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ALAN  Uak Bakēm 

DAL /MESLEK  Uak Elektroniĵi 

MOD¦L¦N ADI Kom¿nikasyon/ Navigasyon 3 

MOD¦L¦N TANIMI 

¥ĵrenciye kom¿nikasyon navigasyon sistemleri 

konularēndan FMCS, GPS, GNSS, INS, ATC 

Transponderi, Yardēmcē Gºzetim Radarē, Hava Koruma 

Radarē, Radio Altimetre, ARINC sistemleri hakkēnda bilgi 

veren, adē geen cihazlarēn veya sistemlerin analizini ve 

bakēm becerisini kazanmasēnē saĵlayan ºĵrenme 

materyalidir. 

S¦RE 40/32 

¥N KOķUL Kom¿nikasyon/Navigasyon II mod¿l¿n¿ baĸarmēĸ olmak 

YETERLĶK 

Bu mod¿l ile hava aralarēnda yer alan kom¿nikasyon ve 

navigasyon sistemlerini ATA 23 ve ATA 34ô e gºre 

bakēmēnē yapabilmek 

MOD¦L¦N AMACI 

Genel Ama 

Gerekli ortam saĵlandēĵēnda kom¿nikasyon ve navigasyon 

sistemlerinin bakēmēnē ATA 23/34ôe gºre yapabileceksiniz. 

Amalar 

1. FMCS sisteminin bakēmēnē ATA 23 ve ATA 34ô e gºre 

yapabileceksiniz. 

2. GPS sistemlerinin bakēmēnē ATA 23 ve ATA 34ô e 

gºre yapabileceksiniz.  

3. GNSS sistemlerinin bakēmēnē ATA 23 ve ATA 34ô e 

gºre yapabileceksiniz. 

4. INS sisteminin bakēmēnē ATA 23 ve ATA 34ô e gºre 

yapabileceksiniz. 

5. ATC Transponderi ATA 23 ve ATA 34ô e gºre analiz 

edebileceksiniz. 

6. Yardēmcē gºzetim radar ē bakēmēnē ATA 23 ve ATA 

34ô e gºre yapabileceksiniz. 

7. Hava korunma radarē bakēmēnē ATA 23 ve ATA 34ô e 

gºre yapabileceksiniz. 

8. Radio altimetre bakēmēnē ATA 23 ve ATA 34ô e gºre 

yapabileceksiniz. 

9. ARINC sistemini ATA 23 ve ATA 34ô e gºre analiz 

edebileceksiniz. 

EĴĶTĶM ¥ĴRETĶM 

ORTAMLARI VE 

DONANIMLARI  

Ortam:  Uak kokpiti, uak elektronik laboratuvarē  

Donanēm: Televizyon, k¿t¿phane, VCD, DVD, tepegºz, 

projeksiyon cihazē, bilgisayar ve donanēmlarē, internet 

baĵlantēsē, ºĵretim materyalleri  
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¥L¢ME VE 

DEĴERLENDĶRME 

 Mod¿l¿n iinde yer alan her bir ºĵrenme faaliyetinden 

sonra verilen ºlme aralarē ile kendinizi 

deĵerlendireceksiniz. 

Mod¿l sonunda ise kazandēĵēnēz bilgi, beceri, tavērlarē 

ºĵretmen tarafēndan hazērlanacak ºlme aralarē ile 

deĵerlendirileceksiniz. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

vi 

 

 

 

 



 

1 

 

GĶRĶķ 
 

 
Sevgili ¥ĵrenci,  

 

Bu mod¿l¿n amacē; uaklarēn yºn bulmak ve haberleĸmek iin kullandēĵē elektronik 

sistemlerden bazēlarēnē tanēmaktēr. 

 

G¿n¿m¿z uak teknolojisi s¿rekli kendisini yenilemektedir. Ķĸte burada eĵitici olarak 

biz ºĵretmenlere gºrev d¿ĸt¿ĵ¿ kadar, siz ºĵrencilere de uygulayēcē olarak gºrev 

d¿ĸmektedir. Burada amacēmēz uakla ilgili yeni elektronik sistemlerin alēĸma ĸeklini 

ºĵrenmek ve bu sistemlerin bakēm becerisini kazanabilmektir. Mesleĵinizi tam olarak 

ºĵrenip, havacēlēk sektºr¿nde alēĸabilmeniz iin gerekli bilgi ve birikime sahip olmak ilk 

hedefiniz olmalēdēr. ķ¿phesiz ki ok hēzla geliĸen havacēlēk sektºr¿ ile ilgili  teknolojik 

geliĸmeler de dikkatle takip edilmelidir. 

 

Teknolojiyi yakēndan takip eden, yaptēĵē iĸleri istenilen standartlarda yapan ve 

becerikli olan teknisyenlere iĸ piyasasēnda daima ihtiya olacaktēr. Bunun iin kendinizi her 

alanda geliĸtirmelisiniz. Sizlerin de bildiĵi gibi mesleĵimiz ile ilgili alēĸmalar b¿y¿k bir 

dikkat ve ºzen gerektirmektedir. Yapēlabilecek k¿¿k hatalar bile istenmeyen b¿y¿k olaylara 

ve kazalara sebep olabilir. Bu nedenle iĸinizle ilgili daima ciddi olunuz ve gayret gºsteriniz. 
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¥ĴRENME FAALĶYETĶï1 
 

 

 

 

FMCS (Uuĸ Ķdare Bilgisayar Sistemi) bakēmēnē ATA 23 ve ATA 34ô e gºre 

yapabileceksiniz. 
 

 

 

 

ü FMS hakkēnda internette araĸtērma yapēnēz. 

ü K¿t¿phaneleri araĸtērarak yazēlē dok¿man araĸtērmasē yapēnēz. 

ü Bulduĵunuz dok¿man ve verileri ºzetleyerek bir rapor h©line getiriniz. 

ü Hazērladēĵēnēz raporu arkadaĸlarēnēzla ve ºĵretmeninizle paylaĸēnēz. 

 

1. U¢Uķ ĶDARE SĶSTEMLERĶ (FMS) 
 

Uak idare (navigasyon) sistemi olan FMS (Flight Management System), pilot 

tarafēndan girilen uuĸ verileri (datalarē) doĵrultusunda uaĵa uygun rotayē belirler. Bu rotayē 

belirlerken uakta bulunan diĵer birimlerinden gelen verileri kullanēr. Genel olarak uaklarda 

FMSôye ait iki adet CDU (Control Display Unit- Kontrol Gºsterge Birimi) bulunmaktadēr. 

Resim 1.1ôde gºr¿ld¿ĵ¿ gibi CDUôlar da tuĸ takēmē (keypad) ve ona baĵlē bir adet ekran 

(display) olmak ¿zere iki kēsēmdan oluĸur. 
 

 FMS, FMCS (Flight Management Computer System-Uuĸ Ķdare Bilgisayar Sistemi) 

adēyla da bilinmektedir. Uuĸ ekibinin FMCSôe rota ve dikey uuĸ planē bilgilerini girmek 

iin, FMCSôe baĵlē olan CDUôlarē ve keypadôē kullanmalarē gerekmektedir. 

 

Resim 1.1: CDU uuĸ kompartēmanē yerleĸimi Resim 1.2: CDU ºn, arka ve genel gºr¿n¿ĸ 

¥ĴRENME FAALĶYETĶï1 

AMA¢ 

ARAķTIRMA 
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ķekil 1.3: FMCS paralarēnēn uuĸ kompartēmanēndaki yerleĸim planlarē 

1.1. FMCS Fonksiyonlarē 
 

FMCS, uuĸ planē ve uakta bulunan sensºrlerden gelen bilgilerle aĸaĵēdaki 

fonksiyonlarē gerekleĸtirir: 
 

ü Seyr¿sefer (Navigation) 

ü Uuĸ performansē (Performance) 

ü Kēlavuz (Guidance) 
 

1.1.1. Seyr¿sefer (Navigation) 
 

FMC (Flight Management Computer-Uuĸ Ķdare Bilgisayarē) hafēzasēnda seyr¿sefer 

veritabanē bulunur ve bu veritabanē iĸlem alanē iin gerekli olan navigasyon bilgilerini 

iermektedir. Pilot seyr¿sefer veri tabanēnē, uuĸtan ºnce CDU keypadôdan b¿t¿n uuĸ 

bilgilerini ayarlamak iin kullanēr. 
 

FMC uuĸ esnasēnda, uaĵēn uuĸ planēndaki pozisyonunu hesaplar. Bu iĸlemi 

yaparken IRS (Inferential Reference Sistem- Atalet Referans Sistemi) ve radyo navigation 

sisteminin mevcut durumundan faydalanēr. FMC bunu hesaplarken, aynē zamanda GPSôi 

(Global Position System-K¿resel Pozisyon Sistemi) kullanēr. 
 

FMCS, LNAV (Lateral NavigationïYanal Seyr¿sefer) kontrol sistemi iin gerekli 

bilgileri, uuĸ planē bilgilerini ve hesaplanan pozisyon bilgilerini karĸēlaĸtērarak elde eder. 

FMC, hesaplanan pozisyon bilgilerini ve uuĸ plan bilgilerini seyr¿sefer ekranēnda 

(navigation display) gºsterir. 
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Resim1.4: Seyr¿sefer ekranē                        ķekil 1.5: FMCS genel ĸemasē 

1.1.2. Performans (Performance) 
 

FMCôde yer alan performans veri tabanēnda uak ve motor modeliyle ilgili bilgiler yer 

alēr. Uuĸ ekibi ise aĸaĵēdaki verileri FMCôye girer. 
 

ü Uaĵēn kargoda d©hil toplam aĵērlēĵē (Airplane gross weight) 

ü Uaĵēn en uygun hēzda ve y¿kseklikteki d¿z uuĸ y¿ksekliĵi (Cruise altitude) 

ü Maliyet indeksi (Cost Index) 
 

FMC yukarēda bahsedilen bilgileri kullanarak aĸaĵēdaki fonksiyonlarē hesaplayabilir. 
 

ü Ekonomik hēz (Economy speed) 

ü En uygun uuĸ y¿ksekliĵi (Best flight altitude) 

ü Uygun alalma noktasē (Top of descent point) 
 

CDS (Common Display System- M¿ĸterek Ekran Sistemi)ôde yukarēda aēklanan 

bilgileri hedef hēz ve y¿ksekliĵi gºr¿nt¿lemek iin kullanēr. 
 

1.1.3. Guidance (Kēlavuz) 
 

FMC, DFCS (Digital Flight Control System-Dijital Uuĸ Kontrol Sistemi)ôe ve A/T 

(Auto Throttle-Motora saĵlanacak yakēt-hava karēĸēmēnēn miktarēnē belirleyen otomatik valf) 

óye komutlar gºnderir. DFCS ve A/T, FMC sisteminden gelen sinyalleri uaĵēn LNAV ( 

Lateral Navigation-Yanal seyr¿sefer) ve VNAV (Vertical Navigation-Dikey Seyr¿sefer)  

uuĸ modlarēndaki durumu kontrol etmek iin kullanēlēr. Bu iĸleme FMC sisteminin 

kēlavuzluk fonksiyonu denir. 
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Resim1.6: FMCônin elektronik kompartēmanēndaki gºr¿n¿ĸ¿ 

1.2. D©hili Test Cihazlarē 
 

FMCS uaĵēn kontrol¿, performans ve kēlavuzluk fonksiyonlarē ile uuĸ 

m¿rettebatēnēn iĸ y¿k¿n¿ azaltēr. Ayrēca diger test ekipmanlarēna ulaĸmasēnē saĵlar. 
 

1.2.1. GAT 808ï 809  
 

FMCSônin temel bileĸenlerinden sayēlan ve uuĸ m¿rettebatē ve sistem arasēndaki 

iletiĸimi saĵlayan MCDUônun (Multi -purpose Control Display Units-¢ok amalē kontrol 

ekranē) ve FMCSônin yaptēĵē t¿m hesaplamalarēn olduĵu birimdir. 
 

1.2.2. GAT ALL  
 

FMCS navigasyon ve performans bilgilerinin hesaplanmasē iin diĵer uuĸ 

sistemlerinden bilgiler toplar. Bu bilgi uuĸ m¿rettebatēnca kullanēlmak ¿zere CDS ¿zerinde 

gºr¿nt¿lenir. 
 

FMCônin giriĸ ve ēkēĸ verileri ARINC 429 dijital veri formatēnda gerekleĸtirilir. 
 

1.3. FMS Hakkēnda Genel Bilgi 
 

FMS esas olarak birka ayrē sistemin bir araya getirilmesi ile oluĸturulmuĸtur. Bunlar 

TCAS (Traffic Alert and Collision Avoidance System), ACARS (Aircraft Communication 

Addressing and Reporting System), yakēt idaresi ve uak performans bilgi sistemleridir. Bir 

uuĸ planē doldurulurken, eĵer FMS kullanēlacaksa /F kēsaltmasē uuĸ planēna mutlaka 

eklenmelidir. Squaw Box (SB) ¿zerinde bulunan FMS tuĸuna basēldēĵēnda, FMS pozisyon 

modu ile aēlēr. 
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ķekil 1.7: FMS CDU b¿y¿k ve k¿¿k ekran gºr¿nt¿leri 

Ekranēn tam ¿st¿nde 6 adet d¿ĵme vardēr. Bu d¿ĵmeler:  
 

ü DISC- Otomatik pilottan ēkēĸ,  

ü 2.NAV- Seyr¿sefer mod seimi,  

ü POS- Pozisyon modu seimi,  

ü ACARS- ACARS modu seimi,  

ü EXIT- FMSô den ēkēĸ ve  

ü K¿¿k gri tuĸ FMS gºr¿nt¿ modunu deĵiĸtirir. 
 

Ekranēn saĵēnda, iki s¿tunda fonksiyon d¿ĵmeleri bulunur. Saĵ en ¿st d¿ĵmeden 

baĸlayēp soldan saĵa ve aĸaĵē giderek bu d¿ĵmeleri ĸu ĸekilde sēralayabiliriz. 
 

ü A/P- Otomatik pilot,  

ü POS- Pozisyon modu,   

ü 3.RTE- Rota modu,  

ü DIR: TO- Direkt modu,  

ü WPT- G¿zerg©h modu,   

ü NAV- Seyr¿sefer modu,   

ü PROG- Program modu,   

ü FUEL- Yakēt modu,   

ü ACARS- ACARS modu,  

ü PREV ve 

ü NEXT PREV (ºnceki) ve NEXT (sonraki) tuĸlarē seilen moda gºre ºnceki 

veya sonraki kēsma gitmeye yarar.  
 

Mode select tuĸunun saĵēnda n¿merik klavye bulunur ve buradan FMSôye n¿merik 

data giriĸi yapēlēr. Bu klavyenin altēnda OK tuĸu vardēr. Bu tuĸa basēlarak da FMSôden 

ēkēlabilir. Ekranēn altēnda ise alfabetik klavye vardēr. Bu klavye ile de FMSôye alfabetik 

bilgi giriĸi (VOR; NDB, fix gibi) yapēlēr. DEL tuĸu en son yazdēĵēnēz karakteri siler. CLR 

tuĸu ise tamamēnē silmek iin kullanēlēr. 
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1.4. FMS Modlarē 
 

Otomatik pilot modu, Pozisyon modu, Rota modu, Direct to modu, Waypoint modu, 

Seyr¿sefer modu ve Programlama modlarē FMS modlarēdēr. 
 

1.4.1. Otomatik Pilot  Modu 
 

FMS ¿zerindeki A/P tuĸuna basēldēĵēnda otomatik pilot moduna geilir. FMS ekranē 

ķekil 1.8ôde gºr¿ld¿ĵ¿ gibi deĵiĸecektir. Ekranda AUTOPILOT yazēsē gºr¿l¿r. ¦st ¿ste 

dizili 4 tuĸ otomatik pilot seeneklerini aēp kapatmaya yarar. En ¿stte master couple tuĸu 

vardēr. Bu tuĸ FMS ve Flight Sim arasēnda otomatik pilotu amak ve kapatmak iin 

kullanēlēr. Master Couple, On durumunda deĵilse diĵer fonksiyonlar alēĸmaz ve FMS Flight 

Sim ile temasa geemez. Sonraki 3 tuĸ ise yatay navigasyon, irtifa navigasyon ve hēz 

navigasyon seeneklerini semek iin kullanēlēr. Lateral Nav FMS'nin irtifayē kontrol etmesi 

istendiĵinde Altitude Nav seeneĵi ON konumuna getirilmelidir. Bu seenek aynē zamanda 

bir noktanēn hangi y¿kseklikten geilmesi istenirse Velocity Nav ON konumunda olmalēdēr. 

Bu fonksiyonla belli noktalarē hangi hēzda gemeniz gerektiĵi konusunda otomatik pilota 

bilgi vermektedir. 

 

ķekil 1.8: Auto pilot modundaki CDU  

1.4.2. Pozisyon Modu 
 

SB men¿s¿nden FMS ilk aēldēĵēnda pozisyon modunda ekrana gelecektir. ķekil 

1.9ôda gºr¿ld¿ĵ¿ gibi en ¿stte yine hangi modda olduĵunu gºsteren bilgi vardēr. Bunun 

hemen saĵēnda ise o andaki zaman gºsterilir. ¥rnekte 1541 Z,  mutlaka Zulu ve UTC 

(universal coordinated time) zaman verilir. Bu Greenwich Mean Time ile aynēdēr ve t¿m 

d¿nyada olduĵu gibi SB/PCôde de bu zaman kullanēlēr. Alttaki iki  satēr uaĵēn LAT (enlem) 

ve LON (boylam)ôē verir. ķekil 1.9ôda verilen koordinatlar 32:59:10 N enlemi ve 98:02:20 W 

boylamēdēr. Bundan sonraki satērda IAS (Gºreceli Hava Hēzē- Indicated Air  Speed) ve TAS 

(Gerek Hava Hēzē ï True Airspeed) etiketleri vardēr. Hemen altēnda ise deĵerleri 

gºr¿lmektedir. 
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ķekil 1.9: Pozisyon modundaki CDU gºr¿nt¿s¿ 

¥rnekteki IAS 154 Knotsôtur (1 knots=1.852 km/s.). IAS ATC ile yapēlan 

konuĸmalarda ve direktiflerde kullanēlan birim olup kokpit gºstergesinde de bu deĵerin 

okunmasē gereklidir. ¥rnekteki TAS 229 knots ise uaĵēn hava iinde uuĸ gerek hēzēdēr. 

TAS aynē zamanda CAS (Kalibre edilmiĸ hava hēzē-Calibrated Air  Speed) anlamēndadēr. Bir 

baĸka deĵiĸle standart olmayan hēzē ve barometreye gºre hesaplanmēĸ hēzēdēr. CAS Flight 

Sim ierisinde kullanēlmaz. CAS, yapēsal ve alet hatalarēna karĸēn d¿zeltilmiĸ IAS anlamēna 

gelmektedir. 
 

Alttaki satērda HDG (uuĸ baĸē-Heading) ve ALT (irtifa-altitude) etiketleri vardēr. 

¥rnekte gºr¿len HDG 262Á uaĵēn manyetik baĸēnē gºsterir. HDG deĵeri uaktaki manyetik 

pusula ve baĸ gºsterge deĵeri ile aynē olmalēdēr. ALT MSL (Above Mean Sea Level- 

Ortalama deniz seviyesi ¿zeri ) cinsinden y¿ksekliĵi verir. ¥rnekteki ALT, 25756 feet (1 feet 

=0,3048 m.). eĵer barometre ayarē doĵru yapēlmēĸ ise altimetre gºstergesi aynē olacaktēr. 

Sonraki satēr GNDTRK  (Yer izi-Ground Track) ve GNSPD (Yere gºre hēz- Ground Speed) 

etiketleridir. ¥rnekteki GNDTRK; 276Á yere gºre izlenen istikamettir. ¥rnekte verilen 

GNDSPD 230 knots ise yere gºre uaĵēn hareket hēzēdēr. GNDSPD ve TAS arasēndaki farkēn 

nedeni, baĸ ve kē r¿zg©rlarē ile uaĵēn alalēp y¿kselmesidir.  
 

1.4.3. Rota Modu 
 

Rota modu (Route mode) iin ķekil 1.10ôda gºr¿len RTE tuĸuna basēlmasē gerekir. 

Rota modu uaĵēn aktif rotasēnē gºsterir. Eĵer bir uuĸ planē y¿klenmiĸse bu plana gºre bilgi 

alēnabilir. Bu bilgi istenirse elle de girilebilir. Ķlk satēr her zamanki gibi hangi modu 

kullandēĵēnēzē gºstermektedir. Ķkinci satērda ORIGN (ēkēĸ) ve DEST (Destination-varēĸ) 

etiketleri vardēr. Bundan sonraki satēr ise ēkēĸ ve varēĸ noktalarēnē (fix) gºsterir. ¥rnekte ki 

KDFW ve KSFO verilmiĸtir ve normalde kalkēĸ ve varēĸ meydanlarēnē gºsterir. Eĵer 

uuĸunuzun sadece bir bºl¿m¿nde IFR olacaksa DEST kēsmē IFR planēn sona erdiĵi son 

nokta olmalēdēr. Bunun altēndaki satērda SID (Standart altē kalkēĸ-Standart Instrument 

Departure) ve STAR (Standart terminal varēĸ rotasē-Standart Terminal Arrival Route) 

etiketleri vardēr. Bu bºl¿m iĸlevsel olmayēp istenirse SID/STAR adlarē girilerek pilot iin bir 

hatērlatma imkanē saĵlanabilir. ¥rnekte 17R verilmiĸtir. Bu alanlara bilgi girilirken CDU 

klavyelerinden faydalanēlēr. Bilgi giriĸi yapēldēktan sonra ilgili tuĸa basēlarak bilgi gerekli 

yere yollanēr. 
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ķekil 1.10: Rota modunda ki CDU gºr¿nt¿s¿ 

1.4.4. Direct to Modu 
 

Bu modu semek iin FMS ¿zerindeki DIR to tuĸuna basēlmalēdēr (ķekil 1.11). Bu 

FMS rota modu gºr¿nt¿s¿ kēsmē oĵunlukla uuĸ esnasēnda rota deĵiĸtirmek iin kullanēlēr. 

FMS klavyeden bir fix girilir ve ilgili kēsmēn d¿ĵmesine basēlarak oraya kaydedilir. Buradaki 

seenekler VOR (Visual Omni Range), NDB (Non Directional Beacon), INTXN (Inter 

section) ve APT (Air  port)ô tur. Ekranēn saĵēnda bulunan tuĸ ise TO DIR TO DSP etiketini 

taĸēr ve ikinci ekrana gitmek iin kullanēlēr. ķekil 1.11ôdeki ºrnekte, TCC VOR giriĸi 

yapēlmēĸtēr. VOR tuna basēlarak kaydedilmelidir. FMS, veri tabanēnē araĸtērarak bu isimleri 

VORôlarē bulur. Bu sērada SEARCHING mesajē gºr¿l¿r. Eĵer bu nokta geerli veri 

tabanēnda bulunan bir nokta ise FMS ķekil 1.11ôde gºr¿len ekrana geer. 
 

DIRECT TO etiketinin hemen yanēnda zulu saati yer almaktadēr. Ķkinci satēr ise FIX 

adēnē ve etiketini gºsterir. Eĵer fix bir VOR ise bunun frekansē da gºsterilir. Bu satērdaki 

¿¿nc¿ kēsēm ise MAG CRS (Manyetik rota-Magnetic Course) etiketidir. Bundan sonraki 

satēr o fixe olan MAG CRS deĵerini verir, ¥rnekte bu deĵer 276Á dir. 
 

FMS direct to modu ekran gºr¿nt¿s¿ alttaki satērda bulunan etiketler DISTANCE 

(uzaklēk) ve MINS TO GO (Minutes To Go At The Current Airspeed-o anki hēzla kalan 

s¿re) etiketleridir. ¥rnekteki mesafe 282,0 NM (TCC VORôuna olan uzaklēk) ve TCC 

VORôuna ulaĸmak iin kalan s¿re 67 dakika olarak verilmiĸtir. 
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ķekil 1.11:Direct to modu CDU gºr¿nt¿s¿ 

Bundan sonra da fixe olan ETA (Beklenen varēĸ zamanēï Estimated Time Of Arrival) 

ve WIND (r¿zg©r) etiketleri gelmektedir. ¥rnekte ETA 1655 Z ve r¿zg©r o anda 178Á den 65 

knotsôtur. Meydanlarda ºl¿len r¿zgar yºn¿, gerek kuzey (TN) referans alēnarak pilotlara 

verilirken, FMS ortamēndaki r¿zgar yºn¿ manyetik kuzey (MN) referans alēnarak 

hesaplanmaktadēr. 
 

Veri tabanē araĸtērmasē bitirilip fix bulunduktan ve girildikten sonra LNAV opsiyonu 

uaĵē sºz konusu fix ¿zerine uuracaktēr. Direct to iindeyken NAV modu seildiĵinde FMS 

DIR O g¿zerg©hēndan ēkar ve o andaki uuĸ planēnē uygular. 
 

1.4.5. Waypoint Modu 
 

Waypoint modu tuĸu ile bu moda geiĸ yapēlēr. FMSôye giriĸ yapmak iin kullanēlan 3 

yoldan biri de Waypoint modudur. Diĵer ikisi DIRECT TO ve SB men¿s¿nden girerek 

ulaĸtēĵēmēz LOAD FLIGHT PLAN seenekleridir. Bu mod seildiĵinde gºreceĵiniz ilk 

ekran ķekil 1.12ôde gºr¿lmekte olan ana Waypoint entry men¿s¿ olacaktēr. 

 

ķekil 1.12: Ana Waypoint modu CDU gºr¿nt¿s¿ 
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Bu ekran ¿zerinde g¿zerg©h giriĸi yapēlabilir, edit edilebilir veya silinebilir. FMSônin 

her ekranēnda olduĵu gibi burada da en ¿st satēr nerede olunduĵunu gºsterir. Bunun altēnda 

bulunan EDIT CURRENT (mevcut olanē d¿zenle) tuĸu ve yanēnda da seili fixin 

enlem/boylamē gºr¿l¿r. ¥rnekte N32,94 W97,80 koordinatlarē gºr¿lmektedir. Bundan 

sonraki satērēn etiketi INSTR WPT (g¿zerg©h gir- Insert Waypoint) tuĸudur. INSRT WPT o 

andaki noktadan hemen sonra giriĸ yapmak iin kullanēlēr. CURRENT FIX satērē o an seili 

olanē gºsterir. NEXT ve PREV tuĸlarēnē kullanarak ºnceki veya sonrakileri 

seilebilmektedir.  
 

¥rnekte uaĵēmēzēn ĸimdiki durumu olan PRNST POS (ĸimdiki pozisyon-Present 

Position) ardēndan bir giriĸ yapēlacaktēr. ¥ncelikle NEXT/PREV tuĸlarē ile yeri giriĸ 

yapēlacak yere gelinir. Bundan sonra da INSRT WPT tuĸuna basēlēr. FMS Waypoint giriĸ 

ekranēna geecektir (ķekil 1.13). 

 

ķekil 1.13:Waypoint modu giriĸ ekranē CDU gºr¿nt¿s¿ 

FMS klavyesinden istenilen noktanēn ismi girilir. ¥rnekte TCC girilmiĸtir ve bu 

ekranēn en altēnda gºr¿lmektedir. TCC bir VOR olduĵundan, VOR tuĸuna basēlmasē 

gerekmektedir. Eĵer FMS girilen seyr¿sefer yardēmcēsē ismini bulamaz ise; Invalid Fix 

mesajē ile cevap verir. SB veritabanē ĸuan iin geniĸ olmak ile birlikte t¿m noktalarē 

iermemektedir. Bazē SID/STAR ve noktalar girilmemiĸ olabilir. Aynē isimle birden fazla 

seyr¿sefer yardēmcēsē ismi varsa FMS bunlarēn tamamēnē enlemleri ve boylamlarē ile gºsterir 

ve kullanēcēdan birini semesini ister. Eĵer bunlar ekrana sēĵmēyorsa NEXT ve PREV tuĸlarē 

ile arama yapēlabilir. Ķstenilen noktanēn seilmesi iin o noktanēn yanēnda bulunan tuĸa 

basēlmasē yeterli olacaktēr. Bundan sonra otomatik olarak Waypoint Entry ekranēna geri 

dºn¿l¿r. 
 

EDIT CURRENT seeneĵi seilerek girilen bir nokta d¿zenlenebilir. Sºz konusu 

seenek tercih edildiĵinde Waypoint Properties ekranē aēlēr (ķekil 1.14). Ķlk satēr her 

zamanki gibi hangi ekranēn kullanēldēĵēnē gºsterir. Ķkinci satērda d¿zenlemek iin aēlmēĸ 

olan ekranēn adē ve enlem/boylamē gºsterilir. 
 

FMS Waypoint giriĸ ekranē (ķekil 1.13), burada 4 yeri d¿zenlemek m¿mk¿nd¿r. 

Bunlar: Crossing Altitude (geiĸ irtifasē), Crossing Speed (geiĸ hēzē),  Altitude to go to after 
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fix (bu noktadan sonraki irtifa),  Heading to fly  from fix  (bu noktadan sonraki uuĸ baĸē) 

Bunlardan herhangi birini d¿zenlemek iin FMS klavyesine deĵer girilir, daha sonra 

istenilen bºl¿m¿n yanēndaki tuĸa basēlēr. Hēz Knot ve Mach olarak girilebilir. Ķrtifa FL olarak 

girilemez; FL250ôē 25000 olarak girilebilir. CROSS AT ALT bºl¿m¿ne girilerek uaĵēn 

tērmanma veya alalma kontrol¿n¿z¿ FMS'nin yapmasē saĵlanēr. 
 

DEL WPT komutu current fix  oku ile belirtilen noktayē silmek iin kullanēlēr. DEL 

ALL WPTS t¿m uuĸ planēnē FMSôden siler. 

 

ķekil 1.14:Waypoint ºzellikleri ekranē CDU gºr¿nt¿s¿ 

1.4.6. Seyr¿sefer Modu 
 

FMS ¿zerinde NAV tuĸuna basēlarak seyr¿sefer moduna geilir. FMS o an y¿kl¿ 

olan uuĸ planē hakkēnda bilgiyi ierir. Eĵer girilen profil uaĵēn limitlerini aĸēyorsa FMS 

uuĸ planēnē uygulayamaz. Uuĸ planēna gºre ekranda deĵiĸiklikler gºzlenir.  

En ¿stte gºr¿len o anki noktadēr. Bundan sonraki ise FMSôde kayētlē olan devam edilecek 

noktadēr. FMS sērasē ile t¿m noktalara uacaktēr. Bunu deĵiĸtirme iĸlemini waypoint 

modunda olduĵu gibi yapmaktēr. Ķlk satērda PROGRESS (NAV) modu ve o esnadaki zaman 

1539 Z (Zulu zamanē: Londra Greenwich'e ayarlē zaman dilimi) gºr¿lmektedir. Ķkinci satērda 

o anki g¿zerg©h bulunur. ķekil 1.15ôdeki ºrnekte KWICK Inter section ve ikinci satērda ETA 

1550 olarak gºr¿lmektedir. Sarē renk ile belirtilen o an uulmakta olan noktadēr. Mavi olarak 

geiĸ hēzē 0,5 Mach ve geiĸ y¿ksekliĵi FL140 gºr¿l¿r (Bu bilgi eĵer waypoint kēsmēna 

girilmiĸse gºr¿lebilir.). Bunun hemen alt satērēnda o noktaya olan yºn (Á) ve uzaklēk (NM) 

belirtilmiĸtir. Yanēnda ise getikten sonraki irtifa mavi renkte gºsterilmiĸtir (F200). 4,5, 6 ve 

7. satērlar aynē bilgileri bir sonraki nokta iin vermektedir. 8. satēr o andaki r¿zg©rē verir. 

(90Áden 10 knots). Gt (Ground track-Yer yºn¿/izi) 353Á ve GS (Yer hēzē-Ground speed) 257 

knots, bu bºl¿mde yer alērlar. Son satērda DTG (kalan mesafe-Distance to go) 1264,5 NM ve 

TTG (Kalan s¿re-Time to go) 212 dk. olarak gºr¿nt¿lenir. 
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ķekil 1.15: Seyr¿sefer modu CDU gºr¿n¿ĸ¿  

1.4.7. Programlama Modu 
 

Bu moda giriĸ iin PROG tuĸuna basēlēr. Bu alanda uak performans bilgileri 

girilebilir. Ķki sayfa halindedir. PREV/NEXT tuĸlarē ile sayfalar arasē geiĸ yapēlēr. SB 

dizininde birden fazla uak bilgisi saklanabilir ve FMS yardēmē ile bunlar aĵrēlabilir. 
 

AIRCRADT yazan satērēn altēnda uak tipi gºr¿lmektedir. ķekil 1.16ôda uak tipi 

iin ICAO (International Civil  Aviation Organization-Uluslararasē Sivil Havacēlēk ¥rg¿t¿) 

kodu kullanēlmalēdēr. Bir sonraki satērēn etiketleri CLIMB FPMôe (FT per minute) CLIMB 

IASôtēr. Bunun altēnda da o parametrelerin deĵerleri gºr¿lmektedir. 

 

ķekil 1.16:Seyr¿sefer modu 1. sayfa CDU gºr¿nt¿s¿ 

(2500 FPM VE 160 IAS, ķekil 1.17). DESCENT FPM ve DESCENT IAS etiketli satēr 

bunun altēndadēr (1500 FPM ve 320 IAS ). CLM/DESC Mach (Climb and Descent Mach) ile 

belirtilen satērēn altēnda Mach hēzē verilir (0,509 ve bu deĵer Fl 222 ve ¿zeri irtifalar iindir.). 
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ķekil 1.17:Seyr¿sefer modu 2. sayfa CDU gºr¿nt¿s¿ 

1.5. EHSI ve TCAS  
 

EHSI (Electronics Horizontal Situation Indicator-Elektronik Yatay Durum Gºstergesi) 

olarak adlandērēlan gºsterge basite FMS ôye hareketli bir harita ekler (ķekil 1.18). 
 

Boyutu ayarlanabilir ve uakta HSI ¿zerine konulabilir. Uuĸ rotasēna ilaveten; 

GS/TAS/Sonraki fixôe uzaklēk/r¿zg©r/yer izi /uak yºn¿n¿ gºsterir. Uaĵēn gerek uak baĸē 

k¿¿k bir baklava ĸekli ile gºsterilir. Bunun ¿zerinde gºsterilen ise yere gºre uuĸ baĸēdēr 

yani uaĵēn baĸē deĵildir. ATC hibir zaman yere gºre uuĸ baĸē vermeyecektir. Bu gºsterge 

SB ¿zerinde bulunan ñEò tuĸu ile aēlēp kapanēr. FMS ôye ise ñFò tuĸu ile ulaĸēlēr.  
 

SB TCAS sistemi, EHSI ierisinde yer alēr ve yakēn evredeki uaklarē pilotlara 

bildirerek arpēĸmayē engeller TCAS (Traffic Alert and Collusion Avoidance System-Trafik 

uyarē ve arpēĸma ºnleyici sistem) yer radarēndan baĵēmsēz olarak uaĵa monte edilir. Radar 

sistemi ile alēĸan bir sistemdir. Ķki tipi vardēr. TCAS-1 sadece trafik yakēnlaĸma uyarēsēnda 

bulunur; ama ne tarafa manevra yapēlmasē gerektiĵini sºylemez. TCASï2 ise uyarēda 

bulunduĵu gibi sakēnma reaksiyonunun ne yºne olmasē gerektiĵini tavsiye eder. 

 

ķekil 1.18:Elektronik yatay durum gºstergesi (EHSI) 
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Eĵer uak sizden y¿ksekte ise pozitif, alakta ise negatif deĵerde ve y¿zl¿k feet 

basamaklarē ile belirtilir.  Uuĸ yapēlan uaĵa gºre 7 NM uzaklēkta veya 1300 feet irtifada 

olan sarē renkte, 3NM uzaklēkta ve 900 feet irtifada olan ise kērmēzē gºsterilir. TCAS 

ekranēnē aĵērmak iin FMS aēlēp, TCAS tuĸuna basēlēr. Eĵer 40NM alanda hibir uak 

yoksa ekran boĸ gºz¿k¿r ya da uak yok mesajē alēnēr. 
 

1.6. ACARS  
 

ACARS (Aircraft Communication Addressing and Reporting System-Havadan 

haberleĸme ve durum bildirici sistem) ĸu an sadece METAR almak iin kēsētlē olarak 

kullanēlabilmektedir. METAR (hava durum raporu) almak istenen havaalanēna ait ICAO 

kodu yazēlēp METAR tuĸuna basēlēr. 
 

FMS ºzet olarak bir uaĵēn seyr¿sefer ve uuĸ ile ilgili t¿m fonksiyonlarēnē yerine 

getirmesini saĵlayan bir bilgisayar sistemidir. FMS ile uak ¿zerindeki elektrik-elektronik 

tehizatēnēn verdiĵi bilgilerin hepsini bilgisayar sistemi vasētasēyla tek bir ekran ¿zerinde 

toplamak m¿mk¿nd¿r. Bu sayede pilotun iĸ y¿k¿ azalēr ve y¿ksek doĵrulukta bilgi transferi 

saĵlanmēĸ olur.  
 

¥nceleri pilotlar haritalara, performans dok¿manlarēna, kartlara, tablolara veya 

seyr¿sefer ve performans hesap cetveline baĸvururken g¿n¿m¿zde FMS ile t¿m bu bilgiler 

bilgisayara y¿klenir. T¿m gerekli hesaplamalar yapēlēr ve son olarak da yol boyunca 

yapēlmasē gereken t¿m manevralar yerine getirilir. Ayrēca en ekonomik hēz ve irtifa 

deĵerleri, bunlara uygun performans bilgileri, kalan yakēt miktarē ve seyr¿sefer bilgileri de 

saĵlanēr. 
 

FMS'nin avantajlarēnē ĸºyle sēralayabiliriz: 
 

ü Hesaplamalar ok hēzlē olarak gerekleĸtirilir. 

ü Her t¿rl¿ uuĸ ve seyr¿sefer bilgisini elde etmek m¿mk¿nd¿r. 

ü Uak performansēnē ºnemli ºl¿de artērēr. 

ü Yakēttan tasarruf edilmesine yardēmcē olur. 

ü Bilgileri m¿mk¿n olan en y¿ksek doĵrulukta verir. 
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UYGULAMA FAALĶYETĶ 
FMS fonksiyon modlarēnē inceleyiniz. 

 

ķekil 1.19:  FMS  CDU gºr¿n¿m¿ 

Ķĸlem Basamaklarē ¥neriler 

ü FMS'yi aĸaĵēdaki modlara, sērayla 

alarak uygulayēnēz. 
ü Gerekli g¿venlik ºnlemlerini mutlaka alēnēz. 

ü Yanēnēzda mutlaka deneyimli bir uak 
teknisyeni bulunmalēdēr. 

ü Teknisyeninin telkinlerine mutlaka uyunuz. 

ü FMS modlarēnē uygularken yandaki sērayē 
takip ediniz. 

ü FMSôyi Otomatik Pilot moduna alēnēz. 

ü FMSôyi Pozisyon moduna alēnēz. 

ü FMSôyi Rota moduna alēnēz. 

ü FMSôyi Direct to moduna alēnēz. 

ü FMSôyi Waypoint moduna alēnēz. 

ü FMSôyi Seyr¿sefer moduna alēnēz. 

ü FMSôyi Programlama moduna alēnēz. 

 

UYGULAMA FAALĶYETĶ 
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KONTROL LĶSTESĶ 
 

 

Bu faaliyet kapsamēnda aĸaĵēda listelenen davranēĸlardan kazandēĵēnēz beceriler iin 

Evet, kazanamadēĵēnēz beceriler iin Hayēr kutucuĵuna  (X) iĸareti koyarak kendinizi 

deĵerlendiriniz. 

 
 

Deĵerlendirme ¥l¿tleri Evet Hayēr 

1. Gerekli g¿venlik ºnlemlerini aldēnēz mē? Teknisyenlerin telkinlerine 

uydunuz mu? 

  

2. FMSôyi Otomatik Pilot moduna alabildiniz mi?   

3. FMSôyi Pozisyon moduna alabildiniz mi?   

4. FMSôyi  Rota moduna alabildiniz mi?   

5. FMSôyi  Direct to moduna alabildiniz mi?   

6. FMSôyi  Waypoint moduna alabildiniz mi?   

7. FMSôyi  Seyr¿sefer moduna alabildiniz mi?   

8. FMSôyi  Programlama moduna alabildiniz mi?   
 

 

 

DEĴERLENDĶRME 
 

Deĵerlendirme sonunda ñHayērò ĸeklindeki cevaplarēnēzē bir daha gºzden geiriniz. 

Kendinizi yeterli gºrm¿yorsanēz ºĵrenme faaliyetini tekrar ediniz. B¿t¿n cevaplarēnēz 

ñEvetò ise ñ¥lme ve Deĵerlendirmeòye geiniz. 
















































































































































































