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TAV Havalimanlari Holding
tarafindan isletimekte olan izmir
Adnan Menderes Havalimani Yeni
Dis Hatlar Terminali'nde kullanilan
elektronik sistemlerinin tanitildig1 bu
yazimizda, DGS'i (Docking
Guidance System) konu alacagiz.

1. UCAK YANASTIRMA SISTEMI

DGS, havalimanlarinda ucagin
yolcu koprusine daha &6nceden
belirlenen hat boyunca ilerleyerek
belirlenen noktada durmasini,
bdylece képrinin kolayca ucaga
kenetlenmesini saglayan ve bu
kenetlenmeyle ilgili bilgileri aktaran
elektronik sistemdir.

1.1SISTEM TANIMI

Ucak yanastirma sistemi temel
olarak, tamami ayni kabinde bulu-
nan bir LED ekran Unitesi, bir mikro
islemcili kontrol Gnitesi ve bir mikro
islemci kontrolli lazer mesafe o6lcer'
den olusmaktadir. (Bakiniz Sekil-1)
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Lazer Mesafe Olger, ucak yolcu
képrisine yaklasirken givenli bir

Sekil-2 Lazer Mesafe Olger

kenetlenme prosediri saglamak
icin 3D-teknolojisine dayalidir. Lazer
Unitesi, yaklasan ve uzaklasan
ucaklardan kontrol Unitesine islem
icin mesafe verileri gbnderir. Lazer
mesafe dlcer, Gzerinde génderme ve
alma lensleri bulunan bir lazer Gnitesi
ile yansiticih iki ayna ve motor
setinden olugsmaktadir. Ucak yanas-
tirma sistemi calismaya basla-
diginda, yaklasan bir ucag tespit
etmek icin lazer mesafe Olger,
kademelendirme motorunca hare-
kete gecirilen ayna sistemi vasita-
siyla dikey ve yatay tarayan kizilétesi
Isik darbeleri gdnderir. Kizilétesi 1sik
yaklasan bir ugaga carptiginda isigin
bir kismi lazer Unitesinin alma
lensine yansitilir ve bir elektrik sinyali
yaratilir. Sinyal kontrol Unitesinden
beslenir, burada veriler gésterimlere
veri cikigl olarak sunulmadan 6nce
depolanir ve iglenir. Ucgagin
mesafesi, lazer Unitesi tarafindan
gbnderilen ve alinan Kkizilétesi
sinyallerden ©&lculen zaman ile

belirlenir. Kontrol Unitesi, ucgagin
gerekli durma pozisyonuna gore
konumunu belirlemek icin lazer
mesafe 6lcerden elde edilen mesafe
degerlerinikullanir. (Bakiniz Sekil-2)

Kontrol Unitesi, sistemin merkezi
olup islemcinin bulundugu ana karti
ve ucak parametrelerinin bulundugu
kalci bir bellek icerir. Dinyada
Uretimi yapilan tim ugak tipleri icin
parametre degerleri sistem Ureticisi
tarafindan bu bellege yaziimistir.
Sistem kurulumu esnasinda ugagin
durma noktasi bilgileri ve kalib-
rasyon ayarlari yapilandirilarak bu
bellege yazilir. Ana kart ile beraber
yatay ve dlsey aynalarin kontrol
edildigi motor surlcullerde ana kart
Uzerinde bulunur. Ana Kkart veri
isleme, haberlesme hatlarinin kulla-
nimi, kademelendirme motoru kont-
rolll, kabin ici sicakhk kontroli, LED
display 1sik siddeti kontroli ve lazer
tarama Unitesinin guvenli isletimi icin
6zel olarak tasarlanmistir.

LED Ekran Unitesi, ti¢ farkli bilgi
satirindan olusur. Ugak kokpitinden
bariz sekilde gérulebilen alfanimerik
satir, istikamet agisi satiri ve yaklag-
ma hizi satirlari. (Bakiniz Sekil-3)




Sistem ayni zamanda, LCD
ekran ve acil durum digmesinden
olusan bir Operatér Kontrol Paneli
icerir. OP-paneli yolcu képrisinin
kontrol paneli yakininda montelidir
veya entegre edilmigtir.

Operatdr kontrol paneli, yolcu
binis kdprusu yakininda bir noktadan
ucak yanastirma sistemini faaliyete
gecirmek icin kullanilir. LCD, sistem
isletim modu hakkinda bilginin yani
sira diyagnostik ve hata bilgilerini
gosterir.( Bakiniz Sekil-4)

Maintenance
PC connection
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Sekil-4 Operatdr Paneli

1.2SISTEMISLETIMI

1. Yolcu képrisine kenetlenme
operasyonu operatdr kontrol paneli
Uzerinde operatérin ucak tipini
secmesiile baslatilir.

2. Kenetlenme sistemi faaliyete
gegcirildiginde, ucak tipi LED ekran
Unitesinde gosterilir ve operator
paneli LCD ekraninda teyit edilir.
LED g0sterimi Gzerindeki istikamet
acisi ve kilavuz bilgisi icin ytzer oklar
sistemin kenetlenme icin hazir
oldugunu g0sterir. Lazer tarama
birimi simdi faaliyete gecirilmistir.

3. Lazer tarama Unitesi faaliyete
gegcirildiginde, Operatér LCD ekrani
ucak tipini ve "ACTIVE" kelimesini
gOsterir.

4. Ucak lazer tarafindan "yaka-
landiginda" (CAUGHT) (genellikle
80-100metre mesafede) yaklasma
hizi LED'leri SARI olur, istikamet
acisi gostergesi sari oklari ugagin
merkez hattina gbére yanal pozis-
yonunu ve KIRMIZI yanip séner ok
gbstergesi doénulecek istikameti

gosterir, sonra operatdr paneli LCD
ekrani "izliyor" (TRACKING) yazisi
gosterir. izleme prosediirii ile birlikte
yaklasma hizi satirlarinin tim ledleri
sariyanar.

5. Yaklasan ucak durma nokta-
sinin 12 metre dahiline geldiginde,
yaklasma hizi LED gbésterge satirlari
sébnmeye baglar. Yaklasma hizi
sonen LED gdstergeleri her satirigin
0,5 metreyiifade eder.

6. Bir ucak kendi durma
pozisyonuna yaklastik¢ca, ucak tipi,
ucagin belirli bir profiline uyacak
sekilde taninir. (Not: her tip
taninmayabilir). Ucak tanindiginda
operatér panelindeki LCD ekrani
"tanindi" (ID OK) yazisini gésterir.

7. Yaklasan ucgak, secilen ucaga
karsilik gelmiyorsa, gbsterim Unitesi
STOP gosterir ve LCD ekrani "ID-
Basarisiz" (ID FAILED) gdosterir.

Pilot Information.

8. Eger durma pozisyonuna en
cok 12 metre kala ucgak
taninmamigsa, goésterim Unitesi
STOP ve ardindan ID-BASARISIZ
gbsterir. Kenetlenme prosedirini
yeniden baslatmadan dénce sistem
ucagl tanimaya calisir. Eger ucak
tanima yaklagik 10 saniye icinde
yapilmazsa, alfanimerik gdsterge
STOP ve ardindan KIRMIZI gosterir.

9. Ucak, durma pozisyonuna
ulastiginda alfanimerik satir STOP
goOsterir, istikamet acisi satiri
kirmiziya doner ve yaklasma hizi
satirlar tamamen séner.

10.Eger ucak dogru park
edilmisse, alfanimerik satir yaklasik
10 saniye sonra STOP'dan OK'ye
degisir. Operatér paneli LCD
ekraninda KENETLENME TAMAM
yazisi gésterilerek isletim dogrulanir.
(Bakiniz Sekil-5)

Operator's Information.
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Closing Rate information,
Azimuth Guidance and
Identification.
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Sekil-5 Sistem Isletimi



