitli organizasyonlarin benzer karakte-
ristiklere malik olduklar1 anlagilmistir. Mesel4,
insan sinir sistemindeki baz1 diizensizliklerin,
hava savunma toplarinin otomatik kontroliinii
yapan elektronik sistemlerdeki diizensizliklere
benzedigi goriilmiistiir. Biyolojist ve fizyolojistle-
rin ¢izdikleri, insan sinir sistemini temsil eden di-
yagramlarin, elektrik devrelerine ait diyagram-
lar1 andirdigir yine bu ilim heyetinin caligmalari
sonunda ortaya cikmugtir Sekil: 1.

N e e e ——

Sekil 1 « Canlilarda Sinir Sisteminin Evrimi.
S : Duyusal Sinir Hiicresi, A : Yardimct Sinir
Hiicresi M : Motor Sinir Hiicresi, e : Deri Hiicresi,
m <« Kas Hiicresi 1 Siinger; 2. Deniz Anasi;
3, 4. Solucan S, 6. Omurgalilar; 7. YiTcselc Canlilarda

Sinir  Sistemi
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Bu benzerlerden ilham alan bazi ilim adam-
lar1, cesitli ilim dallarim1  kapsayan genel bir
«Organizasyon ve kontrol teorisi» nin gelistirilme-
sine baglamiglardir. Bu miisterek  caligmalarin
neticesinde Sibernetik (Cybernetics) adiyla’ tami-
nan yeni bir ilim dali ortaya ¢ikmistir. 1948 sene-
sinde Prof. Norbert Wiener tarafindan yayimlanan
«Sibernetik: Hayvan’ve Makinada Kontrol ve
Komiinikasyon» isimli kitapta bu ilmin ilk esas-
lar1 aciklanmaktadir. Prof. Wiener'e gore, komii
nikasyon (baska bir deyimle enformasyon nakli)
ve kontrol bir organizasyonun faaliyetinde belli
bagh iki unsurdur. Burada enformasyon genel bir
kavram olarak kullanilmakta ve organizasyonun
faaliyetlerini yoneltebilmesi icin llizumlu olan bir
isaret olarak tarif edilmektedir. Bu isaret bir
elektrik impulsu, bir kimyasal reaksiyon veya
yazili bir mesaj olabilmektedir.

Sibernetik ilminin inceleme alani olan orgi-
nizasyonlar baglica li¢ grupta toplanabilirler:

1. Bir organizmadaki hiicrelerden miitesek-
kil organizasyonlar,

2. Bir otomatik fabrikadaki makinalardan,
elektrik devresindeki elemanlardan miitesekkil
organizasyonlar,

3. Bir sosyal gruptaki insanlardan miitesek-
kil organizasyonlar,

Komiinikasyon ve kontrol biitlin bu organi-
zasyonlarda esas unsurlari teskil etmektedir.

KOMUNIKASYON MODELLERI :

Herhangi bir organizasyonun analizi, komiini-
kasyon (veya kontrol) modelleri ile yapilabilir.
Bu komiinikasyon modeli, matematik bir model
olmayip, ekseriya diyagramlardan miitesekkildir.
Boyle bir model, organisazyonun tetkik mevzuu
olan karakteristik noktalarinmi belirtir, baz1 li-
zumsuz noktalarini ise ihtiva etmez; boylelik-
le problemi c¢ozene biiylik fayda saglar. Mesela,
karayollarini ve bunlarin birbirine bagladig1 se-
hirleri gosteren bir harita boyle bir modeldir.

Bir komiinikasyon modelinin gelistirilebilme-
si icin tg¢ turli bilgiye ihtiyag duyulmaktadir:

1. Mevcut organizasyonun belirli bir andaki
durumu hakkinda bilgi,

2. Organizasyonun sebekesine ait kontrol me-
kanizmasi hakkinda bilgi,

(*) CW Churchman, B Achoff ve L Arnoffun
Operations Research Isimli kitabindan yararla-
narak hazirlanmistir



3. Mevcut sebekenin ve kontrol mekanizma-
sinin zamana gore degisimi hakkinda bilgi.

Mesela bir fizyolojist tarafindan cizilen sinir
sistemi diyagrami ufak daireler ve bunlar1 bir-
lestiren ¢izgilerden hasil olmustur. Sinir sistemi
daha karigtk bir durum alinca, diyagramimizda
buna parelel olarak degisecektir.

KOMUNIKASYON MODELININ DIYAGRAMI :

Bir organizasyon, bir eleman grubundan mey-
dana gelmistir. Mesela, bir sirketin cesitli kolla
r1, bir makinanm ¢esitli kisstmlar1 boyledir. Grubu
teskil eden butlin elemanlar, birbirleriyle gesitli
vasitalarla irtibat halindedirler. (Mektup, telefon,
v.b. gibi). Sayet, bir organizasyonun cesitli ele-
manlari cizilir ve bunlarin .arasindaki cesitli bag-
lantilarin ~ vasiflant belirtilirse, = organizasyonun
faaliyeti hakkinda esasli bir fikir veren bir ko-
miinikasyon modeli elde edilmis olur.

Bir kominikasyon sebekesi vasitasiyla birbir-
leriyle irtibatli elemanlardan tesekkul etmis bir
organizasyonun muayyen bir gayesi vardir. Or-
ganizasyonu teskil eden biitiin elemanlar bu he-
defe varmak igin beraberce caligirlar. Burada
bahsi gecen gaye basit bir gaye olabilecegi gibi
bir cok gayelerden miitesekkil muglak bir ga-
yeler cuimlesi de olabilir.

BASIT TRANSFORMASYON UNITESI

En basit bir organizasyon disardaki bir kay
naktan devamli olarak aldig1 emirlerle gayesine
dogru yonelir. Boyle organizasyon, hedefini ken-

» diliginden bulamaz; dolayisiyla, hi¢cbir zaman
kendi basina terkedilemez, her an ne sekilde ha-
reket edecegi bildirilmelidir. Bu organizasyonla-
ra misal olarak, basit mekanik ve elektrik trans-
formasyon tiniteleri gosterilebilir: Digliler, amp-
lifikatorler, v.b. gibi. Boyle bir organizasyon se-

matik olarak Sek.: 2 de goriilmektedir. Burada ~

baglica 3 satha goze c¢erpmaktadir:

1. Alma
2. Uetme
3. Cikis transmisyonu.

Sirekli SiireUi
emirler _ cikis
1 |}, Bad&d- 0

errans$ormasy<?
0—1 '_? 5 ,y | e . )
] islemi

Sekil 2 : Basit BIT Transformasyon Unitesi.

BASIT AYIRICI SISTEMLER:

Temel organizasyonlardan biri de ayiricilar-
dir. Bunlara en basit bir misal olarak, bir limon
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sikacag1 gosterilebilir. Boyle bir ayirici tinite, ih-
tiva ettigi «kriterya> ya sadik kalarak, karar ver-
me kabiliyetine kismen malik olup, distaki bir
operator tarafindan devamli olarak beslenmeli-
dir. Girige tatbik edilen malzeme, cikista muhte-
lif elemanlara ayrilmis olarak elde edilir. Bu tipe
misal olacak basit bir organizasyon Sek.: 3 de go-
rilmektedir. Bu, Sek.: 2 deki organizasyona ben-
zemekle beraber biraz daha muglaktir.
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Sekil 3 : Basit BIT Aywict Unite.

BASIT HEDEF GUDEN UNITELER-

Kendi kendini kontrol etme imkanlarina sa-
hip bir organizasyonda, dig hedefe gore faaliyet-
lerini ayarlama kabiliyeti mevcuttur. Boyle bir
Uinitenin girigine bir emir tatbik edilir ve tini-
tenin bu emri kendi kendine ifa etmesi beklenir.
Buna bir misal olmak {izere, buhar makinasmin
hiz regiilatorii gosterilebilir. Bu cihaz makinanm
hizini, degisen yuk sartlar1 altinda belirli bir se-
viyede tutmaga calisir. Bu maksatla, regiilator bu
muayyen hiza gore ayarlanip birakilmistir.

Umumiyetle, bir organizasyon, her an hare-
ketlerini hedefi ile mukayese ediyor ve hedefine
nazaran hatali bir yol tuttugu zaman, icap eden
diizeltmeleri  yapabiliyorsa, bu organizasyonun,
kendi faaliyetini kontrol etme imkanlarina malik
oldugu soOylenebilir.

KONTROLUN REAKSIYON (FEEDBACK) iLE
YAPILMASI: ' . |

Bir organizasyonun hareket tarzini distaki he-
defe gore kendi kendine ayarliyabilmesi icin, ci-
kisinin bir kisminin, reaksiyon (feedback) ola-
rak geriye verilmesi gerekir. Organizasyonda,
reaksiyon olarak girise tatbik edilen kisim, gi-
ris ile mukayese edilmekte ve gereken tashih-
ler buna gore yapilmaktadir. Reaksiyon, hatay1
azaltacak sekilde tertiplenmisse, buna negatif
reaksiyon denir. Cilinkii: bu reaksiyon organi-
zasyonun o anki faaliyetine karsi gelmektedir.
Buhar makinasmin hiz regiilatorii, negatif reak-

"siyon esasina gore galisan bir cihazdir. Bir sirke-

tin igletme masraflarini, standard masraflarla de-
vamli olarak mukayese edip, sabit bir seviyede
tutmaya calismasi da negatif reaksiyon prensibi
ile izah edilebilir.

Negatif reaksiyon, bilhassa elektrik miihen-
disliginde ¢ok kullanilan bir prensiptir. Sek.: 4 te
Servomekanizma denilen ve kontrol cihazlarin-
da kullanilan basit bir reaksiyon devresi goriil-
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Ware.ldC.4-c geci rici

Mats bulves

Hedef tlanz.ke .4
A Feedbaek C
~ B
Mat+a

suyruew mekanizma
yekil 4 . Basit bir Negatif Reaksiyon Devresi.

mektedir. Mesela boyle bir cihaz, riizgdra ragmen
bir radar anteninin muayyen bir konumu muha-
faza etmesi icin kullanilmaktadir. Bu konum, ra-
dar anteninin uzaginda bulunan bir kontrol kutu-
suna kaydedilmistir. A kontrol kutusu, B siirii-
cli mekanizmasina kumanda ederek, C antenini
diindiirebiime imkanma sahiptir. Riizgar yiiziin-
den 'antenin konumu istenilen konumdan fark-
It olabibr. Bu takdirde C den Aya gonderilmek-
te olan reaksiyon sayesinde, antenin korfumu ile
arzu edilen konum arasinda Ada bir mukayese
yapilarak, B motoruna gonderilen bir isaret ile
hdta tashih edilir Sek.: 5.
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Sekil 5 : BIT Reaksiyon Devresi Matematiksel
Miinasebetler Devrenin' Calisma  Prensibini Izah
Etmektedir

Matematik olarak devrenin faaliyeti asagidaki
ifade ile tarif edilir.

K
g 1—(-b)K )

Burada, E, giris veya standarttir; E, ise giki-
st teskil eder. K tiinitenin amplifikasyon faktori
veya transformasyon faktoriidiir. (— b) ise E ¢i1-
kisinin negatif reaksiyon olarak girise tatbik edi-
len kesrini gostermektedir. Genel olarak negatif
reaksiyon arttikca, hata miktar1 azalacak ve {ini-
tenin stabilizasyonu temin edilecektir. Unite o
sekilde ayarlanabilir ki, bir ( + b) elde edilsin.
Bu takdirde ise hata biiyiiyecek ve devrenin ca-
lismasinda bir osilasyon basliyacaktir. Bu durum-
da:porzitif reaksiyon mevcuttur.

E.=E,
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Osilasyon, stabilizasyon ve hata azalmasinin
kritik sinirlarinin etiidii neticesinde ilgi c¢ekici
neticeler elde edilebilir.

Kontrol sistemleri Sek.: 4 ten de goriilecegi
gibi, calismalart bakimindan dairesel bir karak-
ter gosterir. Reaksiyon devresi ile siirtici meka-
nizma bir daire iizerinde faaliyette bulunurlar.
Muayyen bir hedefe yonelmis olarak negatif
reaksiyon prensibi ile caligan sistemlere «hedefe
yoneltilmis» sistemler denir ve yukarida anlati-
lan Ozelliklerden dolay1, bazi hallerde «dairesel
kozal» sistemleri adiyla da anilabilir.

REAKSIYON TATBIK EDILMIS AYIRICI:

Reaksiyon sistemi basit mekanik transformas-
yon lnitelerine tatbik edildigi gibi, ayirici tnite-
lere de tatbik edilebilir. Boylelikle ayirma isle-
minin stabilizasyonu temin edilmis olur. Sek.: 6
da boyle bir sistem goriilmektedir. Endiistride
kalite kontrolii bu esasa gore yapilir. Imalat: bit-
mis mallardan bir kismi ' standartlarla karsilasti-
rilip iyi ve kotli mahsuller ayirt edilebilir.

O, in sTandsrf i,
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Sekil 6 : Reaksiyon Tatbik Edilmis Basit Bir Ayirici.

TRANSFORMASYON VE KARISTIRICI UNi-
TELERIN BIRLESTIRILMESI :

Daha muglak organizasyonlar elde etmek icin,
transformasyon ve Kkaristirict unitelerin  (reak-
siyonlu ve reaksiyonsuz) c¢esitli kombinasyonlari
kullanilabilir. Verilen bir vazife icin en faydal
kombinasyonun tesbiti ekseriya zor olmaktadir.
Cunki cok vecheli bir organizasyonda sonsuz de-
gisiklikler yapilabilmektedir. Bundan baska, o6zel-
likle beseri ve endiistriyel organizasyonlarda, bir
kombinasyonun karakteristigi ile kombinasyonu
teskil eden elemanlarin karakteristikleri farkl
olmaktadir. Sibernatik ilminin kurucusu Prof.
Wiener, bu ilim dalini, beseri organizasyonlara da
tesmil etmek istemis, fakat sosyal organizasyon-
larin devaml degisen bir karaktere malik olma
lan, gerekli datay1r elde etmege miisait olmama-
lar1 yiiziinden bu tesebbiisiinden vazgec¢mistir.
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OTOMATIK HEDEF DEGISTIREN UNITE

Eger_bir organizasyon mubhtelif hedeflere yo-
nelebilecek sekilde hazirlanmig ise ve degisen dig
sartlarin altinda bu hedeflerden birini se¢meék
imkanina sahip ise, boyle bir oranizasyon hareka-
tin1 basit reaksiyonlu organizasyona nazaran daha
tesirli bir “sekilde kontrol edebiliyor demektir.
Organizasyonun, otomatik hedef degistiren tnite
olarak calisabilmesi i¢in, II. derecede reaksiyon
kontroluna ve aymi zamanda muhtelif alternatif-
lerin depo edildigi bir hafiza kismina malik olma-
s1 icab eder.

Boyle bir organizasyona misdl olarak bir te-
lefon santrali gosterilebilir.  Gergekten telefon
santralinin muayyen bir zamandaki hedefi, abo-
nelerden birinin . aramakta oldugu muayyen bir
aboneyi bulmak ve ona baglamaktir. Santralin
her anki hedefi degismektedir. Sek.: 7 de boy-
le bir sistemin prensibi verilmektedir. Gortildii-
gu gibi bu organizasyon olduk¢a muglak bir ayir-
ma Unitesinden ibarettir.

Alier
i
Hatie
Karar lama Hafiza ‘
Uszu ™ yrer
Sekil 7 : Hafiza Boliimiine Malik Bir Reaksiyon
Devresi.

Eger bir organizasyon kendini kontrol ede-
biliyorsa, 6zellikle muhtelif hedefler arasinda sec-
me yapabiliyorsa bu c¢esit organizasyonlara <au-
tonom» organisazyonlar denir. Boyle bir organi-
zasyonun belli.bash ozelligi bir hafiza boliimtine
ve dolayistyla hatirlama imkanina sahip olmasi-
dir. Hafiza boliimii ne kadar miikemmel olursa ha-
tirlama olayr o kadar hizli olur.

Organizasyonun ¢esitli alternatifler karsisinda
harekatin1 kendiliginden tayin edebilmesi igin
muhtelif maliimatin hafiza boliimiine depolanmasi
icap eder. Buna «6grenme» iglemi denir. Ogren-
me kabiliyeti olan bir sistem, i¢ kanallarinin ko-
miinikasyon sebekesinde icab ettigi zaman degi-
siklikler yapabilmektedir. «Ogrenme» kabiliyeti-
ne malik organizasyonlarin yapilart zamaninr fonk-
siyonunda degisir. Mesela, bir telefon santralinin

_ kapasitesi, telef on'santralinin teghizatina bazi ila- -

veler yapmak suretiyle genisletilebilir. Hatirlama
kapasitesinin arttirilmast komiinikasyon devresi-
nin daha ¢ok muglak olmasma sebebiyet verir.
Fizyolojik yap1 bakimindan hafizanin miikemmel-
lesmesi, sinir hiicrelerinin ve bunlar1 birlestiren
ara irtibatlarin fazlalasmasina sebebiyet verir.
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Hafiza ile caligan bir sistemde, ban mesajla-
rin digerlerinden ayirtedilmesi ve Oncelik ile nak-
ledilmeleri beklenir. Sistemin mubhtelif hareket
tarzlarinin muayyen bir kiymeti veya Onceligi ol-
malidir. Buna en giizel 6rnek gene telefon san-
trallartyla verilebilir. Bir telefon santralinda me-
seld ayni anda 10 ¢agirma vuku buldugunda, sant-
ral' bunlardan hangisinin ilk olarak nakledilmesi
gerektigine karar verebilmektedir.

MUHAKEME KABILIYETLI HEDEF DEGIS-
TIREN UNITELER:

Sayet bir organizasyon bilgi toplar, bu bilgiyi
hafiza deposuna biriktirir, sonra hafizasindaki bu
bilgileri mukayese edip kiymetlendirir ve buna
gore hareket tarzimi tdyin ederse, yeni bir <«au-
tonomy» seviyesine erigmis olacaktir. Muhtelif
hedeflerin ve hareket tarzlarinin, organizasyon
tarafindan dikkate alinip kiymetlendirilmesi, or-
ganizasyonun bir suur kazandigini gosterir. Boy-
le bir muhakeme neticesinde karar verme kabi-
liyeti nj. dereceden bir reaksiyona ihtiyag goste-
rir. Bu safhada organizasyon endiistriyel ve be-
seri organizasyonlara yaklasmaktadir Sek.: 8.

Alt<ea g

% Habirls

Kanar Hafiza
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Udguldtii (0)

LAligy
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Birkesticl
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Sekil 8 :

a) Hajiza Devresinin Gelismesi : Hafiza Devresin-
deki Bilgilerin Kombinasyonlari Sayesinde Degisik
Harekat Tarzlart Bulunabilir. Bu Cihaz Baz Tah-

minler Yapabilir. : ’
b) Hafiza Devresinin Daha da Gelismesiyle, Cihaz
Suurluluk  Kazanmigtir. Boyle Bir Cihaz Yiik3ek
Dereceden Bir «Autonomys  Seviyesine  erismistir.
Kesik Cizgiler tHal-i Hazim da vuk'u bulan olaylarla
«gecmis» ve zgelecek» teki Olaylarin  mukayesesini

Gostermektedir.
! t

- Suurlu o6grenme, secici bir kabiliyete malik
olup dis enformasyon kaynaklarindan genis ola-
rak istifade ederek, organizasyonun- bekasi ve is-
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tenilen hedeflere varabilmesi icin en uygun ha-
reket tarzlarini organizasyona saglar. Suurluluk
organizasyonun yOniini .muhtelif etkileri. dik-,
kate alarak zaman zaman degistirir, organizasyo-
na devaml olarak etrafi hakkinda bilgi verir,
yeni yeni hareketlere sevkeder veya bazi hareket-
lerden vazgecirir, organizasyonun kendi icinde-
ki sebeke durumunu tahlil eder, hafiza bolimiin-
de gerekli bilginin tasnifini saglar. Biitiin bun-
lar, m. dereceden kontrol merkezmm yapabile-
cegi islerden bir kismudir.

Bu islemler vasitasiyla «suurlu» organizasyon-
lar, kendi gelismelerine kendileri yon verir.

Organizasyonun bazi kiymetli enformasyonu
.digerlerinden ayirt edebilme kabiliyeti hafizada
depo edilmis enformasyonlart kombine edebilme
imkani ona muayyen mevzularda «yenilik yapa-
bilme» hassasin1 kazandirir. '

Muhakeme kabiliyetli hedef degistirme, Ozel-
likle elektronik hesap makinalarinda Onemli bir
husustur. Mesela kendi kendilerini tamir etme im-
kdnina sahip hesap makinalar1 ve mekanizmalar,
i¢c devre arizalarini teshis edecek bir suura malik,
olmalidirlar. Bu ahvalde makinanin suurlulugu su
sekilde belirir : Makinanin suur devresi, organi-
zasyonun muayyen bir kisminda (meseld bir tii-
piinde) bir ariza veya Kkifayetsizlik oldugunu an-
lar ve bu kismu derhal yeni bir yedekle degistirir.
Bu islem modern hesap makinalarinda oldugu gibi,
endiistriyel organizasyonlarda da tatbik edilmek-
tedir.

I
Jf.i olcr€.ccolea cuclkackzallr_;.*_, o d

. Gerek' beseri organiiasyonlarda, gerek meka-
nik veya elektronik organizasyonlarda, suurlulu-
gun butin anzalardan (yanhs yon secme, mesaj-
lariir yanlis tefsiri, yeni firsatlart gorememe v.b.
gibi) haberdar “olmasi ve organizasyonu bu yan-
Iiglarin  tesirlerinden kurtarmak gayesiyle isle-
mesi gerekir.

Mesela kendi kendini tamir imkanina sahip
bir hesap makinasi dusiinelim. Boyle bir maki-
nanin kendi i¢inde dogacak arizalari tamir eden
bir suur devresi olacaktir. Sayet bu suur devre-
sinde bir ariza vuk'u bulursa, suur devresi muo
tazam tir sekilde isleyen cihazlara mitdahale
edecek ve neticede organizasyonun diizensiz bir
sekilde caligmasina sebebiyet verecektir. Bu, sar-
hog bir teknisyenin bir telefon santralinda tamir
maksadiyla yapacagi tahribata benzetilebilir. Su-
ursuz bir sekilde yapilan miidahaleler neticesin-
de, santral felce ugrayacaktir. Elektronik cihaz-
larin gilivenlilik dereceleri, bu giin i¢in elektronik
hesap makinalarinda, kendi kendini tamir veya
suurluluk vasfini sinirlayan en 6nemli bir faktor-
dir. Benzer olarak endistriyel sirketlerde suur
mekanizmasini teskil eden elemanlar (idareciler)
kifayetsiz olduklar1 taktirde, sirkete biiyiik zarar-
lar getirirler.

KOMPOZIT KOMUNIKASYON MODELLERI:

Son olarak, mubhtelif kompleks organizasyon-
lar1 teskil eden genel bir kominiikasyon modeli-
nin etiidii yapilacaktir (Sek. 9). Bu diyagram ra-
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3. Dereceden Reaksiyon Kontro Sisteminin Blok Diyagrami.

Sistem  Metinde izahlart Yapilan

Basit Unitelerin Birlesmesiyle Meydana Gelmistir.
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darl1 bir ugaksavar topunun hafiza devresine sa-
hip kontrol devresi olarak disliniilebilir.

Sekil.: 9 un birinci siitunu, sabit bir hedefe
yonelmis basit bir «reaksiyon» sistemi ile c¢aligan
bir devreyi gostermektedir. Bu ‘devre, bir alici
ile bir calistirictdan meydana gelmistir. Calisti-
rici, gelen ucaklari teshis etme gayesiyle radar
techizatini, sildhin durumunu kontrol eden tec-
hizat1 ve nihayet atesleme mekanizmasini tahrik
eder. Alict kisim bir ugagr teshis edince; gah§f1
rici, topun namlusunu ugaga dogru yoOneltir ve
mumkiin oldugu kadar hassasiyetle onu takip et-
tirir.

n. situnda gosterilen hafiza ve hedef de-
gistirme devreleri vasitasiyla, ucagin muayyen
anlarda nerede bulunacagi daha evvelden tahmin
edilecek ve boylelikle top namlusu ucaga sadece
korii koriine takip etmeyecek fakat onun gele-
cek bir zamanda nerede bulunabilecegini evvel-
den kestirebilecektir. Bu husus stiphesiz silahin
randimanint yiikseltecektir. II. siitundaki devre-
ler esas itibariyle otomatik hedef degistirme dev

releridir. Top kontrol cihazinin harekati,’ musa-
hade edilen ucgagin cinsine, hava sartlarina ve
pilotun evsafina gore degisecektir.

m. siitlin ise suur kismi olup «muhakeme
kabiliyetli» hedef degistirme devresine maliktir.
Bu kisim, heniiz elektronik hesap makinalarinda
olmadig1 icin noktal olarak cizilmistir. Boyle bir
sistemde, basit bir reaksiyon sisteminden 3. dff
receden bir reaksiyon sistemi olan suur devresifié
dogru husule gelen gelismeler agik olarak gortil-
mektedir.

Karsilagtirma imkani i¢in Sek.: 9 da bir en-
diistriyel sirketin kisimlarina tekabiil eden yer-
ler igaret edilmistir. Endistriyel sirket bakimin-
dan burada 1. Siitiin siparis boliimiine tekabul*
eder; II. siitiin ise personel, kayit, dosya kisim-
lart ile yar1 otomatik calisan.ve taktik hedef de-
gistirme yetkicme sahip, yonetici 1. Mudiiri
temsil etmektedir, m. sitiin ise, uzun vadeli plan-
lar yapan genel miidiir ve idare meclisini tem-
sil etmektedir.
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SAMSUN BELEDIYESINDEN :

lediyemize basvurmalar1 rica olunur. ,
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% Teknik Okulu Elektrik Boliimiinden mezun elemanlar aranmaktadir. Avrupa'da
E muayyen miiddet staj goreceginden Almanca bilenler tercih olunur. llgililerin Istanbul
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449217 ye telefon etmeleri rica olunur.
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Belediyemiz Elektrik, Su ve Otobiis isletme Miidiirliigiinde Muayyen ve Muvakkat =
Hizmetlerde Calistirilacak Yevmiyeli Personel Talimatnamesi geregince ihdas edilmis =
olan 11 ve 13 {lincii dereceli makina ve elektrik miihendisi kadrolari halen miinhaldir. =
Makina Mihendisinin tayini yap_11mam1§ bulundugundan iki kadrodan birisine elektrik =
miihendisinin tayini yapilabilir. Icabinda. Isletme Miidurligii gorevini de tedvir edebi- ]
lecek ve personel talimatnamesi hiikiimleri geregince yevmiyesi odenecek elektrik mii- =
hendislerinden isteklilerin hal terciimelerini ekleyecekleri dilekceleriyle birlikte Be- =
=
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