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OZET

Yiksek Lisans Tezi

YAPAY SINIR AGLARI KULLANILARAK BETONARME
BINALARDA YUMUSAK KAT DUZENSIZLIKLERININ TESPITI

Ahmet Necati BAYRAKTAR

Erzincan Universitesi
Fen Bilimleri Enstitiisti
Insaat Miihendisligi Anabilim Dal1

Danisman : Yrd. Dog. Dr. Fatih Mehmet OZKAL

Etrafimizda gergeklesen problem ve sorulara adeta bir insan beyni gibi diisiiniip ¢6ziim
iiretebilen bir programin, sistemin varlig1 artik cagimizda ¢okca konusulur durumdadir. Insan
beyninin sinirsel yapisi ise teknolojik gelismeler yardimiyla detaylica incelenebilmektedir.
Yapilan incelemelerden hareketle yapay zekanin alt yapisi olusturularak insan beynini taklit
etmeyi basarabilen birgok algoritma ve yazilimlar gelistirilmistir. Yapay sinir ag1 (YSA)
olarak bilinen bu algoritma, etrafimizda gerceklesen olaylari disaridan veya kendi igerisinde
O0grenme asamalarin1 tamamlayip teori ve deneyden uzak, yasanilmis veya yasanabilecek
sonucglart yansitmaktadir. Bu tez calismasinda, iilkemiz deprem yonetmeliginde B2
diizensizligi  olarak isimlendirilen tasiyici  sistemlerdeki  rijitlik/'yumusak  kat
diizensizliklerinin tespiti icin YSA algoritmalar1 kullanilmistir. Birgok betonarme yapida
diikkan, banka veya vitrin gibi tasarim ihtiyaclar1 sebebiyle zemin kat yiiksekligi diger
katlardan daha fazla olmakta ve bu tiir diizensizlikler depremlerde biiyiik can ve mal kaybina
sebebiyet vermektedir. YSA egitimi i¢in proje ¢izim asamasinda lilkemizde siklikla tercih
edilen bir yapisal ¢dziimleme programi olan STA4CAD yazilimi tercih edilmistir. Ug farkli
aks sistemine sahip, toplamda 288 adet kat plani olusturulmus ve her birinin yapisal
¢Oziimlemesi gerceklestirilmistir. Kat planlariin tasarima dair 6zellikleri ve yumusak kat
diizensizligi katsayilar {izerinden ileri beslemeli-geri yayilimli bir YSA egitimi yapilmistir.
Elde edilen sonuglar gergek veriler ile karsilastirilmis ve egitim degiskenlerinin agdaki
etkinlikleri incelenmigtir. Calisma neticesinde betonarme binalarda yumusak Kkat
diizensizliginin mevcut olup olmadiginin ve yapisal tasarim 6zelliklerinin bu diizensizligi
hangi seviyede etkilediginin tespiti i¢in yapisal ¢Oziimlemeye ihtiyag duymadan sadece
tasarima dair muhtelif 6zelliklerin yapay sinir aglan ile degerlendirilmesi halinde basarili
sonugclara ulasilabilecegi goriilmiistiir.

2016, 195 sayfa

Anahtar Kelimeler: Betonarme binalar, tastyici sistem diizensizlikleri, yapay sinir aglari,
yapisal ¢oziimleme, yumusak kat diizensizligi.
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ABSTRACT

Master Thesis

DETERMINATION OF THE SOFT STORY IRREGULARITIES IN RC BUILDINGS
USING ARTIFICIAL NEURAL NETWORKS

Ahmet Necatt BAYRAKTAR

Erzincan University
Graduate School of Natural and Applied Sciences
Department of Civil Engineering

Supervisor: Asst. Prof. Dr. Fatih Mehmet OZKAL

Recently, it has mostly been discussed about the necessity of a program or a system that can
deliver soluction to the surrounding problems and questions by thinking like a human brain.
Neurotic structure of human brain can be investigated by the aid of technologic
improvements. Following the constitution of the substructure of artificial intelligence based
on those investigations, many algorithms and software, which are able to imitate the human
brain, have been developed. Artificial neural network (ANN) algorithm firstly accomplishes
the learning of surrounding incidents from outside or inside and then represents the past or
future coincidences independently from theory or experiments. In this thesis, ANN
algorithms were applied in order to determine the rigidity/soft-story irregularities in load-
bearing systems that takes place in the national earthquake code by being termed as B2
irregularity. Regarding the design necessity of shops, banks or storefronts, ground floor
height of many reinforced concrete buildings are more than other floors and that type of
irregularities cause significant loss of life and property after earthquakes. STA4CAD
software, which is mostly preferred at the project design stage as the structural analysis in
our country, was used for the ANN education. A total of 288 story plans with 3 different axis
span systems were established and their structural analyses were performed. Based on the
design characteristics and soft-story irregularity coefficients of the story plans, an ANN
education with feed-forward/back-propagation was executed. Acquired results were
compared to the real values and efficiency of the educational parameters in the network was
examined. In consequence of the study, it has been concluded that evaluation of various
design characteristics via artificial neural network algorithm can yield successful results
without the necessity of structural analysis while seeking whether the soft-story irregularity
exist in reinforced concrete buildings or does not and also the affection level of structural
design characteristics.

2016, 195 papes

Keywords: Artificial neural networks, load-bearing system irregularities, reinforced
concrete buildings, structural analysis, soft-story irregularity.
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SIMGELER ve KISALTMALAR

Spektral ivme katsayis1

Etkin yer ivmesi katsayist

Tastyic1 sistem elemaninin a asal ekseni dogrultusunda tasarima esas
i¢c kuvvet biiyiikligi

Tastyic1  sistem elemaninin a asal ekseni dogrultusunda, x
dogrultusundaki depremden olusan i¢ kuvvet biiyiikligi

Tastyict sistem elemaninin a asal ekseni dogrultusunda, x’e dik y
dogrultusundaki depremden olusan i¢ kuvvet biiyiikligi

Tas1yict sistem elemaninin b asal ekseni dogrultusunda tasarima esas
i¢c kuvvet biiyiikligi

Tastyic1  sistem elemaninin b asal ekseni dogrultusunda, x
dogrultusundaki depremden olusan i¢ kuvvet biiyiikligii

Tasiyict sistem elemaninin b asal ekseni dogrultusunda, x’e dik y
dogrultusundaki depremden olusan i¢ kuvvet biiyiikligii

Esdeger Deprem Yiikli Yontemi’nde burulma diizensizligi olan binalar
i¢in 1’inci katta + %5 ek dismerkezlige uygulanan biiylitme katsayisi
Binanin i’inci katinda azaltilmig deprem yiiklerine gore hesaplanan
yerdegistirme

Binanin (i-1)’ inci katinda deprem yiiklerine gore hesaplanan yer
degistirme

Yercekimi ivmesi (9.81 m/s?)

Binanin temel iistiinden itibaren dl¢iilen toplam yliksekligi

Bina 6nem katsayisi

Binanin temel iistliinden itibaren toplam kat sayisi

Hareketli yiik katilim katsayisi
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Tastyici sistem davranis katsayist

Deprem yiikii azaltma katsayisi

Spektrum katsayisi

Spektrum karakteristik periyotlart (s)

Mod birlestirme yonteminde, gdzoniine alinan deprem dogrultusunda
modlara ait katkilarin birlestirilmesi ile bulunan bina toplam deprem
yiikii (taban kesme kuvveti)

Binanin, hareketli yiik katilim katsayisi kullanilarak bulunan toplam
agirligy

Binanin 1’inci katindaki azaltilmig goreli kat 6telemesi

Binanin i“inci kattaki maksimum goreli kat Gtelemesi

Binanin i“inci kattaki minimum goreli kat 6telemesi

Binanin i“inci kattaki ortalama goreli kat 6telemesidir

1’inci katta tanimlanan burulma diizensizligi katsayisi

1’inci katta tanimlanan dayanim diizensizligi katsayisi

1’inci katta tanimlanan rijitlik diizensizligi katsayisi

Binanin 1’inci katindaki toplam hareketli yiik
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Burulma diizensizligi

Doseme siireksizligi

Planda ¢ikintilarin bulunmasindan dolay1 olusan diizensizlik
Tastyic1  elemaneksenlerinin  paralel olmamasindan kaynaklanan
diizensizlik

Komsu katlar aras1 dayanim diizensizligi

Komsu katlar arast rijitlik diizensizligi

Tastyici sistem diisey elemanlart siireksizligi

Tam karesel birlestirme kurali

Deprem bolgelerinde yapilacak binalar hakkinda yonetmelik

Yapay sinir ag1 giris degiskeni olan kolon sayisi

Yapay sinir ag1 giris degiskeni olan perde sayisi

Yapay sinir ag1 giris degiskeni olan kolon kesit alanlar1 toplami (mz)

Yapay sinir ag1 giris degiskeni olan perde kesit alanlar1 toplami (mz)

......

(m®)

Yapay sinir ag1 giris degiskeni olan x dogrultusu aks sayis1

Yapay sinir ag1 giris degiskeni olan y dogrultusu aks sayis1

Yapay sinir ag1 giris degiskeni olan yapr x dogrultusu toplam
uzunlugu (m)

Yapay sinir ag1 giris degiskeni olan yap1 y dogrultusu toplam
uzunlugu (m)

Yapay sinir ag1 giris degiskeni olan zemin kat yiiksekligi (m)

Yapay sinir ag1 giris degiskeni olan toplam yapi yiiksekligi (m)

Yapay sinir ag1 giris degiskeni olan yap1 kiitle merkeziyle rijitlik

merkezi arasindaki mesafenin mutlak degeri (m)
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NET

RMS
SSE
YSA

Karesel ortalama hata

Yapay sinir ag1 ara katman hiicrelerinin agirliklart ile garpilip
birlestirilen giris verisi

Karesel ortalama hata karekokii

Toplam karesel hata
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1. GIRIS

Teknolojinin ilerlemesiyle birlikte bilgisayar ve bilgisayar bilimlerindeki ¢aligmalar
agirhik kazanmis olup gelecekte hayal giicli smirlarini  zorlayacak seviyeye
ulasacaktir. Bu gelismeler dogrultusunda c¢alismalarin 6nem kazanmis oldugu
konulardan bir tanesi de tipki bir insan gibi diigiinebilen bir zeka, yani yapay zeka
tizerindeki ¢aligmalardir. Yapay zekanin alt yapisini olusturan ve miihendislik, uzay,
otomotiv, savunma, elektronik, robotik gibi bir¢ok alanda giin gectikce
arastirmacilarin ilgi, odak noktasi haline gelen konu ise yapay sinir aglaridir. Yapay
sinir aglariin temeli ise insan beynini olusturan biyolojik birimler olan ndéronlarin
(sinir hiicrelerinin) ¢alisma prensibinin bilgisayar ortaminda modellenmesi ile
baslamistir. Teknolojik gelismelerin beraberinde kullanim alanlar1 genislemekte ve
gelismektedir. Yapay sinir aglar1 her ne kadar insan beyni ¢aligma prensibini taklit
ederek calisiyor olsa bile diinya olusumunda ilk canli tiirlerinin beyin fonksiyonlar
temel alindiginda YSA‘nin giiniimiizdeki etkin roliinlin heniiz daha ¢ok geride

kaldiginin da belirtilmesi gerekir.

Bu tez c¢alismasinda, ilizerinde durulan bir diger konu ise betonarme yapilarin
depreme kars1 davranmisim1 ve performansini olumsuz yonde etkileyen, tasarim ve
uygulama asamalarinda kagmilmasi gereken yapisal diizensizliklerdir. Ulkemiz etkin
fay hatlarmmin yogun oldugu bir konumda yer almakta ve niifusumuzun biiyiik
cogunlugu bu fay hatlarinin gectigi bolgelerde hayatlarina devam etmektedir.
Gegmisten giliniimiize yasanan depremlerde gerek can gerekse mal kaybina sebebiyet
veren etkenlerin basinda yumusak kat, giiclii kiris zayif kolon birlesimi, kisa kolon,
doseme siireksizligi, tasiyict sistemin diiseyde stireksizligi gibi planda ve diisey

dogrultudaki diizensizlikler gelmektedir.

Tasiyic1  sistemlerde yap1 deprem performansini zayiflatan diizensizliklerin

olugsmasinda mimari kaygilar, yap1 arsasinin kisitlayict etkileri gibi nedenler etkili



olmaktadir. Bu sebepten dolay1 yapilarda meydana gelen diizensizliklerin tasiyici
sistemde olusturdugu etkilerin iyi arastirilmasi ve ortaya g¢ikacak olumsuzluklara
kars1 etkili 6nlemler alinmasi gerekmektedir. Deprem bdlgelerinde yapilacak binalar
hakkindaki yonetmelik (DBYBHY) 2007°de diizensiz yapilarin tasariminda dikkat

edilmesi gereken hususlar ve kesin sinirlar belirlenmistir.

Bu calismada DBYBHY 2007°de diisey dogrultuda diizensizlik durumlarindan B2 -
komsu katlar aras rijitlik diizensizliginin (yumusak kat) yapay sinir aglariyla tespiti
ve irdelemesi yapilmistir. Belirlenen muhtelif yap1 modelleri tizerinde kat planlarinin
tasarima dair Ozellikleri ve diisey tasiyict eleman kesitleriyle yerlesim planlari

siklikla uygulamada karsilasilan sekli ile tasarlanmistir.

Yapay sinir aglari, ingsaat miithendisligi alaninda arastirmalara konu olmus ve giin
gectikce bu alanda hiz kesmeden gelismeler devam etmektedir. Yapilan ¢aligmalarda
yapay sinir aglarimin kisith siirelerde, gercek sonuca yakin verilerin elde edilmesi,
problem ile alakali fikir vermesi acgisindan onem teskil etmektedir. Giliniimiizde

yapilan ¢alismalardan bazilar1 asagida 6zetlenmistir;

Garip (2011)’in, doktora tezi kapsaminda gergeklestirilen ¢alismasinda yapay sinir
ag1 yardimiyla mevcut yapilarda deprem riski degerlendirmesi amacglanmis olup,
yapilari hizli degerlendirme yontemi olan P25 teknigi yardimu ile elde edilen verileri
YSA ile analizinde kullanilmigtir. Sonug¢ olarak yapay sinir aglarinin bir¢cok analiz
yontemlerine gore istiinliik gosterdigi belirlenmistir. Sebebi olarak ise yapay sinir
aginin kabul ve varsayimlar ile degil bizatihi problemi gercek veri girisleri
yardimiyla 6grenmesidir. Egitimi yapilan yapay sinir aginin basarisinin %87 oldugu
belirtilmistir. Kisacas1 yapay sinir agi yaklasiminin mevcut bina performans
arastirmalarinda hizli, pratik ve ekonomik bir analiz sekli oldugu vurgulanmustir.

Yapilan bu ¢aligsma ile ilgili yapay sinir ag1 verileri Tablo 1.1°de belirtilmistir.



Tablo 1.1. P25 bina hizli degerlendirme teknigi verileri ile YSA egitimi.

Yapay Sinir Ag1 Kullamim Amaci

YSA Girdi Parametreleri

Transfer Fonksiyonu
YSA Cikt1 Parametresi

YSA Ogrenme Sekli

YSA Ornek ve Test Veri Adedi

P25 bina hizli degerlendirme teknigi verileri
ile YSA egitimi ve test edilmesi

Kat adedi, zemin kat yiiksekligi, normal kat
yiiksekligi, zemin kat alani, toplam kat atalet
momenti (x ve y yonleri), perde duvar
varligi( x ve y yonleri ), etriye mesafesi,
beton kalitesi, zemin kat ( x ve y )
dogrultusu dolgu duvar alani, bina taban
alanin1 i¢ine alan dikdortgenin boyutu ( x ve
y yonleri ), zemin sinifi, Al burulma
diizensizligi, A2 doseme siireksizligi, B3
diisey eleman siireksizligi, kisa kolon, ¢ikma
varligi, zayif kolon - giiglii kirig, bodrum kat
varligi, ¢arpisma olasiligi, katlardaki seviye
farki ve kismi bodrum olmak tizere 25 adet
girig verisi.

Sigmoid transfer fonksiyonu

Performans puani

Geri beslenmeli ve danigmanli O6grenme
teknigi

9750 adet bina modeli, 9150 adet bina egitim
icin 600 adet bina ise test verisi olarak
kullanilmistir.

(Ozbayrak, 2008), yapmis oldugu yiiksek lisans tezinde kirissiz dosemeli betonarme

binanin yatay kuvvet etkisi altinda rijitlik degerinin tespiti ig¢in yapay sinir ag1 ile

egitimi lizerinden bir yaklasim tercih etmistir. Kirigsiz dosemeli sistemlerin yatay

kuvvetler altinda analizinde alisilmis yontemlerin kullanilmasi ya ¢ok zaman alicidir

ya da hata yapilmasi olasilig1 yiiksektir. Bu sebepten dolayr yapay sinir aginin

problem Ogrenip daha sonra 6grendigini hatirlamasi1 ve bir dizi basit iglemler ile

analizi ¢ok daha hizli bir yol ile gerceklestirebilmesi diisiincesiyle bu alana

yonelmistir. Bu ¢alisma sonunda ise %98.21°lik bir basar1 elde edilmesinden dolay,

kirigsiz plak dosemelerin yatay ylikler etkisi altindaki rijitlik degerlerinin yapay sinir

aglar1 ile modellenmesinden elde edilen sonuclarin yeterliligi kanitlanmistir. Yapilan

bu caligmanin yapay sinir ag1 verileri Tablo 1.2°de 6zetlenmistir.



Tablo 1.2. Kirissiz plak dosemelerin yatay kuvvetler etkisi altindaki rijitlik
degerlerinin YSA ile analizi.

Kirigsiz plak dosemelerin yatay kuvvetler

Yapay Sinir Ag1 Kullanim Amaci | etkisi altindaki rijitlik degerlerinin analizi
yapilmasi
Kat numaralari, yatay kuvvetler, aks

YSA Girdi Parametreleri araliklari, doseme kalinligi, kolon boyutlar
ve kat ytikseklikleri.

Transfer Fonksiyonu Gradyan tanjant transfer fonksiyonu

YSA Cikti Parametresi Tasarim momentlerine ait degerler.

YSA Ogrenme Sekli Geri_wbeslemeli ve damigmanli G6grenme
teknigi

YSA Ornek ve Test Veri Adedi 16Q adet verinin %80'1 egitim ve %20's1 test
veri olarak kullanilmigtir.

(Higyillmaz, 2006), yiiksek lisans tezinde cergeve sisteminde moment dagilimi —
atalet momenti iligkisini yapay sinir ag1 yardimiyla incelemistir. Dogrusal olmayan
miihendislik problemlerine kolay ve hizli ¢oziim iiretilebilmesi i¢in yapay sinir agi
kullanilmasini tercih etmistir. Calisma sonucunda ¢ergeve sistemlerde moment
dagilimmin ¢ubuk atalet momentleri ile iligki halinde oldugunu (kesme ve normal
kuvvet ihmal edilmis), farkli yiikleme sekillerinde dahi dogrusal olmayan
problemlerde bile yapay sinir agilarinin 6nemli bir yeri oldugu ve problemlere ¢oziim
i¢in alternatif bir yontem oldugu belirtilmistir. Yapilan ¢alisma i¢in yapay sinir aglari

verileri Tablo 1.3 verilmistir.



Tablo 1.3. Cerceve sisteminde moment dagilimi — atalet momenti iliskisinin yapay
sinir ag1 yardimiyla incelenmesi.

Basit cerceve sistemde ayni1 mesnet ve boyut
ozellikleri sabit tutularak cerceveye ortadan,
L/4 mesafede, cerceve kosesinden sabit tekil
Yapay Sinir Ag1 Kullamim Amac1 | yiikk uygulanmis ve iki aciklikli sabit
cergeveye yayili ylik uygulanarak moment
dagilimi - atalet momenti iligkisi analiz
edilmeye ¢aligilmistir.

YSA Girdi Parametreleri Belirlenen iki adet cubugun atalet momenti.

Transfer Fonksiyonu Sigmoid transfer fonksiyonu

YSA Cikti Parametresi Be}1rl§nen cubuklardaki yiike bagli moment
degeri.

YSA Ogrenme Sekli Ileri beslemeli, geri yayilmali 6grenme
kullanilmustir.

[k 3 uygulamada farkli atalet momentlerine
gore hesaplanan moment degeri i¢cin 7 ser
adet test verisi 5 er adet test verisi
kullanilmig. Yayili yiikk uygulamasinda ise
12 ser adet egitim 7 ser adet test verisi
kullanilmustir.

YSA Ornek ve Test Veri Adedi

(Civalek, 2004), yaymlamis oldugu teknik yazisinda dikdoértgen plaklarin yapay sinir
aglar1 ile dogrusal ve dogrusal olmayan analizini ger¢eklestirmis ve gelistirdigi
program ile ¢ozdigi Ornekleri sunmustur. Yapilan calisma; on boyutlandirma
problemlerinde, gerilme kisitlayicisi altinda optimizasyon tipi problemlerde ya da 6n
tasarim gerektiren miihendislik ve mimari tasarimlarda kullanilabilecektir. Ag
topolojisinde yapilacak kiigiik degisikler ile farkli geometri ve malzeme 6zelliklerine
sahip yap1 sistemlerinin titresim hesabi1 yapilabileceginden calisma daha kapsamli
uygulamalar i¢in gelistirilebilir oldugu belirtilmistir. Yapilan calisma Tablo 1.4°de

Ozetlenmistir.



Tablo 1.4. Dikdortgen plaklarin yapay sinir aglari ile dogrusal ve dogrusal olmayan
YSA ile analizi.

Dort kenarindan serbest¢e oturan {iniform
Yapay Sinir Ag1 Kullamim Amac1 | yayili yiik etkisinde burulmasiz plagin lineer
ve lineer olmayan analizi egitimi yapmak.

Moment Hesab1 i¢in; doseme ( X ve y)
dogrultusundaki moment, elastisite modiilii,
iniform yayil1 yiik miktari, plak boyutlar
orani. Deplasman Hesab1 i¢in; plak boyutlar
orani, plak kalinligi, plak boyutlar ile ilgili

YSA Girdi Parametreleri

boyutsuz katsayisi.
Transfer Fonksiyonu Deneme yanilma yolu ile tespit.

Moment i¢in; plak max momenti ( X ve y )
YSA Cikti Parametresi dogrultulart i¢in. Deplasman ig¢in; max

deplasman degeri.

Moment Hesabi i¢in 19 adet egitim verisi,
Deplasman i¢in 13 adet egitim verisi
kullanilmis. Test verileri toplaminin 4' te 1' i
kadar test verisi kullanilmistir.

YSA Ornek ve Test Veri Adedi

(Seker, 2008), yiiksek lisans tezinde kirk adet ve kat yiikseklikleri bir ile sekiz kat
arasindaki betonarme yapilar SAP2000 programi ile performans noktalarin
belirlemis, tepe noktasi deplasmani taban kesme kuvveti degerlerini de belirleyerek
yapay sinir aginda egitim gerceklestirmistir. Yaptigi calisma sonunda cerceve
sistemlerin deprem performansinin kolaylikla tahmin edilebildigini gostermistir.
Yapay sinir aglarinin mithendislik alaninda alternatif bir metot oldugunu belirtmistir.

Yapilan caligma ile ilgili veriler Tablo 1.5’de 6zetlenmistir.

(Altun vd., 2006), yapmis oldugu caligmada, esdeger deprem yiikii etkisi altinda 5
katl betonarme bir yapinin diizlem g¢erceve kesit tesir diyagramlarinin tahmini i¢in
yapay sinir agindan faydalanmiglardir. Yapilan ¢alismada elverissiz yiikleme altinda
kesit tesirlerinin yapay sinir aglari ile hesaplanabilecegini belirtmislerdir. Yapay sinir
aglar1 ile herhangi bir matematiksel ifadeye baglh kalmadan hizli bir sekilde analiz
yapilabilecegi gosterilmistir. Yapilan ¢alisma ile ilgili 6zet bilgiler Tablo 1.6°da
belirtilmistir.



Tablo 1.5. SAP2000 programi ile betonarme yapilarda performans noktalari
belirlenerek tepe noktast deplasmani taban kesme kuvveti degerleri YSA tespiti i¢in
egitim yapilmasi.

Kat sayis1 1 - 8 arasinda, acikligi 1 - 5
Yapay Sinir Ag1 Kullanim Amaci1 | arasinda olan diizlemsel gerceveli yapilarin
performans degerlendirmesi yapilmakta.

YSA Girdi Parametreleri Yapilarin yatay dogrultusundaki uzunlugu ve

toplam bina yliksekleri.
Transfer Fonksiyonu Tanjant hiperbolik fonksiyonu.
Sap2000 ile analiz yapilan binalarin orta aks
YSA Cikt1 Parametresi gerceve sisteminin tepe noktast deplasmani
ve taban kesme degeri.
YSA Ogrenme Sekli Ileri beslemeli

Yatay ve diisey boyutlart degisen gerceve
sistemlerden  olusma 40 adet veri
bulunmakta. Bunlarin 32 tanesi egitim 8
tanesi de test verisi olarak kullanilmistir.

YSA Ornek ve Test Veri Adedi

Tablo 1.6. Betonarme yapilarda elverissiz yiikleme altinda kesit tesirlerinin yapay
sinir aglari ile hesaplanmasi.

Kisa dogrultuda 3 aciklik, uzun dogrultuda 5
acikligt olan 5 kathh binanin elverissiz
yikklemeler  karsisinda  kesit  tesirleri
degerlerinin ysa ile tahmini.

Deprem bolgesi etkin yer ivmesi, bina dnem

Yapay Sinir Ag1 Kullamim Amaci

YSA Girdi Parametreleri katsayis1, spektrum katsayis1 ve elverigsiz
yiiklem degerleri.
Transfer Fonksiyonu Deneme yanilma ile tespit.
Kolon kesme kuvveti ve momenti, Kkiris
YSA Cikt1 Parametresi kesme kuvveti ve agiklik momenti, mesnet

momentlerinin maksimum degerleri.

YSA Ogrenme Sekli lleri  beslemeli, hata geri yayilmal

algoritmasi.
) 36 farkli ylikleme sonucu elde edilen
YSA Ornek ve Test Veri Adedi verilerden 32 tanesi egitim verisi, 4 tanesi ise

test verisi olarak kullanilmistir.

(Arslan vd., 2011), yapmis oldugu c¢alismada; mevcut betonarme yapilarin
performans degerlendirmesi icin gelistirmis olduklar1 yapay zeka ile analitik yontem
sunmuslardir. Bu ¢alisma iki asamada siirdiiriilmiistiir. Ilk asamada performans
analizi i¢in beton parametresi dikkate alinarak egitilen program sonucunda %80
dogruluk elde edilmistir. Ikinci calismalarinda beton parametresi dikkate alinmadan

egitilen programin ise dogruluk oranin %74 oldugu belirtmislerdir. Calisma



sonucunda elde edilen veriler, bilinen yontemler ile yap1 performansi
degerlendirmesinde karot numunesinin alinmasi1 ve kirma islemleri, yap1 rolevesi
almarak yapi1 modellemesinin olusturulmasi gibi safhalarin haftalar1 bulmasi ve
maliyetinin fazla olmasi fakat yapay sinir aglarinin bunlarin aksine toplamda 15 sn.
gibi kisa bir siirede ve ¢ok daha ekonomik olusu ve hata oraninin %8,04 olusu klasik
yontemlerden ziyade tercih edilebilir oldugunu belirtmislerdir. Yapilan ¢alismada

yapay sinir aglar1 i¢in kullanilan veriler Tablo 1.7de verilmistir.

Tablo 1.7. Mevcut betonarme yapilar i¢in performansinin YSA ile analizi.

36 farkli yilikleme sonucu elde edilen
Ysa Ornek ve Test Veri Adedi verilerden 32 tanesi egitim verisi, 4 tanesi ise
test verisi olarak kullanilmistir.

Deprem bolgesi, proje yili, kat sayisi, kolon
ve perde alanlarmin kat alanina orani (ayri
ayr1), kolon ve perde orani (ayr1 ayri),
sargilama olup olmamasi, bodrum kat
YSA Girdi Parametreleri varligi, farkli doseme tipleri, farkli beton
siiflari, degisik kiris boyutlari, diizensizlik
siniflar;, asma kat durumu, zemin sinifi,
stineklilik diizeyi, temel tipleri, hareketli yiik
katilim orani.

Transfer Fonksiyonu Deneme yanilma ile tespit.

YSA Cikti Parametresi Betonarme bina performans seviyeli 4 adet.

YSA Ogrenme Sekli Ileri l?eslemeh, hata geri yayilmal
algoritmasi.

YSA Ornek ve Test Veri Adedi 4 :10 kat .St‘eVl}'/elerlnde toplam 66 adet bina
degerlendirilmis.

(Ulker, 2002), yaptig1 calismada; eksenel yiiklii farkli mesnet kosullarina sahip ve
farkl1 kesitlerdeki kolonlarin burkulma yiikii dikkate alinarak yapay sinir ag
modellemesi gelistirmistir. Yapay sinir aglarmin uygun egitim setiyle egitildigi
zaman, c¢Ozebilecekleri problem c¢esidinin bir hayli fazla oldugunu belirtmistir.
Egitim evresi disinda yapay zeka teknigi konvansiyonel programlamaya gore bir
hayli hizlidir. Bu calismada bulunan sonuglar gerekli hesaplayici ihtiyaci ve siire
acisindan degerlendirildiginde bir hayli basarili bulunmustur. Yapilan c¢alisma ilgili

yontem Tablo 1.8°de verilmistir.



Tablo 1.8. Eksenel yiiklii ve farkli mesnet kosullarinda kolonlarin burkulma yiikleri
dikkate alinarak YSA analizi ve egitimi.

Eksenel yiiklii ve farkli mesnet kosullarinda
Yapay Sinir Ag1 Kullanim Amaci | kolonlarin burkulma yiikleri dikkate alinarak
analiz egitimi yapilmistir.

En kesit alan1, min atalet momenti, kesit

YSA Girdi Parametreleri atalet momenti, sekil katsayisi, elastisite
modiilii

Transfer Fonksiyonu Sigmoid fonksiyonu.

YSA Cikti Parametresi Cubuk kritik burkulma yiikii.

YSA Ogrenme Sekli Geri yayilmali egitim algoritmasi.

Dairesel ve dikdortgen kesitli kolonlarda
ankastre-ankastre, ankastre-bos ug¢, ankastre-
mafsalli mesnet kosullar1 i¢in egitim
gerceklestirilmistir.

YSA Ornek ve Test Veri Adedi

(Kelesoglu, 2006), kisa bildirisinde; betonarme kiris kesit analizini yapay sinir agi ile
gerceklestirilmistir. Sayisal uygulamada ankastre kiris ve tablali kirig kesitleri
kullanilmis ve bu kesitlerde donat1 alani tasima giicli ve tasarim momentleri analizi
yapmistir. Yaptig1 calisma neticesinde Ogreticinin tecriibesi ve uygun veri kiimesi
kullanilarak yapay sinir aglarinda daha etkili sonuglarin elde edinilebilecegi, daha
onceki yapilan c¢aligmalarda oldugu gibi yapay sinir aglarmin mihendislik
problemlerinde basarili sonuglarin elde edilebilmesi i¢in alternatif bir yol oldugunu
belirtmistir. Yapilan bu c¢alisma i¢in yapay sinir agi verileri Tablo 1.9°da

sunulmustur.

(Birol, 2010), yapmis oldugu c¢alismada, yumusak kat diizensizliginin betonarme
bina performansina olan etkisini arastirmistir. Calismasinda 3,5 ve 7 kath binalar i¢in
zemin kat yiiksekliklerini degistirerek, yumusak kat diizensizligi olan iki durum ve
diizensizligin olmadig1 bir durum ele alinarak inceleme yapmustir. Hesap yOntemi
olarak esdeger deprem yiikii yontemi kullanilmistir. Sonug¢ olarak diizensizligin
olmadig1 cergeve sistemde performansi etkileyen parametre, elaman hasar diizeyi
olurken diizensizligin bulundugu cerceve sistemlerde goreli kat oOtelemesi

performansi etkilen parametre oldugu belirtilmistir.
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Tablo 1.9. Ankastre ve tablali kiris i¢in tasarim momentlerinin analizinde YSA
egitimi.

Ankastre ve tablali kiris icin iki ayr1 YSA
modelinde kesit donat1 alani, tagima giicli ve
tasarim momentlerinin bulunmasi amaci ile
YSA egitimi gerceklestirilmis.

Kirig alt genisligi, kiris tist genisligi, kiris

Yapay Sinir Ag1 Kullamim Amaci

YSA Girdi Parametreleri yiiksekligi, faydali yiikseklik, doseme
kalinhigi.
Giris katmaninda Tansing, ara katmanda
Transfer Fonksiyonu Logsis, ¢ikis katmaninda Purelin aktivasyon
fonksiyonlar1 kullanilmigtir.
YSA Cikt1 Parametresi Donati alani, tagima giicii, tasartm momenti
YSA Ogrenme Sekli Geri yayilmali egitim algoritmast.

Cekme bolge donat1 farkindan dolay: tablal
kiris ve ankastre kiris i¢in ayni metot ile iki
YSA Ornek ve Test Veri Adedi ayrt YSA modellenmis. Her bir YSA i¢in 34
adet ornek ile egitim tamamlanmis ve 9' ar
test verisi kullanilmistir.

(Karasu, 2011), yapmis oldugu yiiksek lisans tezinde Tiirk Deprem Yonetmeligi
2007°de yer alan performans analizi yontemlerinden esdeSer deprem yikii ve
artirnmsal esdeger deprem yiikii yontemlerini kullanarak 3 katli ve yumusak kat
diizensizligi iceren binalarin performans analizini yapmistir. Bina analizleri
SAP2000 programiyla gerceklestirilmistir. Yapilarin ilk kat yiikseklikleri
degistirilerek, dolgu duvarlarin performansa etkisi incelenmistir. Sonu¢ olarak
yumusak kat diizensizligi bulunan binalardaki dolgu duvarlarinin bina performansin

artirdigin1 ortaya ¢ikarmigtir.

(Besikci, 2013), yiiksek lisans ¢alismasinda, diisiik ve orta ylikseklikteki mevcut
yapilarin biliylik bir kismi Afet Bolgelerinde Yapilacak Yapilar Hakkindaki
Yonetmelik 1975 ve 1998 yilinda ¢ikarilan yonetmelik kurallarina goére yapildigim
belirtmistir. Calismasinda, var olan ve bu yonetmelik kurallarinca yapilan yapilarin
dogrusal elastik olmayan zaman tanim dinamik analizini SAP2000 programiyla
gerceklestirmistir. Calismada, mevcut yapilari temsil eden ¢ok sayida model ve farkli
deprem ivme kayitlar1 kullamilarak daha gercek¢i yapi deplasman talebi tahmini

yapildigini belirtilmistir.
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(Sandik¢1, 2014), yiiksek lisans calismasinda, betonarme yapilarda siklikla
karsilasilan yumusak kat diizensizligi ve burulma diizensizliginin betonarme bir yap1
deprem davranisina etkilerini arastirmistir. Bu amagla belirlenen bir yap1 lizerinde,
betonarme perdeli ve perdesiz olmak tiizere 3, 6 ve 12 katli yap1 zemin kat
yiikseklikleri 3, 4, 5 m olan toplamda 54 farkli model SAP2000 programi ile dinamik
analizi yapilmigtir. Sonug¢ olarak dinamik analizi yapilan modellerde dolgu
duvarlarinin yumusak kat diizensizligini dogrundan etkiledigi fakat burulma

diizensizligi iizerinde etkisinin olmadigini agiklamistir.
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2. KURAMSAL TEMELLER

2.1. Yapay Sinir Aglarimin Tanimi ve Tarihgesi

2.1.1. Yapay sinir aglarmin tanimi

En genel olarak yapay sinir aginin tanimi; beyindeki néronlarin ¢alisma prensibini
taklit ederek YSA alt sistemlerine hatirlatma, ezber, Ogrenme, genelleme

yeteneklerini kazandirmay1 amaglayan bilgi isleme teknolojisidir.

Yapay sinir aglarinin literatiirdeki diger tanimlarindan bir tanesi de ilk ticari yapay
sinir aginin gelistiricisi olan Dr. Robert HECHT — NIELSEN‘in “Yapay sinir agi,
disaridan gelen girdilere dinamik olarak yanit olusturma yoluyla bilgi isleyen,
birbirleriyle baglantili basit elemanlardan olusan bilgi islem sistemidir.” seklindeki
tanimidir. Yapay sinir aglar1 karmagik yapida icsel iliskilere sahip ya da arasindaki
iligkiler bilinmeyen problemlere ¢6ziim bulabilmek icin gelistirilen bir yapay zeka

teknigidir (Cakar, 1996).

Yapay sinir aglar1 kavrami beynin ¢alisma ilkelerinin bilgisayar {izerinde
uygulanmasi ile ortaya ¢ikmis beyni olusturan en kiiciik hiicrelerin yani néronlarin
matematiksel olarak modellenmesi lizerinde yogunlasmistir (Efe ve Kaynak, 2002).
Insan sinir hiicresinin grenme ve sinyal transferi fonksiyonlarmin modellenmesi ile
ortaya c¢cikmistir. Yapay sinir aglar1 dogrusal olmayan veriler arasindaki iliskileri
ogrenme ve ¢ikarsama yapabilme ozellikleri ile geleneksel yontemlere gore daha ¢ok
alanda uygulanmakta ve daha basarili sonuglar elde edilmektedir (Anagiin ve Ozalp,
2003). Yapay sinir aglar1 beyin gibi, biyolojik sinir sistemlerinden esinlenmis bir
bilgi siirecidir. Bu diislincenin anahtar elemani, bilgi isleme sisteminin orijinal
yapisidir. Spesifik problemlerin ¢éziimii i¢in uyum igerisinde calisan pek cok

noronlar arast baglantili ¢ok sayida islem elemaninin bir araya gelmesinden
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olugmustur. Yapay sinir aglar1 insana benzer, dérnekler sayesinde 6grenir (Stergiou ve

Siganos, 2002).

Yapay sinir aglar1 islem parametreleri arasindaki iligkileri, bu iligkileri iceren
ornekleri kullanarak 6grenme esasina dayanan sistemlerdir. Sinir agmin 6grenme
Ozelligi arastirmacilarin dikkatini ¢eken en 6nemli 6zelliklerinden biridir. Herhangi
bir olay karsisinda girdi ve ¢iktilar arasindaki iligkiyi mevcut 6rneklere uygulayarak
genelleme yapmak ve ortaya ¢ikabilecek daha once rastlanilmamis problemlere,
onceki girdilerden ¢agrisim yaparak problemi ¢dzmeye c¢alisan bir sistemdir. Bu
ozelligi ile yapay sinir aglari insan beyninde goriilen zeki davraniglara benzetilir. Bir
sinir agmin zeki davranigi, baglanti hatlar1 iizerindeki agirliklarin degerleriyle
Olciiliir. Bu agirliklar sayesinde ag bir genelleme yapar ve bu agin sahip oldugu
bilgiyi temsil eder. Agin zeki bir davranis sergileyebilmesi i¢in mevcut tiim
agirliklarin problem tarafindan Ogrenilmesi istenilen ozellikleri genellestirecek
sekilde dogru (optimum) degere sahip olmasi gerekmektedir. Bu dogrulukla agin
performansi dogru orantili olarak artar. Optimum agirhik degerleri bir 6grenme
kuralina gore belirlenir. Cogunlukla baglantilara, baslangic degeri olarak tesadiifi
agirliklar atanir ve bu agirliklar eldeki ornekler incelendik¢e bir kurala gore

degistirilerek dogru agirliklar bulunmaya calisilir (Aydin ve Ozkan, 1992).

2.1.2. Yapay sinir aglarmin tarihgesi

Yapay sinir aglarinin dayandig ilk hesaplama modelinin temelleri 1940°larin basinda
arastirmalarma baglayan W.S. McCulloch ve W.A. Pitts’in, 1943 yilinda
yayinladiklar1 bir makale ile atilmislardir. Daha sonra 1954 yilinda B.G. Farley ve
W.A. Clark tarafindan bir ag icerisinde uyarilara tepki veren, uyarilara adapte
olabilen model olusturulmustur. 1959 yilinda Widrow ve Hoff ADALINE 6grenme
algoritmasim gelistirmistir. 1960 yili ise ilk neural bilgisayarin ortaya ¢ikis yilidir.
1963 yilinda basit modelin ilk eksikleri fark edilmistir, ancak basarili sonuclarin

alinmast 1970 ve 1980’lerde termodinamikteki teorik yapilarin dogrusal olmayan
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aglarin gelistirilmesinde kullanilmasima kadar gecikmistir. 1985 yili yapay sinir

aglarinin akademik hayatta taninmasi ve yogun aragtirmalarin basladig: y1l olmustur.

2.2. Yapay Sinir Aglarinin Kullanim Alanlan

Teknolojik gelismelerin artmasiyla beraber hiz kazanan yapay sinir aglari, o giiniin
imkanlar1 ile uzun vadede dolayisiyla ekonomik olmayan farkli alanlardaki
problemlerin ¢6ziimii i¢in alternatif yollardan biri olarak uygulanmaya baslanmis ve
basarili sonuglar elde edilmistir. Yapay sinir aglarinin yapisal 6zelliklerine uygunluk

gosteren asagidaki problemleri siralamak gerekirse;

e (CoOziim uzaymin bulunmamasi, tek bir ¢ozliimiin olmasi veya ¢ok sayida
¢Ozim olmasi,

e Probleme ait degiskenlerin birbirleri ile karigik etkilesimi,

e (Cok degiskenli problem uzay1.

Yapay sinir aglarinin ndral fonksiyon 6zellikleri bakimindang benzerlik gosterdigi

asagidaki konularda basarili sonuglar elde edilir.

e Ogrenme

e iliskilendirme

e Smiflandirma

e Genelleme

e Tahmin

e Ozellik belirleme

e Optimizasyon

Yapay sinir aglarinin giindelik hayatta kullanildig1 sektorler asagidaki gibi

siralanabilir.

e Otomotiv sektori,
e Uzay sanayisinde,

e Bankacilik,
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e Elektrik alnanda,

e Finans alaninda,

e Isletmecilik alaninda,

o [statistiki alanlarda,

e Saglik alaninda,

e Askeri alanda,

e Endiistri alaninda,

e Insaat mithendisligi alaninda,
e Makine sanayisinde,

e Teknoloji alaninda,

2.3. Yapay Sinir Aglarinin Avantaj ve Dezavantajlari

2.3.1. Yapay sinir aglarinin avantajlar:

Yapay sinir aglar1 biyolojik sinir aglarinin g¢aligma prensibinden yola ¢ikilarak
gelistirilmesi ve nodronlarin iistiin Ozellikleri ile 6zdes olmasi nedeniyle bir¢ok
avantaja sahiptir. Yapay sinir aglarinin dogrusal olmayan karmasik problemlerin

¢Oziimiinde 6nemli bir yere sahiptir.

Bir¢ok bilgi islem yontemleri seri islemlerden olugmaktadir. Seri islemin beraberinde
hiz ve giivenilirlik problemlerini de beraberinde getirmesi kaginilmazdir. Ciinkii seri
islemde herhangi bir birimin yavas olusu tiim sistemi de etkilemektedir. Paralel bir
sistemde yavag bir birimin olusu sistemi, seri sisteme kiyasla etkilemesi ¢ok azdir.
Bu sebeptendir ki seri bilgisayarlarin bir islemi beyne goére binlerce kez daha hizl

islemesine ragmen, beynin toplam islem hiz1 seri bilgisayara gore daha yiiksektir.

Yapay sinir aglari, karmagsik Oriintiileri algilama ve veriye dayali akilc1 kararlar
verebilmesi nedeniyle makine &grenmesi gerceklestirlebilir. Oncesinde &gretilmis
olan ag, yeni bir bilgi ile karsilastiginda 6grenmesinde etkili bilgileri sakladigindan

dolay1 daha akilci bir sonu¢ gelistirebilmektedir. Agin 6gretilmesinde problemle
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alakali ornekler ile 6grenme isleminin gergeklestirilmesi sonucun gergek verileri

ifade etmesinden dolay1 6nemlidir.

Yapay sinir aglarinin problem verileri lizerindeki degisikliklere kars1 uyarlanabilme
ozelligi ile yani giris verileri tlizerinde agirliklarin degerlerini ayarlayarak gergek
zamanlt egitime devam edilmektedir. Bu 06zellik sayesinde yapay sinir aglar ile
sinyal isleme, sistem tanimlama, denetim gibi alanlarda etkili olmaktadir. Yapay sinir
aglar1 sahip olduklar1 genelleme o6zelligi nedeniyle hafizada yer alan verilerin
ozellikleri ile yeni karsilagilan bir duruma iliskin veriyi iligkilendirebilir. Algilamaya
yonelik olaylar, yapay sinir aglarinin en basarili oldugu konular igerisinde yer
almaktadir. Ornegin egitilen harfler karsisinda bozuk sekile sahip olan harfleri dogru
bir sekilde algilayabildigi goriilmiis ve bu alanlardaki basarisi kanitlanmistir. Bir ag,
zaman icerisinde yavas ve goreceli bir bozulmaya ugrar. Yani aglar problemin ortaya
ciktig1 anda hemen bozulmaz. Bu 06zelligi sebebiyle yapay sinir aglar1 dereceli

bozulma (graceful degradation) gdsterir.

Ayrica yapay sinir aglari; Yiiksek diizeyde dogruluk ile karmagik desenleri (pattern)
cabuk analiz edebilme 6zelligine sahiptir. Yapay sinir aglar1 verilerin (datalarin)
dagilimmin dogas1 hakkinda varsayimlar yapmaz. Popiilasyonun temeli hakkinda
varsayimlar yapmak yerine degiskenler arasindaki iliskinin ig¢sel bir tasvirini
gelistirmek i¢in ortada en az bir katman veri kullanir. Zaman serileri verilerinin
tabiati dinamiktir. Zaman serileri arasindaki iliskileri fark etmek i¢in dogrusal
olmayan araglar gereklidir. Bu yiizden iligkilerin tiplerini kesfetmek i¢in en iyi arag

yapay sinir aglaridir (Shacmurove, 2006).

2.3.2. Yapay sinir aglarinin dezavantajlar:

Yapay sinir aglarmin bir¢ok avantajlart olmasma ragmen dezavantajlart da

mevcuttur. Baslica dezavantajlari;
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Yapay sinir aglarinin var olus nedenlerinden olan paralel yapist biiylik olgekli
entegre devre (VLSI) teknolojisi ile gergeklesmesinden dolayr bir donanima bagh
olusu bu donanim ile performans gostermesi yapay sinir agmnin baglica
dezavantajidir. Yapay sinir aglarinin olusturulmasinda probleme uygun ag yapisinin
belirlenmesi i¢in herhangi bir kuralinin olmamasi, uygun ag yapisinin bulunmasi igin
deneyim ve deneme yanilma yoluna bagvurulmasi ayni zamanda yapay sinir aginin
O0grenme katsayisi, hiicre sayisi, katman sayis1 gibi parametrelerinin de belirli bir
kuralinin olmamasindan dolay1 agin 6gretim sathasinin uzun zaman almasina neden

olmaktadir.

Yapay sinir aglar sayisal veriler ile ¢alismaktadir. Bu sebepten dolayir problemin
sayisal verilere ¢evrilmesi gerekmekte olup problemin sayisal ifadesi yine kullanici
yetenek ve tecriibeleri dogrultusunda gerceklesmesi gerekmektedir. Dogru ifade
edilemeyen sayisal veriler performansit olumsuz yonde etkilemesi miimkiindiir.
Yapay sinir aglarinin egitim asamasinin nerede ve ne zaman sonlanacagi konusunda
bir yontem bulunmamaktadir. Agin Ornekler {izerindeki hatasinin kabul edilebilir
seviyeye diislinceye kadar egitim devam ettirilmelidir. Bu devrede optimum derecede

bir mekanizma heniiz yoktur.

Yapay sinir aglarinin en O6nemli sorunlarindan bir tanesi de agin davranislarinin
aciklanamamasidir. Yani yapay sinir aglari probleme bir ¢oziim {irettigi zaman, bu
sonucun neden ve nasil oldugu konusunda bir ipucu verememektedir. Bu sebepten

dolay1 aga duyulan giivenin azalmasinda etkili olabilmektedir.

2.4. Yapay Sinir Aglarinin Geleneksel Algoritmalar ile Karsilastirilmasi

Geleneksel hesap yontemleri ve analiz teknikleri ile yapay sinir ag1 hesap yontemi

algoritmasinin kiyaslanmasi Tablo 2.1° de karsilagtirmali olarak verilmistir.
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Tablo 2.1. Yapay sinir ag1 ile geleneksel algoritma karsilagtirmasi.

Geleneksel Algoritmalar Yapay Sinir Aglan
Cikislar, koyulan kurallara girislerin Ogrenme asamasinda giris ve ¢ikis
uygulanmasi ile elde edilir. bilgileri verilerek kurallar koyulur.
Hesaplama, merkezi, es zamanli ve Hesaplama, toplu, es zamansiz ve
ardisiktir. O0grenmeden sonra paraleldir.
Bellek paketlenmis ve hazir bilgi Bellek ayrilmis ve aga yayilmistir.
depolanmustir.

Hata tolerans1 yoktur. Hata toleransi vardir.
Nispeten hizlidir. Yavas ve donanima bagimlidir.
Bilgiler algoritmalar kesindir. Deneyimden yararlanilir.

2.5. Yapay Sinir Aginin Yapisi

2.5.1. Biyolojik sinir hiicresinin yapis1 ve modeli

Yapay sinir aglarinin ana ¢ikis noktasi insan beynini taklit amagli olmasi nedeniyle
yapay sinir aglarinin anlagilabilir olmasi i¢in insan beynin, ¢alisma prensibinin
bilinmesi gerekmektedir. insanm bilgi islem merkezi beyinde gergeklesmektedir.
Beyin, en karmasik sinir ag1 *’cerebral cortex’’ ten olusur. Sinir sisteminin en basit
yapisi ise sinir hiicreleridir. Insan beyninde yaklasik olarak 10 milyar sinir hiicresi ve
bu sinir hiicrelerinin birbiriyle yapmis oldu baglanti sayisi (synapse) ise 60

trilyondur.

Bir sinir sistemi, ¢evreden gelen girdileri elektriksel sinyallere doniistiirerek beyine
ileten alict sinirler (receptor), beynin iirettigi elektriksel sinyalleri ¢ikt1 olarak uygun
tepkilere doniistiiren tepki sinirleri ile alict ve tepki sinirleri (effector) arasinda ileri
ve geri besleme yaparak uygun tepkiler iireten merkezi sinir ag1 olmak iizere li¢ ana
boliimden olusmaktadir. Merkezi sinir sisteminin temel islem elemani, sinir
hiicresidir (ndron). Bir sinir hiicresi; hiicre govdesi, dentrit ve aksonlar olmak {izere
de ii¢ bilesenden olusmaktadir. Sekil 2.1°de biyolojik sinir hiicresinin kisimlari

gosterilmistir.
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Sekil 2.1. Biyolojik sinir hiicresi

Dentritler diger hiicrelerden aldiklar1 bilgileri hiicre govdesine bir aga¢ yapisi
seklinde ince yollarla iletir. Aksonlar ise elektriksel darbeler seklindeki bilgiyi
hiicreden disar1 tasiyan daha uzun bir yoldur. Aksonlarin bitimi, ince yollara
ayrilabilir ve bu yollar, diger hiicreler i¢in dentritleri olusturur. Sekilde goriildigi
gibi axon-dentrite baglanti elemani synapse olarak sdylenir. Gelen uyarilar
(elektriksel sinyaller) synapslar tarafindan giiglendirilip veya zayiflatilarak dentritlere
aktarilir, dentritlere gelen sinyaller hiicre govdesine aktarilir. Hiicre govdesi gelen
sinyalleri birbirlerini kuvvetlendirme ve zayiflatma etkilerine gore islemlerini
sirdliriir. Eger sinyaller birbirlerini yeteri kadar kuvvetlendirebilecek bir esik
degerini asabilirse aksona sinyal gonderilir ve sinir aktif duruma gecer. Aksi

durumda ise aksona sinyal gonderilemez ve sinir pasif durumda kalir.

2.5.2. Yapay sinir hiicresinin yapisi ve modeli

Yapay sinir hiicrelerinin ¢ikis noktalar1 biyolojik sinir hiicreleri olmasi sebebiyle

benzerlik gostermektedir. Yapay noronlar aralarinda bag kurarak yapay sinir
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aglarinin temelini olusturur. Noronlarin ayni1 dogrultu iizerinde bir araya gelmesiyle
katmanlar olusturmakta olup bu katmanlar degis sekilde birbiriyle baglanarak degisik
ag mimarilerini olustururlar. Ayni biyolojik néronlarda oldugu gibi yapay néronlarin
da giris sinyallerini aldiklar1 ve bu sinyalleri toplayip isledikleri, sonrasinda ¢iktilari
ilettikleri bolimler bulunmaktadir. Sekil 2.2°de yapay ndron hiicre yapisi

gosterilmistir.

Bir yapay sinir hiicresi bes boliimden olusmaktadir;

e Girdiler,
o Agirliklar,
e Toplama fonksiyonu (birlestirme fonksiyonu),

e Transfer fonksiyonu

e (iktilar.

\ Ciktilar (outputs)
Toplama Transfer A’
/ Cikti yolu (output path) &.

islem elemani

2
7

Girdiler (inputs) x Agirliklar (weights) wy,

Sekil 2.2. Yapay sinir hiicresinin yapisi
2.5.2.a. Girdi katmam

Girdiden kasit, noronlara diger hiicrelerden olabilecegi gibi dis diinyadan da direk
olarak gelebilecek verilerdir. Girdilerden gelen veriler biyolojik sinir hiicrelerinde

oldugu gibi toplanmak iizere néron ¢ekirdegine gonderilir.
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2.5.2.b. Agirhk katmani

Yapay sinir hiicresine gelen bilgiler girdi katmanindan sonra ve ¢ekirdege
iletiminden Once geldikleri baglantilarin agirligiyla c¢arpilarak cekirdege iletim
gerceklesir. Bu agirliklar ilgili girisin hiicre {izerindeki etkisini belirler. Yani
agirliklar, nérona girdi olarak alinacak verilerin goreceli kuvvetini (matematiksel
katsayisin1) gosterir. Bu agirliklarin  degerleri  pozitif, negatif veya sifir
olabilmektedir. Agirlig1 sifir olan girdilerin ¢ikt1, sonug verileri lizerinde herhangi bir

etkisinin olmadigini ifade etmektedir.

2.5.2.c. Toplama fonksiyonu

Toplama fonksiyonu, bir diger deyisle birlestirme fonksiyonu, hiicreye gelen net
girdileri hesaplamak i¢in uygulanan bir fonksiyondur. Yapay sinir ag1 hiicresine
gelen girdi verilerinin agirliklar: ile ¢arpilip toplanmasiyla net girdi elde edilir. Sekil

2.3’te toplam fonksiyonunun ag icerisindeki gorevi ifade edilmistir.

Karsilagilan problem ile ilgili en ideal birlestirme fonksiyonunu belirlemek ig¢in
gelistirilmis bir yontem bulunmamaktadir. Genellikle tecrilbe ve deneme yanilma
yolu ile birlestirme fonksiyonu belirlenir. Birlestirme fonksiyonu, ag yapisina gore
maksimum alan, minimum alan ya da ¢arpim fonksiyonu olabilir. Tablo 2.2’de baz1

toplam fonksiyonlarinin ¢esitleri siralanmaistir.
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Tablo 2.2. Yapay sinir aginda kullanilan toplam fonksiyonlari

Toplam

Net=YiL1 X;x W,
Carpim
Net=TIL, Xi =W,

Maksimum

Net= Max (X; x W)

Minimum

Net= Min (XL * Wl)

Cogunluk

Net= XL, Sgn (X, * W;)

Kiimiilatif Toplam

Net = Net (eski) + Y, X; x W;

Agirlik degerleri girdiler ile carpilip ve
bulunan degerler birbirleriyle toplanarak

Net girdi hesaplanur.

Agirlik degerleri girdiler ile carpilir ve
daha sonra bulunan degerler birbirleriyle

carpilarak Net girdi hesaplanir

N adet girdi i¢inden agirliklar girdiler ile
carpildiktan sonra iglerinden en biiyligii
Net girdi olarak kabul edilir.

N adet girdi i¢inden agirliklar girdiler ile
carpildiktan sonra i¢lerinden en kiigiigii

Net girdi olarak kabul edilir.

N adet girdi iginden girdiler ile agirliklar
carpildiktan sonra pozitif ile negatif
olanlarin sayisi bulunur. Biiyiik olan say1

hiicresinin Net girdisi olarak kabul edilir.

Hiicreye gelen bilgiler agirlikli olarak
toplanir. Daha 0©nce hiicreye gelen
bilgilere yeni hesaplanan girdi degerleri
hiicrenin ~ Net

eklenerek girdisi

hesaplanir.
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O
(o) Qe Y
\N

Sekil 2.3. Yapay sinir ag1 toplam fonksiyonun islevi
W:  Hiicrenin agirliklar matrisi
X: Hiicrenin giris vektorii

Net:  Hiicrenin net girisi

=<

Cikis verisi

2.5.2.d. Aktivasyon fonksiyonu

Aktivasyon fonksiyonu diger ismi ile transfer fonksiyonu toplama fonksiyonundan
elde edilen net girdiyi isleyerek hiicre ciktisini belirler. Aktivasyon fonksiyonu
genellikle dogrusal olmayan bir fonksiyon segilir. Bundan dolayidir ki yapay sinir
aglarinin dogrusal olmama o6zelligi buradan gelmektedir. Hiicre modellerinde,
hiicrenin  gerceklesecegi isleve gore c¢esitli tipte aktivasyon fonksiyonlar
kullanilabilir. Aktivasyon fonksiyonun se¢imi biiyiikk Olclide yapay sinir aginin
verilerine ve agin neyi 0grenmesi istedigimize bagl olarak kullanici tecriibesi ve
deneme yanilma yolu ile belirlenmeye ¢alisilir. Ayrica aktivasyon fonksiyonlari
secilirken dikkat edilmesi gereken bir nokta ise seg¢ilen fonksiyonun tiirevinin kolay
hesaplanabilir  olmasidir.  Aktivasyon fonksiyonlarinda siklikla  kullanilan
fonksiyonlar sigmoid ve hiperbolik tanjant fonksiyonlaridir. Tablo 2.3’te yapay sinir

aglar1 hiicre modellerinde kullanilan aktivasyon fonksiyonlart verilmistir.
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Tablo 2.3. Yapay sinir aginda kullanilan aktivasyon fonksiyonlari

Dogrusal
(Lineer)
Aktivasyon
Fonksiyonu

Adim
(Step)
Aktivasyon

Fonksiyonu

Sigmoid
Aktivasyon

Fonksiyonu

Tanjant
Hiperbolik
Aktivasyon

Fonksiyonu

F(Net)=A* Net
( A sabit say1)

0.8

08

f(x)

F (Net ) =

_1if Net>Esik Deger
T 0if Net<Esik Deger

/ F(Net)=

/ T 14eNet

F (Net) =
eNet_l_ e—Net

eNet _ e—Net

Dogrusal problemleri
¢Ozmek i¢in
aktivasyon
fonksiyonu dogrusal
bir fonksiyon olarak
segilir. Toplama
fonksiyonlarindan
cikan sonug, belli bir
katsayi ile carpilarak
hiicrenin ¢iktis1 olarak
hesaplanir.

Gelen net girdinin
belirlenen bir esik
degerin altinda veya
iistiinde olmasina
gore hiicrenin ¢iktisi
1 veya 0 degerini alir

Sigmoid aktivasyon
fonksiyonu siirekli ve
tiirevi alinabilir bir
fonksiyondur.
Dogrusal olmamast
YSA Uygulamasinda
en sik kullanilan
fonksiyondur. Bu
fonksiyon girdi
degerlerinin her biri
icin 0 ile 1 arasinda
bir deger {iretir.

Tanjant hiperbolik
fonksiyonu, sigmoid
fonksiyonuna benzer
bir fonksiyondur.
Cikis degerleri -1 ile
1 arasinda
degismektedir.
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2.5.2.e. Cikis verisi

Yapay sinir ag1 son boliimii olup aktivasyon fonksiyonundan ¢ikan degerler hiicrenin
cikt1 degeri olarak adlandirilir. Bu deger istenilen siirlar dahilinde ise dis diinyaya
sunulur aksi durumda kabul edilebilir sinir elde edilmek {izere agin igerisine
tekrardan sunulur. Her hiicrenin birden fazla girdisi olmasina ragmen tek bir ¢iktiya

sahiptir.

2.6. Yapay Sinir Hiicresi Ile Biyolojik Sinir Sistemi Benzesimi

Yapay sinir sisteminin sunulan bilgiler 1s18inda biyolojik sinir sitemleri ile benzesim

kurmak gerekirse Tablo 2.4’te karsilastirmali olarak verilmistir.

Tablo 2.4. YSA ile biyolojik sinir sistemi benzesimi.

Biyolojik Sinir Sistemi Yapay Sinir Sistemi
Noron Islemci Eleman
Dentrit Toplama Fonksiyonu
Hiicre Govdesi Transfer Fonksiyonu
Aksonlar Yapay Noron Cikist
Synapslar Agirliklar

2.7. Yapay Sinir Aglarinin Siniflandirilmasi

Yapay sinir aglar1 birbirlerine gore isleyis olarak benzerlik gostermelerine ragmen
herhangi bir tasarim ve isleyis standardi bulunmamaktadir. Noron dizilimlerine,
noron agirliklarinin diizenlenmesi i¢in yapilan hesaplamalarinin tiiriine, zamanina

gore yapay sinir aglar1 ii¢ ayr1 dalda incelenebilmektedir.
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2.7.1. Yapilarina gore yapay sinir aglari

2.7.1.a. {leri beslemeli yapay sinir aglari

Bu ag tiiriinde noronlar giris katmanindan ¢ikis katmanina dogru diizenli bir sekilde
veri akisi devam eder. Her katman sadece kendinden bir sonraki katman ile baglanti
kurar. Yapay sinir agina gelen veriler sirasiyla giris katmanindan sonra sirasiyla ara

katman ve ¢ikis katmaninda iglenerek dis diinyaya sunulur.

2.7.1.b. Geri beslemeli yapay sinir aglar:

Bu tiir sinir aglarinda ileri beslemeli yapay sinir aglariin aksine, bir néronun ¢iktisi
sadece kendinden sonra gelen ndron katmanina girdi olarak verilmez. Kendinden
onceki katmanda veya kendi katmaninda bulunan herhangi bir ndérona girdi olarak
baglanabilmektedir. Bu yapis1 ile geri beslemeli yapay sinir aglar1 dogrusal olmayan
dinamik bir yapiya sahiptir. Dinamik hafizaya sahip bu tiir yapay sinir aglar,
onceden tahmin uygulamalar1 i¢in uygundur. Yapay sinir aglarmin egitilmesinde
genellikle hata geri yayma (backpropagation) algoritmasi kullanilmaktadir (Budak ve
Can, 2004).

2.7.2. Ogrenme algoritmalarina gore yapay sinir aglari

Yapay sinir aglarinin verilen girdilere gore ¢ikti liretebilmesinin yolu diizenli bir
ogrenmeden gecer. Bu 6grenme isleminin birden fazla yontemi mevcuttur. Yapay

sinir aglar1 6grenme algoritmalarina gore;

e Danismanl 6grenme
e Danismansiz 6grenme
e Takviyeli 6grenme

olmak {izere ii¢ grupta incelenir.
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2.7.2.a. Damsmanh 6grenme

Danigmanli 6grenme sirasinda aga verilen giris degiskenleri icin ¢ikt1 degiskenleri de
verilir. Ag verilen girdiler i¢in istenen ¢ikislari olusturabilmek i¢in her bir degiskenin
agirliklarimm  giinceller. Agin ¢iktilar1 ile beklenen c¢iktilar arasindaki hata
hesaplanarak, yeni agirliklar1 bu hata payma gore diizenlenir. Hata pay1
hesaplanirken agin biitiin ¢iktilart ile beklenen ¢iktilar arasindaki fark hesaplanir ve
bu farka gbre her ndrona diisen hata payr bulunur. Daha sonra her néron kendine

gelen agirliklart giinceller (Sarag, 2004).

2.7.2.b. Damismansiz 6grenme

Danigsmansiz 6grenmede, aga 6grenme sirasinda sadece ornek girdileri verilmektedir.
Herhangi bir ¢ikt1 verisi girilmez. Giriste verilen bilgilere gore ag her bir ornegi
kendi arasinda smiflandiracak sekilde kendi kurallarini olusturur. Ag baglanti
agirliklarini ayni 6zellikte olan dokulart ayirabilecek sekilde diizenleyerek 6grenme

islemini tamamlar (Sarag, 2004).

2.7.2.c. Takviyeli 6grenme

Takviyeli 6grenmede, agin her dongii sonunda elde ettii sonucun iyi veya koti
olmasi durumlarina gore degerlendirme bilgisi verilir. Ag bu bilgilere gore kendini
yeniden diizenler. Bu sayede ag herhangi bir girdi dizisiyle hem 6grenerek hem de
sonug ¢ikararak islemeye devam eder. Ornegin yapay sinir ag ile bir satrang oynayan
program oOnce yaptigi hamlenin dogru olup olmadigini bilmeden hamlesini yapar.
Oyun sonunda kazananin program olmas1 durumunda yapmis oldugu hamleleri dogru
oldugunu anlar ve sonraki oyunlarinda benzer hamleleri iyi olarak degerlendirerek

oynayacaktir.
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2.7.3. Ogrenme zamanina gére yapay sinir aglari

Ogrenme zamanlarina gore yapay sinir ag1 ikiye ayrilir;

e Statik 6grenme
e Dinamik 6grenme

2.7.3.a. Statik ogrenmeli yapay sinir aglar:

Statik 6grenme kurali ile ¢alisan yapay sinir aglari, kullanmadan 6nce egitilir. Egitim
tamamlandiktan sonra program kullanima hazir hale gelir. Ancak kullanim sirasinda
ag tlizerindeki agirliklarda herhangi bir degisiklik s6z konusu da olmamaktadir.
Egitimin diizgiin yapilmamasi durumunda istenilen sonucu bulmak i¢in Once
program sonlandirilir ve ardindan agirliklarda yeni bastan giincelleme yapilmasi

gerekmektedir.

2.7.3.b. Dinamik 6grenmeli yapay sinir aglari

Dinamik 6grenme esasli yapay sinir aglarinda, program ¢alistig1 siireler icerisinde de
ogrenme On goriilerek tasarlanmistir. Yapay sinir ag1 egitimi tamamlandiktan sonraki
kullanimlarda ¢ikisin onaylanmasma gore agirliklarini degistirerek calismasina

devam eder.

2.8. Yapay Sinir Aginin Modeli

Yapay sinir aglar1 giris katmani, ara katmanlari, ¢ikis katmanlar1 ve katmanlar arasi
hiicreler ile bag kurmak i¢in baglanti elemanlarindan olusmaktadir. Sekil 2.4’te

yapay sinir ag1 ndron modeli ve katmanlar gosterilmistir.
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GIRI$ KATMANI ARA KATMANLAR CIKIS KATMANI

Sekil 2.4. Yapay sinir ag1 katmanlari

2.8.1. Giris katmam

Yapay sinir aglarmma dis diinyadan girdilerin geldigi katmandir. Bu katmanda dis
diinyadan gelecek giris sayis1 kadar hiicre bulunmaktadir. Giris katmanindaki veriler

herhangi bir igleme ugramadan alt katmanlara iletilir.

2.8.2. Ara (gizli) katman

Giris katmanindan ¢ikan bilgiler bu katmana gelir. Ara katman sayis1 agdan aga
degisiklik gosterebilir. Bazi yapay sinir aglarinda ara katman bulunmadigi gibi bazi
sinir aglarinda birden fazla ara katman bulunmaktadir. Ara katmandaki néron sayisi
giris ve cikis sayisindan bagimsizdir. Ara katmanlarin ve bu katmandaki ndron
sayisinin artmasi hesabin karmasik hale gelmesi ve uzun slirmesine ragmen yapay

sinir aginin daha karmasik problemlerin ¢6ziimiinde kullanilmasin1 sagmaktadir.
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Gizli tabakadaki ndron sayisinin ise belirli bir sistematigi bulunmamaktadir. Bu

tabakadaki ndron sayist deneme yanilma yolu ile belirlenir (Budak ve Can,2004).

2.8.3. Cikt1 katmam

Ara katmanlardan gelen bilgileri isleyerek agin ciktilarini {ireten katmandir. Bu
katmanda iiretilen ¢iktilar ya dig diinyaya sunulur ya da geri beslemeli yapay sinir

aglarinda agirlik giincellemesi yapilarak tekrar aga sunulmaktadir.

2.9. Yapisal Diizensizlikler

Yapilarin depreme karst davranislarinin olumsuz yonde etkileyen ve bu nedenle
tasarimindan ve yapimindan kaginilmasi gereken diizensizlikleri igeren yapilar
diizensiz yapilar olarak adlandirilir (DBYBHY, 2007). Bu diizensizlikler planda
diizensizlik durumlar ve diisey dogrultuda diizensizlik durumlar1 olamak tiizere iki

baslikta incelenir.

2.9.1. Planda diizensizlik durumlari

Planda diizensizlik durumlar1 ‘‘Deprem Bolgelerinde Yapilacak Binalar Hakkinda

Yonetmelik 2007°” (DBYBHY-2007)’ye gore dort baslikta incelenir.

2.9.1.a. A1 Burulma diizensizligi

Burulma diizensizligi katsayisi (), birbirine dik iki deprem dogrultusunun herhangi
biri i¢in 6telenmesinin, o kattaki ayni dogrultudaki ortalama goreli 6telenmeye orani
olarak ifade edilebilir. Bu katsaymin 1,20’den biiylik olmasi durumunda burulma

diizensizligi olusur (DBYBHY, 2007).
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Hpi = (Ai)max /(Ai)ort > 1320
(A i)max=(di)max‘(di‘1)max

(2.1)
(2.2)
(AD)min=(A0)min~(Ai-1)min (2.3)
(AD)or=(di)or~(di-1)ors (2.4)
d;:  Binanm i’ inci katinda deprem yiiklerine goére hesaplanan yer degistirme
di.;: Binanm (i-1)’ inci katinda deprem ytiklerine gore hesaplanan yer degistirme
Ai:  Binanin i’ inci katindaki goreli kat 6telemesi
(A max : Binanin i“inci kattaki maksimum goreli kat Gtelemesi
(A0)min : Binanin i“inci kattaki minimum goreli kat 6telemesi
(Ai)ort :

M
Lo
|

|

i inci kat dégemesi

Depreni‘dogrultusu

Binanin i“inci kattaki ortalama goreli kat 6telemesidir.

, (A ymax

Sekil 2.5. Dosemelerin kendi diizlemleri iginde rijit diyafram olarak ¢aligsmalar1

durumunda goreli kat 6telemesi (DBYBHY, 2007)

Kat deplasmanlar1 d; ve goreli kat 6telemeleri 4;, deprem yiiklerinin + %5 eksantrik

olarak yapiya etki ettirilmesiyle belirlenir (Sekil 2.6).
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O  Kaydwims lditle merkezi

Sekil 2.6. Kaydirilmis kiitle merkezi (DBYBHY, 2007)

Binanin herhangi bir i’ inci katinda burulma diizensizligi bulunmasi durumunda

1,20 < np; < 2,00 ise, eksantrisite degerleri her iki dogrultu i¢in Di biiyiitme katsayisi
ile carpilarak biiyiitilmeli ve analiz yeniden yapilmali. DBYBHY-2007' de bu

biiylitme katsayis1 Denk. 2.5 ile ifade dilmistir.

Di = (i14/ 1,20)°

(2.5)

Ny > 2,00 olmasi durumunda dinamik analiz yapilmalidir.

2.9.1.b. A2 Doseme siireksizlikleri

Herhangi bir 1’ inci kattaki dosemede

e Merdiven ve asansOr

bosluklar1 dahil, bosluk alanlar1 toplaminin kat briit

alaninin 1/3’ilinden fazla olmas1 durumu (Sekil 2.7).

e Deprem yiiklerinin

aktarilabilmesini giiglestiren yerel doseme bosluklarinin bulunmast durumu

(Sekil 2.8).
e Dodsemenin diizlem igi

(Sekil 2.9).

diisey tasiyict  sistem  elemanlarina  gilivenle

rijitlik ve dayaniminda ani azalmalarin olmasi durumu
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Ab=Abl £ Ab2

Ab/A>1/3

o

o

Apz

o

o

o o

Sekil 2.7. A2 tiirii diizensizlik durumu I (DBYBHY, 2007)

Ab: Bosluk alanlar1 toplami

A Briit kat alan1

[ ]

r—
—

]

]

-

Kesit A-A

Sekil 2.9. A2 tiirii diizensizlik durumu III (DBYBHY, 2007)

]
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2.9.1.c. A3 Planda cikintilar bulunmasi

Bina kat planinda ¢ikint1 yapan kisimlarin birbirine dik iki yondeki boyutlariin her
ikisinin de (ax, ay), yapmin o katinin ayni dogrultudaki toplam plan boyutlarinin
(Lx,Ly) %20 sini ge¢mesi halinde, sistemde A3 tiirii diizensizlik bulundugu kabul
edilmektedir (Sekil 2.10).

-1
I.n‘}.

Ly o8 L,
{l} H},
dy
s iy .

< 3 F b [ : | a |
- e I e
X Ly Ly

ax > 0,2 Lx ve aym zamanda ay > 0,2 Ly

Sekil 2.10. A3 tiirii diizensizlik durumu (DBYBHY, 2007).

2.9.1.d. A4 Tasiyic1 eleman eksenlerinin paralel olmamasi

Tas1yict sistemin diisey elemanlarmin plandaki asal eksenlerinin, goz Oniine alinan

dik yatay deprem dogrultularina paralel olmamasi1 durumudur (Sekil 2.11).

X deprem dogrultusu

X ﬁ‘f deprem dogrultusu

N

Sekil 2.11. A4 tiirii diizensizlik durumu (DBYBHY, 2007).
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Yapida A4 tiri dizensizligin bulunmast durumunda, diizensizlik bulunan

elemanlarin (a) asal eksen dogrultusundaki i¢ kuvvetleri;

By =+ By + 0,30 By, (2.5)
By=+0,30 Byy % By (2.6)

olarak diizenlenir. Ayni1 islemler (b) ekseni i¢inde yapilirken en elverigsiz kesit tesiri
olana gore tasarim yapilmalidir. Yukaridaki formiillerde;

B,: Tastyict sistem elemaninin (a) asal ekseni dogrultusunda tasarima esas i¢
kuvvet biiytlikliigiinii,

B.: Tastyict sistem elemaninin (a) asal ekseni dogrultusunda, x dogrultusundaki
depremden olusan i¢ kuvvet biiyiikligiini,

B,:  Tasiyicr sistem elemaninin (a) asal ekseni dogrultusunda, y dogrultusundaki

depremden olusan i¢ kuvvet biiyiikliigiinii gostermektedir.

2.9.2. Diisey dogrultuda diizensizlik durumlari

Diisey dogrultuda olusabilecek diizensizlik durumu ti¢ bashk altinda asagida

siralanmaktadir.

2.9.2.a. B1 Komsu katlar aras1 dayamim diizensizligi (Zayif kat)

Betonarme binalarda, birbirine dik iki deprem dogrultusunun herhangi birinde,
herhangi bir kattaki etkili kesme alaninin (kolon + perde + 0,15 % kdgir duvar alant)
bir iist kattaki etkili kesme alanina orani olanak tanimlanan #,;, dayanim diizensizligi
katsayisinin 0,80’den kii¢iik olmas1 durumudur (DBYBHY, 2007).

Bu diizensizlik durumu i¢in DBYBHY te gosterilen bagintilar;

Nei = (ZA4e)i / (ZA4e); + 1 <0,80 (2.7)

Herhangi bir kattaki etkili kesme alaninin ifadesi;
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A, =ZA, + ZAg + 0,15 T4, (2.8)

olarak hesaplanacaktir. Bu bagintida;

YA, : Herhangi bir kattaki kolon en kesiti etkin gévde alanlar1 toplami,

YA, : Binada herhangi bir katta hesap yapilan deprem dogrultusuna paralel
dogrultuda perde olarak (planda boyu eninin 7 katindan biiylik eleman) calisan
tastyici sistem elemanlarinin en kesit alanlarinin toplamint,

2Ax: Binada herhangi bir katta kap1 ve pencere bosluklari ¢ikarildiktan sonra,
hesap yapilan deprem dogrultusuna paralel kagir dolgu duvar alanlarinin toplaminm

gostermektedir.

2.9.2.b. B2 Komsu katlar arasi rijitlik diizensizligi (Yumusak kat)

Komsu katlardan birinin digerine gore asir1 dtelenme yapmasi, depreme dayanikli
yap1 tasarim ilkelerine uygun diismemektedir. Bu durum yumusak kat olusumu
olarak adlandirilmakta ve deprem yonetmeliginde komsu katlar arasi rijitlik
diizensizligi olarak tanimlanmaktadir. Birbirine dik iki deprem dogrultusunun
herhangi biri igin, herhangi bir 7’inci kattaki ortalama goreli kat dtelemesi oraninin
bir list veya bir alt kattaki ortalama goreli kat Otelemesi oranina boliinmesi ile
tanimlanan rijitlik diizensizligi katsayis1 #4; nin 2,00 den fazla olmasi durumu olarak
tanimlanir. Goreli kat 6telenmeleri hesabinda * %5 ek dis merkezlik etkileri dikkate

alimmalidir (Dogangiin, 2012).

77ki = (Ai/hi)ort/(AH] /hi+1)ort > ZaOO Veya 77ki = (Ai/hz)ort/(Ai—l/hi—l)ort > 2,00 (29)

Bu diizensizlik yurdumuzda ¢ok sik karsilagilan bir diizensizlik tiirii olarak karsimiza
cikmaktadir. Ozellikle yapilarin zemin katlarinin ticari olarak kullanilmasi sebebiyle
daha ¢ok calisma alani1 veya ferah bir ortam elde etmek amaciyla bu kat diger
katlardan daha yiiksek, vitrinli, duvar 6rmeden tasarlanmaktadir. Sekil 2.12°de zemin

kat yiiksekligi diger katlardan fazla olan betonarme bir yap1 goriilmektedir.
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Diger katlar bolme duvarlart ile kapatildigindan ve zemin kata kiyasla kat
yiiksekliginin az olmasindan dolayi {ist katlar zemin kata gore daha rijit bir davranis
gostermektedir. Dolayisiyla iist katlarda goreli kat 6telemesi pek olusmayacaktir. Bu
sebepten dolayi, yumusak kat diizensizligine yol agabilecek faktorler bulunan kat
deprem esnasinda yapinin yapacagi yer degistirmenin tamamina yakinini kendisi

yapacaktir.

. — | -
S e o L]

Sekil 2.12. Zemin kat yiiksekligi diger katlardan fazla olan bir betonarme yapi.

Yurdumuzda yasanan Kocaeli ve Van depremlerinde yapilan incelemeler sonucunda
yumusak kat diizensizligine yol acan faktorlerin olmasi durumunda {iist katlardaki
Otelenmenin zemin kata gore ¢ok daha az oldugu goriilmiistiir. Yap1 hasariin zemin
kata yogunlastig1 ve iist katlarda camlarin dahi kirilmadigi goézlemlenmistir. Sekil
2.13 ve Sekil 2.14’te Kocaeli ve Van depremlerinde yumusak kat diizensizliginden

dolay1 hasar goren betonarme yap1 drnekleri goriilmektedir.
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Sekil 2.13. 17 Agustos 1999 Kocaeli depreminde yumusak kat diizensizliginden
dolay1 hasar goren binalar (Eren, 2009)

Sekil 2.14. Van depreminde yumusak kat diizensizliginden dolay1 hasar goren bir
bina (Atalay, 2015)

Yumusak kat diizensizligi bulunmasi durumunda yapilmasi gerekenler sdyle

siralamak mimkundiir.

e Deprem yonetmeliginde; yumusak kat varsa, birinci ve ikinci deprem
bolgelerinde yiiksekligi 25 m’den fazla olan yapinin deprem hesabinin
dinamik yontemlerle yapilmasi gerektigi belirtilmistir. Yonetmeligin bu
noktada yetersiz oldugu, 25 m’den diisiik olan katlar i¢in herhangi bir tedbirin
bulunmadigin1 belirtmek gerekmektedir. Ayrica dinamik analiz ile bulunan

taban kesme kuvvetinin, esdeger deprem yiikii yonteminden daha diisiik
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degerler vermesi yonetmeligin yumusak kat diizensizliginin ¢6zlimiine 151k
tutmamaktadir.
Dogangiin, B2 tiirli diizensizlik birbirine komsu iki kat dikkate alinarak bu

katlarin oranindan hesaplanmaktadir. Rijitlik kosulu olarak ise Denk.(2.10);

(6;) max

< 0,02 (2.10)

0; :  Her bir deprem dogrultusu i¢in binanin i’ inci katindaki kolon ve
perdelerde hesaplanan etkin goreli kat 6telenmesi.

h; :  Yapi her bir kat yiiksekligi.

Bagintiyla goreli kat 6telenmesine getirilen sinirlama ise sadece bir kat igin
hesaplanmaktadir. Bu kosul her ne kadar bir kat i¢in tanimlansa da o kat i¢in
yapmin asirt Otelenme yapmasina smirlama getirilmektedir. Bagmtida
hesaplanan degerin asilmasi1 halinde, yapmn rijitliginin  artirlarak
otelenmenin azaltilmast Ongoriilmelidir. Dolayisiyla da tasarimin yeniden
diizenlenmesi gerekmektedir.

Bir binada komsu katlar arasindaki rijitlik diizensizliginin ‘yumusak’ katin
varligini tayin etmeye yarayan #; sayisi hesaplanirken, yigma dolgu duvarlar
muhakkak surette tasiyici sistemin matematik modeline esdeger capraz ¢ubuk
veya sonlu elemanlar yontemiyle dahil edilmelidir. Rijitlik diizensizligi
katsayisi #7z; 'nin 2,00°den fazla olmasi durumunda, yumusak katin kolon,
perde ve / veya yigma dolgu duvarlarinin boyutlar1 #; < 2,00 oluncaya kadar
arttirtlir. Ayrica, boyle bir katin kolonlari, sadece uglarinda degil, tim boyca
sartlma etriyeleri ile sarilir (Tezcan, 2007).

Vitrin yerine duvar yapilarak yumusak kat olusum nedeni ortadan kaldirabilir.
Tasiyict sistem sadece kolonlardan olugsmamali perde tasiyiciya agirhik
verilmeli deprem kuvveti mutlaka perdeler ile karsilanmalidir.

R katsayis1 diisikk alinabilir.(R=4) veya yumusak kat kolonlar1 tasarim
kuvvetleri 2,50 kat arttirarak betonarme hesap yapilabilir (Topgu, 2014).
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e Zemin kat kolonlarmi daha rijit yapabilmek i¢in kat kolonlarinin kesitlerini
arttirmak, ilave kolonlar tasarlamak veya diyagonal c¢elik cubuklar ilave
etmek, bunlarin haricinde zemin katta kemerler olusturmak ve payandalar
ilave etmek yumusak kat diizensizlik olusumunu 6nleyici yontemlerdir.

e Yatay rijitlik eksikliginden dolayr olusan yumusak kat durumlarinda, bu

......

......

koymak gerekir. Perdelerin ve ¢aprazlama elemanlarin, yapinin deprem
sirasinda burulma etkisinde kalmamasi ig¢in, agirlik merkezine oranla,
simetrik olarak yerlestirilmeleri gerekmektedir.

e Kolonlara sik araliklarla yatay donati konulmasi, bir guse veya basligin
bulunmasi, yap1 davranisini ¢ok 1iyi yapmasa da biraz 1iyilestirdigi

gozlemlenmistir.

2.9.2.c. B3 Tasiyicl sistem diisey elemanlarin siireksizligi

DBYBHY’de B3 tiirli diizensizligin bulundugu binalara iliskin kosullar asagida
belirtilmistir.

¢ Biitiin deprem bolgelerinde, kolonlar, binanin herhangi bir katinda konsol
kiriglerin veya alttaki kolonlarda olusturulan guselerin {istiine veya ucuna

oturtulmamalidir (Sekil 2.15).
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.::;/?/77 AT ST AT /;JL

Sekil 2.15. Kolonlarin konsol ve guselere oturmasi durumu (DBYBHY, 2007)

e Kolonun iki ucundan mesnetli bir kirise oturmasi durumunda, Kirisin
biitiin kesitlerinde ve ayrica goz Oniine alinan deprem dogrultusunda bu
kirisin baglandig1 diigiim noktalarina birlesen diger kiris ve kolonlarin
biitiin kesitlerinde, diisey yiikler ve depremin ortak etkisinden olusan tiim

i¢ kuvvet degerleri %50 oraninda arttirilacaktir (Sekil 2.16).

T AT ST AT

Sekil 2.16. Kolonun iki ucundan mesnetli kirise oturmast durumu (DBYBHY, 2007)

e Ust katlardaki perdenin altta kolonlara oturtulmasina hicbir zaman izin

verilmez (Sekil 2.17).
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AT AT AT AT ST ST

Sekil 2.17. Perdelerin kolona oturmasi durumu (DBYBHY, 2007)

e Perdelerin binanin herhangi bir katinda, kendi diizlemleri i¢inde kiriglerin
iistiine aciklik ortasinda oturtulmasina higbir zaman izin verilmez (Sekil

2.18).

AT T ST TR AT

Sekil 2.18. Perdelerin kirise oturmasi durumu (DBYBHY, 2007)
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3. MATERYAL ve YONTEM

Ulkemizde ve diinyada betonarme yapilarda siklikla giris (zemin) katimn ticari
olarak diisiiniildiiglinii gérmekteyiz. Ticari amaglh kullanilacak zemin katin daha
gosterigli ve albenili goriinmesi beklenmektedir. Dolayisiyla vitrin bulunan veya
ticari kullanim amaglanan mekanlarin daha ferah ve genis kullanim alani olmasi
istenir. Bu diisiince dogrultusunda zemin kat yiiksekligi, normal kat yiiksekliklerine
kiyasla daha yiiksek yapilmaktads ve bu yonde talepler yogunluk kazanmaktadir.
Zemin kat yliksekliginin yanisira daha ferah ve genis kullanim alanlar1 istenmesinden
dolay1 betonarme yap1 elemanlari olan kolon ve perdelerin dogrultu ve kesitlerinin bu
ama¢ dogrultusunda tasarlanmasi istenmektedir. Yapida bu tarz tasarim
degisikliklerinin yapilmasi sonucunda 2007 Tiirk Deprem Y 6netmeliginde de bahsi
gecen yap1 diizensizlikleriyle kars1 karsiya gelmekteyiz. Bu diizensizliklerin baginda
yumusak kat diizensizligi gelmekte ve geg¢miste edindigimiz aci tecriibeler

dogrultusunda bu diizensizligin varligi can ve mal kaybina sebebiyet vermektedir.

Yapilan bu ¢alismada yumusak kat diizensizliginin tasarim asamasinda veya mevcut
yapilarda, alternatif yontemler ile ¢ok daha pratik ve kisa siire igerisinde tespiti
amaglanmistir. Betonarme yapiya ait hangi fiziki 6zellik degiskenlerinin yumusak

kat diizensizliginde daha etkili oldugunun belirlenmesi hedeflenmektedir.

Calismada baslangic icin referans alinacak farkli kalip planlari olusturulmustur. Bu
kalip planlar1 olusturulurken farkli geometriler, degisken zemin kat yiiksekliklersi,
kolon ve perdelerde farkli kesit ve konumlandirmalar yapilmaya gayret
gosterilmistir. Kalip planlarinda kullanilan yapilara ait tasarim bilgileri Tablo 3.1°de

verilmistir.
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Tablo 3.1. Tasarlanan yapilar i¢in aks modelleri

Aks Model X Dogrultusu Aciklik Sayisi Y Dogrultusu Aciklik Sayisi

No

1 4 3
2 4 4
3 5 3

Tasarlanan her bir aks modelinden 8 adet farkli x ve y yap1 uzunluklarinda ve kolon
ve/veya perde duvarlarin farkli yerlesimler icin kalip planlart olusturulmustur. Bu
kalip planlarinda da normal kat yiiksekligi 3m iken zemin kat yiiksekligi 3, 4, 5, 6 m
ve toplam kat adedi 4, 8, 12 olan modeller olusturulmustur. Toplamda her bir aks
modeli i¢gin 96 farkli kalip plani tiim aks modelleri i¢in ise 288 adet farkli kalip plani
tasarlanmistir. Tasarlanan kalip planlar1 EK-1, EK-2 ve EK-3’ te verilmistir.

Tasarimlar1 gergeklestirilen kalip planlar1 iilkemizde proje biirolarinda ideCad,
Probina, STA4CAD gibi statik ¢éziimleme agamasinda siklikla tercih edilen paket
programlardan STA4CAD program ile analizleri gerceklestirilmistir. Bu tiir paket
programlarin birinin tercih edilme sebebi, veri setimizin ¢ok sayida olmasi ve

caligmada kullanilacak parametrelerin bu programla daha hizl elde edilebilmesidir.

STA4CAD paket programi ile 288 adet farkli kalip planina sahip betonarme yap1
analiz edilmis ve yapay sinir ag1 algoritmast i¢in gerekli olan giris parametreleri ve
sonu¢ olarak alacagimiz ¢iktt parametreleri elde edilmistir. Elde edilen bu
parametreler, bir sayisal hesap yazilimi1 olan Matlab’e (matrix laboratory) aktarilarak

yapay sinir ag1 olusturulmustur.

3.1. STA4CAD Programi

Sta4-Cad program iilkemizde statik proje mielliflerinin ¢ok katli betonarme binalar
i¢in statik, deprem, riizgar, zemin yiiklerinin dikkate alinarak ii¢ boyutlu analizinin
yapilmasinda ve proje ¢izim asamalarinda biiyiik kolaylik saglayan Tiirk yazilim

tabanl bir paket programdir.
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Yapi tasarlanirken, tasarimin giivenilir, hizli ve ekonomik olarak gerceklestirilmesi
gerekmektedir. Bu tiir paket programlarinin proje ofislerinde kullanilmas: bu
sebeplerden dolay1r zorunlu hale gelmistir (Gelibolu, 2008). Programin hesap
yontemi, miihendislik kabulleri dogrultusunda yap1 ii¢ boyutunda genel rijitlik
matrisi kurulur. Kurulan bu matrisler bloklanarak yapi deplasmanlari elde edilmis

olur.

Betonarme yapi elemanlar1 olan plaklar program tarafindan rijit diyafram kabul
edilir. Bu kabul dogrultusunda kat diizlemlerinde ve kati olusturan elemanlarin
uclarindaki dx, dy, 0z, deplasmanlar1 hesaplanir. Hesaplanan deplasmanlar yardimi
ile yap1 denge denklemleri kurulmug olur. Plaklara gelen sabit ve hareketli ytikler
yield-line teorisine gore plak geometrisi dogrultusunda kiris ve kolon ve/veya
perdelere aktarilir. Plaklarin kolon ve/veya iizerlerine gelen kisimlarinda dogrudan

kolon ve/veya perdelere, diger kisimlarinda ise kirislere yiik aktarimi gergeklestirilir.

Yap1 elemanlarindan olan kirislerin kolonlarin i¢inde kalan kisimlar1 i¢in sonsuz rijit
kabulii yapilarak Moment — Alan Metodu ile gelen sabit hareketli yiik ve deprem
yiiklerine gore diyagramlar olusturulur. Olusturulan diyagramlar neticesinde plak,
kiris, kolon donat1 alanlar1 hesaplanarak makro kolayliginda en uygun donati alani
hesab1 ve beton siifi se¢cimi gergeklestirilmektedir. Proje ¢izimi pratik ve hizli bir

sekilde yapilabilmektedir.

3.2.Matlab (matrix laboratory) Program

1970 1i yillarin sonuna dogru uygulamali matematigin bilim insanlarinca giiclii bir
sekilde benimsenmesinin ardindan Cleve Moler tarafindan Matlab gelistirilmeye
baslanmistir. Cleve Moler, Jack Litle ve Steve Bangert birlikteligi ile gelistirilmis
olan Matlab, 1984 yilinda MathWorks kurulmustur. Gelistirilen kiitiiphaneler
JackPac olarak bilinir. 2000 yilinda daha i1yi matris isleme ve yeni kiitliphanelerin

olusturulmasi amaciyla yeniden giincellenmesiyle bugiinki halini almastir.
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Matlab ¢ok sayida deger iceren dizilerin sayisal hesaplamasinin yapilabildigi yeni
nesil yazilim, programlama dilidir. Ayrica Matlab matris isleme, fonksiyon ¢izme,
algoritma olusturabilme ve kullanici ara yiizlerini olusturabilme gibi bir¢ok imkan ve

kolaylik saglayabilmektedir.

Gliniimiizde Matlab bir¢gok miihendislik problemi i¢in hesap yolunda en biiyiik
yardimci olarak kullanilmakta ve iiniversitelerde bilgisayar yazilimi1 ve uygulamali
matematik  egitimleri  verilmektedir. Matlab biinyesinde bircok simulink
uygulamasini barindirmaktadir. Matlab’in siklikla kullanim alanlari; matematik ve
hesaplama islemleri, modelleme, simiilasyon, 6n tipleme, veri analizi, goriintii isleme
uygulamasi, algoritma gelistirme, miihendislik grafiklendirmesi ve yapay sinir agi

uygulamasi bunlardan bir tanesidir.

3.3. Yontem

Bu ¢alismada zemin katlar1 isyeri olarak tasarlanan ve zemin kat yiiksekligi 3, 4, 5, 6
m olan ve her bir zemin kat ytiksekligi i¢in 4, 8, 12 katl yapilar DBYBHY 2007’ye
gore STA4CAD paket programui ile analize tabi tutulmustur.

Tasarimi yapilan kalip planlari i¢in sabit deprem bolgesi ve beton sinifi olmak iizere

STA4CAD yap bilgileri soyle siralanabilir;

e Beton simifl : C30 (fx =300 kg/cm2 )
o C(Celik : fe= 4200 kg/cm?

e Deprem bolgesi katsayisi : Ap=0,30

e Deprem yap1 davranis katsayisi : Rx/Ry

e Tiimii cergeveli yapilar i¢in : R=8

e Cerceveli ve perdeli yapilar i¢in : R=7

e Deprem yap1 6nem katsayisi : 1=1,00

e Spektrum karakteristik periyodu . 1T,/T, =0,15/0,40
e Hareketli yiik katsayisi : n=20,30

e Zemin yatak katsayis1 : Kp=2000t/m3

e Zemin emniyet gerilmesi : 10t/ m?

e Hareketli yiik azaltma katsayisi C=1
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Kalip planlari i¢in yapi kirig dis duvarlarin sabit, 19 cm tugla duvar birim yiik{;
g=0,8t/m

Kalip planlar1 i¢in yap1 kiris i¢ duvarlarin sabit, 13 cm tugla duvar birim yiikii;
g=0,625t/m

Kalip planlari i¢in yap1 plak sabit, fayans kaplama birim yiik{i;

g=0,17 t/m*

Kalip planlar1 i¢in yap1 plak hareketli yiikii;

q=0,17 t/m’*

Kalip planlart i¢in yap1 plak kalinligi sabit olup 12 cm’dir

Kalip planlar1 i¢in kiris boyutlar sabit olup 30 / 60 cm dir.

Kalip planlar1 tasariminda dikkate alinan kriterler sdyle siralanabilir;
Zemin kat yiiksekliklerinin se¢imi i¢in iilkemizde en ¢ok uygulamasi olan kat
yiiksekliklert secilmistir. Normal kat yiikseklikleri i¢in 3 m sabit yiikseklik

alinmustir.

Tasarimlarda her aks modellerindeki kalip planlarindan biri i¢in Oncelik olarak
agirlik merkezi ve rijitlik merkezi {ist liste cakistirilmaya calisilmis ve rijitlik merkezi
yapt geometrik merkezinde olmasi saglanmistir. Bir diger kalip plami i¢in perde
elemanlar1 yapt dis kenarlarina simetrik bir sekilde yerlestirilmistir. Yine bir diger
kalip plan1 i¢in perde elemanlar1 yap1 i¢ bolgelerine simetrik yerlestirilmistir. Geriye
kalan 5 adet kalip plan1 i¢in ¢ergceve sistem kolon elemanlari, ticari amag
dogrultusunda daha genis vitrin alanlart ve kullaniom amaci1 giidiilerek
yerlestirilmistir. Cerceve ve perdeli sistemlerde de yine aymi sekilde ticari amag

dogrultusunda uygun yerlesim yapilmistir.

Her bir kalip aks modeli i¢in farkli kesitlerde kolon kesitleri kullanilmis, perde
kesitleri sabit tutulup 30 / 210 cm boyutu kullanilmistir. Kirisler kolon elemanlarinin

giiclii eksenlerinde baglanmistir. Sebebi olarak yapimizda istegimiz disinda farkli
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yapt diizensizliklerinin olusmamas: i¢in diisliniilmiistiir. Farkli kalip planlar i¢in aks
Olciileri olarak 4 m ve 4,5 m kullanilmistir.

On tasarmm bu kistaslar dogrultusunda STA4CAD paket programinda olusturulan
modeller i¢in zemin sinifi, zemin emniyet gerilmesi, deprem bdlgesi, beton ve donati
tirleri gibi degerler sabit tutulmustur. Programda kat hizalarindaki plaklar rijit
diyafram kabulii ile ve DBYBHY 2007 de yer alan esdeger deprem yiikii yontemi,
mod birlestirme yontemleri ile deprem etkisi sonuglari goriilmek iizere analizi

gerceklestirilmistir.

Her iki hesap yontemi igin Sta4-Cad programinda opsiyonel se¢im imkani
saglamaktadir. DBYBHY 2007’de belirlenen sartlar dogrultusunda deprem

etkilerinin sonuglari1 bu iki hesap yontemleri verileriyle degerlendirilmistir.

Degerlendirme kistast olarak yumusak kat diizensizliginin olugmasinda etken
olabilecegini diisiindiiglimiiz kolon sayisi, kolon kesit alanlar1 toplami, perde sayisi,
perde kesit alanlar1 toplami, her iki deprem dogrultusu i¢in rijitlikleri, bina her iki
deprem dogrultusu icin uzunlugu ve aks sayilari, zemin kat yiiksekligi, toplam bina
yiiksekligi, yap1 kiitle, rijitlik merkezleri ve aralarindaki mesafeler, her iki deprem
dogrultusu kat deplasmanlari, ortalama goreli kat otelenmeleri, rijitlik diizensizligi
kat sayisi, esdeger deprem yiikii yontemi ve mod birlestirme hesap yontemine gore
elde edilen her iki deprem dogrultusundaki taban kesme kuvvetleri incelenmis ve

kay1t edilmistir.

3.3.1 Yumusak kat diizensizligi analiz yontemi deprem yonetmeligine gore

secimi

Binalarin ve bina tiirii yapilarin deprem hesabinda kullanilacak yontemler; 3.3.1.a‘da
verilen esdeger deprem yiikii yontemi, 3.3.1.b’de verilen mod birlestirme yontemi ve
3.3.1.c’de verilen zaman tanim alaninda hesap yontemleri’dir. 3.3.1.b’de verilen

yontem, tiim binalarin ve bina tilirli yapilarin deprem hesabinda kullanilabilir.
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Yumusak kat diizensizligi i¢in hesap yontemi se¢iminde i¢in Sekil 3.1°de akis

diyagramindan da faydalanilabilmektedir.

‘ Deprem Hesap Yontemi ‘

[l. veya 2 J—— Deprem Bélgesi |—p. veya 4]

vl

= evet hayir
Burulma_ Hv<40m
evet | Diizensizligifhavy, & . | hayir
N.<2,0
bi [
Burulma_
evet | Diizensizligi|havr,
Nwi<2,0
-Esdeger
Deprem Yiki — =
Y éntemiyle Deprem — lelltll.k e
Hesabi ayr_IDiizensizligi evet Lomany
aninda resa
lei>2,0 Y ontemleri 5
Jovet evet

Sekil 3.1. Deprem analiz hesab1 i¢in akis semasi

3.3.1.a. Esdeger deprem yiikii yontemi

Esdeger

Ozetlenmistir.

deprem yiikii yOnteminin uygulanabilecegi

binalar

Tablo 3.2°de
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Tablo 3.2. Esdeger deprem yiikii yonteminin uygulanabilecegi binalar

Deprem Toplam
Bolgesi Bina Tiirii Yiikseklik Sinir1
Her bir katta burulma diizensizligi katsayisinin 7, Hy<25m

1-2 < 2,00 kosulunu sagladigi binalar

Her bir katta burulma diizensizligi katsayisinin 7, Hy<40m
1-2 < 2,00 kosulunu sagladigi ve ayrica B2 tiirli
diizensizliginin olmadig: binalar

3-4 Tiim binalar Hy<40m

Go6z Oniine alinan deprem dogrultusunda, binanin tiimiine etkiyen toplam esdeger

deprem yiikii (taban kesme kuvveti), V;, Denk.(3.1) ile belirlenecektir.

, _ WA

t > 0.104,1 W
R, (T)

(3.1)

Binanin birinci dogal titresim periyodu 7; , Denk.(3.4)’e gore hesaplanacaktir.
Denk.(3.1)’de yer alan ve binanin deprem yiiklerinin hesaplanmasinda kullanilacak

toplam agirligi, W, Denk.(3.2) ile belirlenecektir.

N
W=7>w
i=1 (3.2)
Denk.(3.2)’deki w; kat agirliklar ise Denk.(3.3) ile hesaplanacaktir.
w; = gi +n qi (33)

Denk.(3.3)’de yer alan hareketli yilik katilim katsayisi, (n) Tablo 3.3°te verilmistir.
Endiistri binalarinda sabit donanim agirliklar1 i¢in » = 1 alinacak, ancak ving
kaldirma ytiikleri kat agirliklarinin hesabinda goéz Oniine alinmayacaktir. Deprem
yiiklerinin belirlenmesinde kullanilacak cat1 kat1 agirliginin hesabinda kar yiiklerinin

%30’u g6z Oniine alinacaktir.
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Tablo 3.3. Hareketli yiik katilim katsayis1 (n)

Binanin Kullanim Amaci n
Depo, antrepo, vb. 0,80
Okul, 6grenci yurdu, spor tesisi, sinema, tiyatro, konser salonu, 0,60

garaj, lokanta, magaza, vb.

Konut, igyeri, otel, hastane, vb. 0,30

Esdeger deprem yiikii yonteminin uygulanmasit durumunda, binanin deprem
dogrultusundaki hakim dogal periyodu, Denk.(3.4) ile hesaplanan degerden daha
biiyiik alinmayacaktir.

_ ZIiV=1 m; d,%i
TI=2x /—zlivlefi i 3.4

3.3.1.b. Mod birlestirme yontemi

Bu yontemde maksimum i¢ kuvvetler ve yer degistirmeler, binada yeterli sayida
dogal titresim modunun her biri i¢in hesaplanan maksimum katkilarin istatistiksel
olarak birlestirilmesi ile elde edilir. Herhangi bir »’inci titresim madunda g6z Oniine

aliacak azaltilmis ivme spektrumu ordinati1 Denk.(3.5) ile belirlenecektir.

S (1) = % (3.5)

Elastik tasarim ivme spektrumunun &zel olarak belirlenmesi durumunda,
Denk.(3.5)’te Su(T,) yerine, ilgili 6zel spektrum ordinati gbz Oniine aliacaktir.
Dosemelerin yatay diizlemde rijit diyafram olarak calistig1 binalarda, her bir katta,
birbirine dik dogrultularda iki yatay serbestlik derecesi ile kiitle merkezinden gegen
diisey eksen etrafindaki donme serbestlik derecesi géz Oniine alinacaktir. Her katta
modal deprem vyiikleri bu serbestlik dereceleri i¢cin hesaplanacak, ancak ek dis

merkezlik etkisinin hesaba katilabilmesi amaci ile deprem dogrultusuna dik
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dogrultudaki kat boyutunun +%>5 kadar kaydirilmasi ile belirlenen noktalara ve ek bir

yiikleme olarak kat kiitle merkezine uygulanacaktir.

Hesaba katilmasi gereken yeterli titresim modu sayisi, Y, géz oniine alinan birbirine
dik x ve y yatay deprem dogrultularinin her birine, her bir mod i¢in hesaplanan etkin
kiitlelerin toplaminin higbir zaman bina toplam kiitlesinin %90’indan daha az

olmamasi kuralina gore belirlenecektir.

2
=1 Man = Yn=1 LL: > 0,90 XL, my
(3.6)
L3n
Z¥1=1Myn - 23,1:1 MLn = 0,90 Zliv=1 m;

Denk.(3.6)’da yer alan L,, ve L,, ile modal kiitle M, ’nin ifadesi, kat dogsemelerinin

rijit diyafram olarak ¢alistig1 binalar i¢in asagida verilmistir.

L = Z%:lmi Oxin + L= Zgzlmi D xin
(3.7)
—_ VNV 2 2 2
M, = 2i=1(mi (Dxin +m (Dyin + m@iq)ein)

Binaya etkiyen toplam deprem yiikii, kat kesme kuvveti, i¢ kuvvet bilesenleri, yer
degistirme ve goreli kat oOtelenmesi gibi biiyiikliiklerin her biri i¢in ayr1 ayri
uygulanmak iizere, her titresim modu i¢in hesaplanan ve eszamanli olmayan
maksimum katkilarin istatistiksel olarak birlestirilmesi i¢in uygulanacak kurallar

asagida verilmistir;

Tm < Tn olmak lizere, géz oOniline alman herhangi iki titresim moduna ait dogal
periyotlarin daima 7m / Tn < 0,80 kosulunu saglamasi durumunda, maksimum mod

katkilarmin birlestirilmesi i¢in karelerin toplaminin karekokii kurali uygulanabilir.

Yukaridaki durumun saglanamamasi durumunda, maksimum mod katkilarinin

birlestirilmesi i¢in tam karesel birlestirme (CQC) kurali uygulanacaktir. Bu kuralin
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uygulanmasinda kullanilacak c¢apraz korelasyon katsayilarinin hesabinda, modal

sOniim oranlari biitiin titresim modalari i¢in %35 olarak alinacaktir.

3.3.1.c. Zaman tanim alaninda hesap yontemi

Bina ve bina tiirii yapilarin zaman tanim alaninda dogrusal elastik ya da dogrusal
elastik olmayan deprem hesab1 igin, yapay yollar ile iiretilen, daha once kaydedilmis

veya benzestirilmis deprem yer hareketleri kullanilmaktadir.

Yapay yer hareketlerinin kullanilmas1 durumunda, asagidaki 6zellikleri tasiyan en az

ic deprem yer hareketi liretilecektir.

(a) Kuvvetli yer hareketi kismimin siiresi, binanin birinci dogal titresim
periyodunun 5 katindan ve 15 saniyeden daha kisa olmayacaktir.

(b) Uretilen deprem yer hareketinin sifir periyoda karsi gelen spektral ivme
degerinin ortalamasi 4y, den daha kii¢iik olmayacaktir.

(c) Yapay olarak iiretilen her bir ivme kaydina gore %5 soniim orani i¢in yeniden
bulunacak spektral ivme degerlerinin ortalamasi, géz Oniine alinan deprem
dogrultusundaki birinci (hakim) periyod 7;’e gore 0,207, ile 2,007,
arasindaki periyodlar i¢in yonetmelige gore tanimlanmis olan S,.(7) elastik
spektral ivmelerinin %90’ 1indan daha az olmayacak. Zaman tanim alaninda
dogrusal elastik analiz yapilmasi durumunda, azaltilmis deprem yer
hareketinin elde edilmesi ic¢in esas alinacak spektral ivme degerleri

Denk.(3.5) ile hesaplanacaktir.

Zaman tanim alaninda yapilacak deprem hesab:1 icin kaydedilmis depremler veya
kaynak veya dalga yayilimi ozellikleri fiziksel olarak benzestirilmis yer hareketleri
kullanilabilir. Bu tiir yer hareketleri iretilirken yerel zemin kosullar1 da uygun

bicimde gbz Oniine alinmalidir.
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Zaman tanim alaninda dogrusal elastik olmayan hesap yapilmasi durumunda, tasiyici
sistem elamanlarimin tekrarli yiikler altindaki dinamik davranislarini temsil eden i¢
kuvvet — sekil degistirme bagintilari, teorik ve deneysel gegerlilikleri kanitlanmig
olmak kaydi ile ilgili literatiirden yararlanilarak tanimlanacaktir. Dogrusal veya
dogrusal olmayan hesapta, ii¢ yer hareketi kullanilmasi durumunda sonuglarin
maksimumu, en az yedi yer hareketi kullanilmasi durumunda ise sonuglarin

ortalamasi tasarim icin esas alinacaktir.

3.3.2. Etkin goreli kat dtelemelerinin hesaplanmasi ve sinirlandirilmasi

Herhangi bir kolon veya perde i¢in, ardisik iki kat arasindaki yer degistirme farkini

ifade eden azaltilmis goreli kat 6telenmesi, 4; Denk. (3.8) ile elde edilir.

Ai:di—di_] (38)

Denk. (4.7)’de d; ve d;.;, her bir deprem dogrultusu i¢in binanin i’ inci ve (i-1)’ inci
katlarinda herhangi bir kolon veya perdenin uglarinda azaltilmis deprem yiiklerine

gore hesaplanan yatay yer degistirmeleri gostermektedir.

Her bir deprem dogrultusu i¢in, binanin i’ inci katindaki kolon veya perdeler i¢in

etkin goreli kat 6telemesi, 0, , Denk. (3.9) ile elde edilir.

5;=R. A, (3.9

Her bir deprem dogrultusu i¢in, binanin herhangi bir i’ inci katindaki kolon veya
perdelerde Denk. (3.9) ile hesaplanan o; etkin goreli kat Gtelemelerinin kat i¢indeki
en biiylik degeri (; )max, Denk. (3.10)’da verilen kosulu saglayacaktir.

LB < 0,02 (3.10)
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Deprem yiiklerinin tamaminin baglantilar1 tersinir momentleri aktarabilen ¢elik
cergevelerle tasindig tek katli binalarda bu smir en ¢ok %50 arttirilabilir. Denk.
(3.10)’ da verilen kosulun binanin herhangi bir katinda saglanmamasi1 durumunda,
kosul saglansa bile, yapisal olmayan gevrek elemanlarin etkin goreli kat 6telemeleri

altinda kullanilabilirligi hesapla dogrulanacaktir.

Tasarimi gerceklestirilen yap1 modelleri i¢in kalip planlari ile analiz sonucu ortalama
goreli kat Otelemeleri ve yumusak kat diizensizligi katsayist degiskenleri tablolar

halinde EK1, EK2, EK3 te verilmistir.

3.4. Yapay Sinir Ag1 Olusturmak I¢cin Kullanilan Analiz Yontemi

Yapay sinir aginin §grenme siirecinde Oncelikle dis ortamdan giris verileri alinir
aktivasyon fonksiyonlarindan gegirilerek tepki cikis verisi elde edilir. Cikis verisi

gercek veri ile karsilagtirilarak hata orani1 bulunur.

Farkli 06grenme algoritmalariyla hatanin kabul edilebilir oran sinirlarina
yaklagtirilmasina c¢aligilir. Kabul edilebilir sinirlar dahiline indirgeyebilmek i¢in
yapay sinir ag1 agirliklar degistirilir. Agirliklar her bir dongiide yenilenerek amaca
ulasilir. Yapay sinir ag1 istenilen sonuca ulagincaya kadar gecen siireye ‘‘6grenme’’

ad1 verilir.

Ogrenme agamasi tamamlanan aga daha dnceden verilmeyen girisler sunulur ve ¢ikis
verisi elde edilir. Cikan veri gergekte olmasi istenen sonug ile kiyaslanir ve gercege
yaklasimi incelenir. Yeni verilen orneklere de dogru yaklasimlar sergiliyorsa yapay

sinir ag1 egitimi diizenli yapilmis ve program calisiyor demektir.

Yapay sinir agina sunulan veriler optimum degerden fazla ise program problemi
ogrenmekten ¢ikip ezberleme olayma yonelmis olur. Bu durumu onlemek igin

genellikle yapay sinir agina Orneklerin %60 - %75’1 araliginda egitilir. Belirtilen
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aralikta %1 artirim ile deneme yanilma yapilarak en iyi sonug¢ yakalanmaya ¢alisilir.

Kalan %40 - %25°1ik kisim ise test verisi olarak kullanilir ve agin davranisi incelenir.

3.4.1 Yapay sinir ag1 mimarisinin secimi

YSA’nin tasarim asamasinda oncelik olarak ag yapisinin segilmesi gerekmektedir.
Ag yapisini se¢iminde Onemli parametre problemin yapisina bakilarak secilmis
olmasidir. Tez ¢alismasinda, bir takim girdi degiskenleri ile istenilen ¢ikt1 degiskeni
arasinda bir tahmin amaci bulunmakta ve bu girdi degiskenlerinin hangisinin

problemde daha etkili oldugunun belirlenmesi hedeflenmektedir.

Calismada tasarimi yapilan yapt modelleri STA4CAD programi ile ¢oziimlenerek
yumusak kat diizensizliginin varligini ispat eden yumusak kat diizensizligi katsayisi
kaydedilir. Ayn1 zamanda yap1 performansina iliskin bilgi veren yapi taban kesme
kuvveti degerleri her iki deprem dogrultusu icin DBYBHY 2007°de belirtilen
esdeger deprem yiikkii yontemi ve mod birlestirme hesap yontemleriyle analizi
sonucunda elde edilen veriler de kaydedilir. Kayit altina alinan veriler 15181inda yap1
modellerimizin bir takim fiziksel 6zellikleri niteligindeki veriler, yapay sinir ag1

egitimi i¢in girdi degiskenleri olarak belirlenir.

Calismada iki farkli yapay sinir a8 olusturulmustur. Olusturulan yapay sinir
aglarindan ilki; tasarimi yapilan bina modelleri i¢in belirlenen fiziksel 6zellikleri
girdi degiskenleri olarak alip bu degiskenler ile her iki deprem dogrultusu igin
yumusak kat diizensizligi katsayisi verilerini yani ¢ikti verilerini tahmin etmektir.
Olusturulan yapay sinir aglarindan ikincisi; yine aym fiziksel oOzellikler olarak
nitelendirilen girdi degiskenleri ile her iki deprem dogrultusu i¢in hesaplanan taban
kesme kuvvetini yani ¢ikt1 verilerini tahmin etmektir. Daha sonrasinda ise her iki
agda kullandigimiz giris degiskenlerinin hangisi veya hangilerinin yapay sinir aginda
yani yumusak kat olusumunda etkili oldugunun belirlenmesi hedeflenmektedir. Tez
caligmasinda, girdi degiskenleri aga sunularak c¢iktt de8iskeni ve/veya

degiskenlerinin ne oldugunu bulmak amagclandigindan c¢ok katmanli ag secimi
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problemimiz i¢in en uygun tercih olacaktir. Olustutulan yapay sinir ag1 modelleri
probleme ¢6ziim {iretebilmesi i¢in bir takim Ornek veri setleri sunularak egitimi

gergeklestireceginden dolay1 danigsmanli egitim tercih edilmistir.

Olusturulan her iki yapay sinir aginin 0grenme algoritmasi olarak ¢ok katmanli
aglardan, literatlirdeki ¢aligmalarda en sik kullanilan algoritmadan bir tanesi olan
ileri yayilimli geri beslemeli (feed-forward - Backpropagation) algoritma se¢ilmistir.
Se¢ilen bu algoritma basitligi ve uygulamadaki goriis agis1 gibi basarilarindan dolay1
ag egitimi icin en cok tercih edilen ve bircok uygulamada kullanilmis en yaygin

o0grenme algoritmasidir ( Kelesoglu, 2006).

Cok katmanli sinir aglarinda girdi ve ¢ikti katmanlarina ilaveten bir veya daha fazla
sakli katman bulunmaktadir. Bu algoritma, hatalar1 geri dogru ¢ikistan girise dogru
azaltmaya caligmasindan dolay:r bu ismi almistir. Bu algoritmanin temel prensibi
cikis verisi i¢in hedef degeri ile ag cikisindaki degerler arasindaki hatayr minimize
etmeye calismaktir (Kelesoglu, 2006). Sekil 3.2°de bir ¢ok katmanli yapay sinir

agmin akis diyagrami bulunmaktadir.

Yapay sinir ag1 mimarisinin olusturulmasinda dikkat edilecek bir husus da c¢ok
katmanli agda ara katman sayisinin belirlenmesidir. Birgok problemin
uygulamasinda 2 veya 3 katmanl bir ag tatmin edici sonuglar iiretebilmektedir. Fakat
katman sayisinin belirlenmesinin en iyi yolu birka¢ deneme yaparak en uygun
yapinin ne olduguna karar vermektir (Atasever, 2004). Bu sebepten dolay: her iki
yapay sinir aginda katman ve katmanlardaki néron sayilari i¢in farkli denemeler
yapilarak; girdi katmani, on néronlu tek ara katman ve ¢ikt1 katmani olmak tizere 3

katmanli bir ag olusturulmustur.
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Bir diger dikkat edilmesi gereken husus ise yapay sinir agi ic¢in performans
fonksiyonu sec¢imi olacaktir. Yapay sinir aglar1 i¢in var olan 3 farkli performans

fonksiyonu bulunmaktadir.

Bunlar s0yle siralayabiliriz;
e MSE ( Mean Square Error ) Karesel Ortalama Hata

MSE =~ ¥ (t; — td;)’ (3.11)
e SSE ( Sum Square Error ) Toplam Karesel Hata

SSE = YN . (t; — td;)’ (3.12)

e RMS (Root Mean Square ) Karesel Ortalama Hata Karekokii

RMSz\/%\/zgvzl(ti— td;)’ (3.13)

Bir bagka belirlenmesi gereken husus, olusturulmasi istenen yapay sinir agi
modelinin aktivasyon fonksiyonunun ne olacagidir. Tablo 2.3’te aktivasyon
fonksiyonlar1 tarifi yapilmistir. Yumusak kat diizensizliginin belirlenmesi igin
olusturulan yapay sinir ag1 girdi katmanindan ara katmana gecis i¢in sigmoid ve yine
ara katmandan cikti katmanina gecisi i¢in de sigmoid aktivasyon fonksiyonu
kullanilmistir. Taban kesme kuvvetinin belirlenmesi i¢in olusturulan yapay sinir ag1
modelinde ise girdi katmanindan ara katmana gegiste sigmoid, ara katmandan ¢ikti

katmanina gegerken ise lineer aktivasyon fonksiyonu kullanilmastir.

Son olarak belirlenmesi gereken husus, secilmis olan ¢ok katmanli yapay sinir aginin
hangi O6grenme algoritmasimi kullanarak egitim yapmasi gerektiginin tespitidir.
Literatiirde siklikla kullanilan ve bir danigsmanli egitim algoritmasi olan Levenberg-

Marquardt algoritmas1 secilmistir.
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Bu baglamda her iki yapay sinir ag1 modelimizde yumusak kat diizensizligine ve
taban kesme kuvvetine etkisi oldugunu diisiindiigiimiiz, tasarlanan yap1 modellerinin
bir nevi fiziksel 6zellikleri diyecegimiz 13 adet degisken, yapay sinir ag1 egitimi igin
secilen girdi degiskenlerini olusturmaktadir. Sekil 3.3’te yumusak kat diizensizligi

icin olusturulan yapay sinir ag1 néron modeli gosterilmistir.

Bu parametreleri su sekilde siralayabiliriz;

e (GI) Kolon sayisi

e (G2) Perdesayisi

e (G3) Kolon kesit alanlari toplam1 (m?)

e (G4) Perde kesit alanlar1 toplam1 (m?)

e (G5) Yap1x dogrultusu igin rijitligi /,

e (G6) Yap1y dogrultusu i¢in rijitligi Z,

e (G7) xdogrultusu aks sayisi

e (G8) ydogrultusu aks sayisi

e (GY9) Yap1x dogrultusu toplam uzunlugu (m)

e (GI10) Yap1y dogrultusu toplam uzunlugu (m)

e (GI1) Zemin kat yiiksekligi (m)

e (GI2) Toplam yapi yiiksekligi (m)

e (G13) Yap1 kiitle merkeziyle rijitlik merkezi arasindaki mesafenin mutlak
degeri (m)

Yumusak kat diizensizliginin belirlenmesi ic¢in olusturulan yapay sinir agi ¢ikt

katmani ndron degerleri ise;

e Yapi1 x dogrultusu i¢in elde edilen yumusak kat diizensizligi katsayis1 (7 )

e Yap1 y dogrultusu i¢in elde edilen yumusak kat diizensizligi katsayis1 (77, )

Taban kesme kuvvetinin hesaplanmasi i¢in olusturulan yapay sinir ag1 modelimizde
girdi degiskenleri, yumusak kat diizensizligi i¢in olusturulan yapay sinir ag1 giris
verileriyle ayni olup; cikis verilerimiz ise yapi performans: ile ilgili bilgi sahibi
olmamiza yardimci olacak, her iki deprem dogrultusu icin hesaplanan taban kesme
kuvveti degeri secilmistir. Sekil 3.1°de belirlenen modeller i¢in analizde esas alinan
hesap yontemi, modlarin bilestirilmesi ile deprem hesab1 olmasi sebebiyle sadece

modal analiz sonucunda elde edilen taban kesme kuvveti alinmistir. Sekil 3.4’te
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taban kesme kuvvetinin belirlenmesi i¢in olusturulan yapay sinir ag1 néron modeli
gosterilmistir.
Ikinci yapay sinir ag1 ¢ikt1 katmani néron degerleri;

e x dogrultusu i¢in elde edilen taban kesme kuvveti (V)

e ydogrultusu icin elde edilen taban kesme kuvveti (V)

i
0}';? o
20

858

GIRDI KATMANI /\ ARA (Gizli) KATMAN /\ CIKTI KATMANI

Sekil 3.3. Yumusak kat diizensizligi hesab1 i¢in hazirlanan YSA ndron modeli
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GIRDI KATMANI /\ ARA (Gizli) KATMAN CIKTI KATMANI

Sekil 3.4. Taban kesme kuvveti hesab1 i¢in hazirlanan YSA néron modeli

3.4.2. Yapay sinir aginin Matlab programinda olusturulmasi ve calistirilmasi

Yapay sinir ag1 olusturmak icin Oncelikli olarak ag mimarisi kademelerinin neler

olacagina karar verilmesi gerekir. Literatiir taramas1 dogrultusunda ve agmn basarili
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sonuglar elde edilmesinde etkili olan yontemlerin belirlenmesi i¢in yapilan deneme

yanilmalar ile agin, en verimli oldugu yapisi netlik kazanmistir.

Matlab programinda yapay sinir agi olusturmak i¢in oncelikli olarak iki yontem
bulunmaktadir. Bunlardan ilkinde m-file dosyasi olusturularak ag mimarisi
asamalarmin tek tek kodlamasi yapilir. Ikinci yontemde ise Matlab programi
icerisinde yer alan toolbox yardimi ile ag mimarisine ait yap1 parametreleri meniiler
yardimi ile segilir ve ag olusturulur. Tez calismasinda Matlab R2015a versiyonunda
toolbox yardimi ile yapay sinir ag1 olusturulmustur. Matlab m-file dosyasinda yapay
sinir ag1 girdi ve ¢iktt degiskenlerini rastgele se¢imi icin bir program
olusturulmustur. Yani tasarimi yapilan tiim kalip planlari i¢in girdi degiskeni veri
dosyast 288 x 13 matris, cikti degiskeni icin 288 x 2’ lik bir matris haline
getirilmistir. Daha sonrasinda girdi ve ¢ikti degiskenlerinden ayn1 anda rastgele tiim

verilerin yaklasik %70’ ine tekabiil eden 202 adet veri secilmistir.

Yapay sinir aginda esas alinacak egitim verisi i¢in girdi degiskenleri 202 x 13, ¢ikt
degiskenleri ise 202 x 2’ lik bir matris halini almistir. Geriye kalan 86 farkli kalip
planina ait girdi ve ¢ikti degiskenleri, agin test edilmesinde yani gercek veriler ile
yapay sinir ag1 verilerini kiyaslama imkani saglayacaktir. Yapay sinir aginda 202
adet kalip plan1 verilerinden ise sira ile %60 - %75’ ine kadar %1 artirim ile veriler
egitilecek, geri kalan tiimleyici yiizdelik dilimlerde de programin problemi 6grenip
O0grenemedigini algilamak i¢in test verisi olarak kullanilacaktir. %60 - %75
araliginda hangi egitim daha verimli ise o yapay sinir ag1 i¢in temel alinacak egitim
verisi yilizdelik kismi olacaktir. Her bir %1°lik artirim orani i¢in program calistirilir

ve en 1yi sonu¢ yakalandigi zaman program durdurulur, basart saglanmis olur.

Tez caligmasinda en iyi sonug 202 kalip plan1 verileri i¢in %70 yani 141 adet kalip
plani i¢in girdi ve ¢ikti degiskenleri ile program egitilmis ve geriye kalan 61 adet
kalip plam1 girdi degiskenlerine karsilik ag, reel sonucuna ¢ok daha yakin ¢ikti
degerleri tiretmistir. Yumusak kat diizensizligi i¢in olusturulan yapay sinir aginin

mimari yapist Sekil 3.5’te gdsterilmistir.
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Ara Katman Cikas Katmam

Girdi

13

10

Sekil 3.5. Ilk yapay sinir ag1 mimarisi

Resim 3.5.7 te secilen 13 adet girdi degiskenlerinin her biri ag calistirildiktan sonra
bir agirlik weight ( w ) degerleri atanir ve her bir agirlik degeri ile carpilan girdi
degiskenleri toplanir ve en son bir diizeltme katsayist bias ( b ) ile toplanir net girdi
hesaplanir. Net girdi degeri bir sigmoid aktivasyon fonksiyonunda islenir. Islenen
veriler ara katman ndron sayisinca tekrar bir agirlik degeri atanir ve garpilarak
diizeltme katsayisi ile toplanarak aktivasyon fonksiyonunda islener. Bu iglemlerin
sonucunda iki adet ¢ikt1 elde edilir. Rastgele secilen girdi ve ¢ikt1 parametreleri aga
sunulmus olup yukarida agiklanan asamalar matematiksel olarak ifade edilecek

olursa;

e Girdi katmani degigkenleri;

Gl, G2, G3, G4, G5, G6, G7, G8, GY, G10, G11, GI2, G13

e Girdi katmanindan ara katmana veri aktarabilmek icin giris degiskenlerinin,
ara katmanindaki her bir noron iizerinde etkili olan agirlik degerleri;

Ara katman 1.No6ron i¢in;

IW 10, IW 12, IW 13, IW 14 IW 15, IW 16, IW 1.7, IW 18, IW 19, IW 110, IW 111,
IW; 12, IW 113

Ara katman 2.Nd6ron i¢in;

IW 5.0, IW 22, IW 23, IW 24, IW 25, IW 26 IW 2.7, IW 28, IW 29, IW 310, IW 511,
IW5 12, IW 513

Ara katman 3.Nd6ron i¢in;
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IW 3.0, IW 35, IW 33, IW 34 IW 35 IW 36 IW 37, IW 38 IW 39, IW 310, IW 31,
IW3 12, IW 313

Ara katman 4.Noron i¢in;

IW 40, IW 42, IW 44, IW 44, IW 45, IW 46, IW 47, IW 48, IW 40, IW 410, IW 41,
IWyi12, IW 414

Ara katman 5.Nd6ron i¢in;

IW s, IW 52, IW 55, IW 55 IW 55 IW 56 IW 57, IW 58 IW 50, IW 510, IW 511,
IWs 12, IW 515

(Ara katman noron sayisinca her bir giris degiskenine bir agirlik atanir.)

e Girdi katmanindan ara katmana ge¢is icin her bir giris degiskenine ait

diizeltme katsayis1 bias degeri;
Bi1,Bi2Bi13Bi4Bi15BisBi17Bis Bio B

e Ara katmanindan ¢ikis katmanina veri aktarabilmek i¢in ara katman
noronlarinin, ¢ikis katmanindaki her bir néron iizerinde etkili olan agirlik

degerleri;

Cikis katmani 1. Noron igin;

LW 14, LW 12, LW 13, LW 14 LW 15, LW 16, LW 1.7, LW 18, LW 19, LW 1 19

Cikis katmani 2. Noron igin;

LW 5.1, LW 32, LW 3.3, LW 3.4, LW 5.5, LW 3.6, LW 3.7, LW 5.8, LW 3.9, LW 3109
(Cikis katmani noron sayisinca her bir ara katman néronuna bir agirlik atanir.)

e Ara katmanindan ¢ikt1 katmanina ¢ikis icin diizeltme katsayisi (bias) degeri;
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B11, B>
e (iris katmanindan ara katmana veri iletiminin matematiksel ifadesi;

Netl =G1XIW1_1 +G2XIW1.2 + G3XIW1_3 +G4XIW1.4+ G5)CIW1_5+ Go6
XIW 6+ G7xIW 1, +G8xIW 15+ GIOxIW ;9 + GIOXIW ;190+ GLI xIW ;) +
GI2xIW ;1o +GI3xIW ;;35+B

Net2 = Gl XIW2_1 + GZXIWZ.Q + G3xIW2_3 + G4XIW2.4 + G5XIW2_5 + G6
XIW2_6+ G7XIW2_7 + GSXIWZ.S + G9XIW2_9 + G]OXIWZ.IO + Gl1 XIWZ,U +
G]ZXIWZJQ + G13.XIW2_13 +B].2

Net3 :G].XIW.{] +G2XIW3_2 + G3XIW3'3 +G4XIW3.4+ G5XIW3'5+ G6
XIW3_6+ G7XIW3_7 + G8XIW3.8 + G9XIW3_9 + G]OXIW3.10 + Gl1 XIW},]] +
G12x1W3_12 T G13x1W3,13 +Bl.3

Netl0 = G1 X]W](),[ + GZX]W]O.Q + G3X]W]()'3 + G4JCIW]().4 + G5XIW]()'5
+ G6X]W10_6 + G7XIW]0_7 + G8xIW10.g + GQXIW]()_g + G]Ox[Wm.]() + Gl x
IW 1001 + GI2ZXIW 1912 + GI3XIW 1903+ B 110

e Net girdi verileri sigmoid aktivasyon fonksiyonuna sokulur.

Fl=1/(1+ exp (-Netl))

F2=1/(1+ exp (-Net2))

F3=1/(1+ exp (-Net3))

FI10=1/(1+ exp (-Netl0))

e Bu asamada ara katman her bir ndrondan gelen veriler yine bir agirlik degeri

yiiklenirler.
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Net (Netl) = Net I x LW ;;+ Net2 x LW ;,+ Net3 x LW ; 3+ Netd x LW ; 4+
Net5 x LW ; 5+ Net6 x LW ; 5+ Net7 x LW ;7 + Net8 x LW ;5 + Net9 x LW ;¢ +
NetlOx LW ;10 +B >,

Net (Net2) = Netl x LW ;; + Net2 x LW ;, + Net3 x LW 3 + Netd x LW 4 +
Net5 x LW ;5 + Net6 x LW >, + Net7 x LW >, + Net8 x LW 5 + Net9 x LW ;9 +
Net]O)CLWZV]o‘f‘BZ_]

e C(Cikt1 katmanindaki veriler ¢ikis verilerine donligmesi igin aktivasyon

fonksiyonuna sokulur.

T1=1/(1+exp(-(Net(Netl)))) (3.14)
T2=1/(1+exp(-(Net(Net2)))) (3.15)

Denklem 3.14 ve 3.15 sonucu ile ¢ikt1 ( target ) verileri hesaplanmis olur. Taban
kesme kuvvetinin hesaplanmasi i¢in olusturulan yapay sinir ag1 mimarisi Sekil 3.6’da

gosterilmistir.

Girdi

13

10 2

Sekil 3.6. Ikinci yapay sinir ag1 mimarisi

Bu yapay sinir ag1 hesabinda tek degisen ara katmandan ¢ikis katmanina gelen
verilerin bir ¢ikti olusturmasi icin aktivasyon fonksiyonunun lineer aktivasyon

fonksiyonu olusudur.

e (Cikt1 katmanindaki veriler ¢ikis verilerine doniismesi icin aktivasyon

fonksiyonuna sokulur.

Tl = A x (Net (Net;) (3.16)
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T2 = A x (Net (Net») (3.17)

Denklem 3.16 ve 3.17 ile lineer aktivasyon fonksiyonunda isleme sokularak ¢ikis

verileri T1 ve T2 hesaplanir. Burada A, ag tarafinda belirlenen sabit bir degerdir.
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4. ARASTIRMA BULGULARI ve TARTISMA

4.1. Tasarim1 Yapilan Kahp Planlarimin Yapisal Coziimleme Sonuclarinin

Alinmasi

Tez caligmasi i¢in belirlenen ii¢ ana aks sistemi dogrultusunda her bir aks sistemi i¢in
sekiz farkli kalip plan1 ve her bir kalip plani i¢in zemin kat yiiksekligi 3, 4, 5, 6 m
normal kat yiiksekligi 3m olan 4, 8, 12 katli yap1 modelleri tasarlanmistir. Tasarlanan
modeller STA4CAD yapisal ¢oziimleme program ile deprem bdolgelerinde yapilacak
binalar hakkindaki yonetmelik 2007°de belirtilen deprem hesab1 yontemlerine gore
analize tabi tutulmustur. Analiz sonrasinda, inceledigimiz diizensizlik olan yumusak
kat diizensizliginin belirlenmesinde etkili olan yumusak kat diizensizligi katsayilar
ve ortalama goreli kat Otelemelerinin degerleri her kat icin hesaplanmistir.

Hesaplama sonuglar1 EK-1, EK-2, EK-3’ te verilmistir.

4.2. Yapay Sinir Aglarindan Sonuclarinin Alinmasi

Bu tez calismasimma konu olan yap1 diizensizliginin belirlenmesi i¢in STA4CAD
programi yardimi ile elde edilen degiskenler, her iki yapay sinir agi mimarisinde
isleme koyulmus ve calistirilmistir. Birinci yapay sinir aginda amag, belirlenen giris
degiskenleri ile yumusak kat diizensizligi katsayisinin hesaplanmasi ve hangi giris
degiskeninin yumusak kat diizensizliginde daha etkili oldugunu belirlemektir. Bunun
icin Oncelikli olarak baglangigta yumusak kat diizensizliginde etkili oldugunu
disiindiigiimiiz giris degiskenleri ve bu giris degiskenlerine karsilik gelen ¢ikis
degiskenleri aga sunulmustur. Ag calistirildiktan sonra agin etkin olup olmadiginm
anlamak adina karesel ortalama hata degerleri (R) hesaplanmis ve bir regresyon
grafigi olusturulmustur. Daha sonrasinda belirlenen 13 adet giris degiskenleri teker
teker cikarilarak tekrar aga sunulmus ve yine karesel ortalama hata degeri (R)
hesaplanarak not edilmistir. Ayni mantikla bu kez giris degiskenlerinden birden fazla

degisken cikarilarak (R) degerleri hesaplanmistir. Neticesinde bir yap1 i¢in yumusak
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kat diizensizligi olusumunda daha etkili olan degiskenlerin yani tasarim
onceliklerinin ne veya neler oldugu tespit edilmis olacaktir. Sekil 4.1°de birinci
yapay sinir ag1 egitim sonucunda rasgele secilen 202 adet giris parametrelerinin 61

adet test verisi i¢in tahmin regresyon grafigi goriilmektedir.

MSE R=0.99629

3
o Ven
T5A
5 250 [ G=T]|
e
=
-5 72
= 2
=
< 1.3
7
Sy
1
1 1.5 2 2.5 3
Gergek Deger

Sekil 4.1. Yumusak kat diizensizligi i¢in olusturulan yapay sinir ag1 egitiminin, test

regrasyon grafigi

Ayrica aga hi¢ sunulmamis olan 86 adet kalip plani icin elde edilen girig
degiskenleri, egitimi tamamlanmis olan ilk aga sunulmus ve ¢ikis degiskenleri bu aga
hesaplatilmistir. Bu islemdeki amag, olusturulan ve egitilen agin ne derecede basarili
oldugunu daha kati bir bicimde goérebilmektir. Bu gercek sonu¢ ve YSA sonucu
eslestirmelerine bakildiginda kismi degerler ¢ok farkli goriinse de genel olarak kabul

edilebilir hata sinirlar1 i¢erisindedir. Sonuglar1 Tablo 4.1 ve Tablo 4.2°de verilmistir.



71

Tablo 4.1. Yumusak kat diizensizligi katsayisinin gercek ve ysa tahmin degerleri

Ger¢ek YSA Gergek YSA Gerg¢ek YSA Gergek YSA
Hkix Hkix Hkiy Hkiy Hkix Hkix Hkiy N kiy
0,63 0,614926 0,63 0,606535 0,7 0,7185 0,7 0,71816
0,68 0,679966 0,8 0,785105 0,54 0,59192 0,55 0,58759
1,07 1,089534 1,1 1,100656 0,76 0,77513 0,78 0,79077
0,88 0,873795 1,2 1,14977 0,77 0,77914 0,76 0,77024

1,5 1,463276 1,12 1,112696 0,67 0,66968 0,64 0,63757
1,18 1,193945 1,16 1,189751 0,62 0,64738 0,63 0,65677
0,75 0,701314 1,15 1,066436 1,12 1,14338 1,19 1,19216
1,45 1,514266 1,51 1,49515 1,31 1,31205 1,34 1,34164
0,82 0,845984 0,7 0,71724 0,98 1,00762 0,87 0,88555
1,07 1,078881 1,68 1,586358 1,55 1,56127 1,51 1,46646
0,85 0,828142 1,57 1,470299 0,53 0,57608 0,54 0,56417
0,97 0,901986 0,98 0,969003 0,57 0,58922 0,58 0,58097
1,33 1,233054 2,79 2,657739 0,67 0,66533 0,69 0,6749
0,63 0,644468 0,74 0,729288 1,51 1,56628 1,64 1,65183
0,83 0,823784 0,71 0,714171 1,57 1,59075 1,57 1,59902
0,97 0,9612 0,99 0,973827 1,99 2,014 2,2 2,15563
0,67 0,66337 0,59 0,592803 0,77 0,7607 0,74 0,70131
0,8 0,814108 1,08 1,052408 0,66 0,63046 0,64 0,61461
1,47 1,456906 1,42 1,444681 0,84 0,92446 0,63 0,62315
1,01 0,989222 1,77 1,771422 0,69 0,66849 0,67 0,67142
1,21 1,153579 2,41 2,379591 1,53 1,47003 1,12 1,14241
0,56 0,570331 0,51 0,536452 1,55 1,55371 1,4 1,41375
0,62 0,621559 0,72 0,703739 1,15 1,08921 1,32 1,42127
0,71 0,684706 0,7 0,663285 3,28 3,10041 2,01 2,11482
0,62 0,610569 0,76 0,765333 0,71 0,69541 0,68 0,64173
0,67 0,642823 0,66 0,651665 0,81 0,81708 0,79 0,80213
1,22 1,23196 0,93 0,934299 0,81 0,79533 0,58 0,57203
1,03 0,979127 1 0,971752 0,65 0,65072 0,67 0,65205
0,79 0,756078 1,17 1,204187 0,63 0,63288 0,61 0,62925
0,82 0,84774 0,68 0,679614 1,19 1,219 0,69 0,69741
0,84 0,810864 0,84 0,869989 1,36 1,37673 1,23 1,2335
1,15 1,184586 1,69 1,823149 0,81 0,81048 0,78 0,80918
2,62 2,596058 1,67 1,653252 1,23 1,21946 1,44 1,44042
1,85 1,830223 1,77 1,736238 0,7 0,66984 0,66 0,62476
0,58 0,61367 0,6 0,625916 0,79 0,75272 0,57 0,55876
0,83 0,856305 0,83 0,851685 0,98 0,95171 0,9 0,86898
1,24 1,281375 1,21 1,235178 0,71 0,67947 0,68 0,677
1,48 1,452763 1,52 1,524288 1,24 1,17501 0,67 0,64671
1,09 1,11652 0,97 0,98993 1,32 1,34446 1,18 1,20887
0,89 0,870646 0,93 0,916526 0,7 0,68319 0,67 0,68393
1,77 1,758885 1,71 1,692351 1,8 1,81896 1,71 1,66357
1,92 1,872266 1,98 2,004959 2,19 2,09235 0,89 0,8643
1,54 1,511125 1,3 1,265442 2,45 2,28842 0,88 0,90284
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Tablo 4.2. Yumusak kat diizensizligi katsayisinin, YSA tahmin degerleri hata
oranlar1 ylizdesinin veri dagilimi
Yumusak kat diizensizligi katsayisi Veri adedi
x ve y dogrultusundaki ¢ikis verilerinin 74
her ikisi i¢in hata degeri %5’ in altinda
kalan veri sayist

x ve y dogrultusundaki ¢ikis verilerinin 10
herhangi birinde hata degeri %5’ in
altindayken digerinin hata degeri %5 -
%10 araliginda olan veri sayis1

x ve y dogrultusundaki ¢ikis verilerinin 1
her ikisi i¢in hata degeri %5 - %10
araliginda olan veri sayis1

x ve y dogrultusundaki ¢ikis verilerinin 1
herhangi birinde hata degeri %10’dan

fazlayken digerinin hata degeri %5’in
altinda kalan veri sayis1

Toplam 86

Birinci yapay sinir ag1 icin giris degiskenlerinin hangisi veya hangilerinin, yumusak
kat diizensizligi hesabinda daha etkili oldugunu belirlemek i¢in bu degiskenlerin bir
veya birkaci ¢ikarilarak karesel ortalama hata degerleri hesaplanmis, Tablo 4.3’te
bliyiikten kiiglige siralanmak suretiyle gosterilmistir. Tabloda, ¢ikarilmis olan bir

veya daha fazla giris verisi gri renk ile vurgulanmistir.

Olusturulan diger yapay sinir ag1 modelinde ise yapr performansina iliskin bilgi
sahibi olmamizda yardimci olan parametrelerden bir tanesi olan taban kesme
kuvvetinin tahmini hedeflenmistir. Yumusak kat diizensizliginin hesab1 i¢in
gelistirilen yapay sinir aginda belirlenen girdi degiskenleri kullanilarak, ¢ikis
katmaninda modal analizle elde edilen taban kesme kuvvetinin x ve y deprem
dogrultular1 i¢in degerleri yapay sinir agi ile tahmin edilmeye g¢alisilmistir. Daha
sonra giris degiskenlerinin hangisi veya hangilerinin taban kesme kuvveti hesabinda

etkili oldugu arastirilmistir.



Tablo 4.3. Yumusak kat diizensizliginin YSA egitim

73

giris katmanindaki
degiskenlerinin aga sunulmasiyla ag tahminindeki karesel ortalama hata degeri

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4 G5 G6 G7_G8 G9 GI0O GIl _GI2 GlI3
MSE (R ) 0,99629

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4 G5 G6 G7_G8 G9 GIO Gll _GI2 [
MSE (R ) 0,99584

Girdi Parametreleri Gl G G4 G5 G6 G7_G8 G9 G0 GIl _GI2 Gl3
MSE (R) 0,99471

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 | G5 G6 G7_G8 G9 Glo Gll _Gl2 GI3
MSE (R ) 0,99441

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4 G5 G7_G8 G9 G0 GIl G2 GlI3
MSE (R) 0,99418

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4 G5 G6 L1 G8 G9 G0 GIl G2 GlI3
MSE (R ) 0,99019

Girdi Parametreleri I G2 G3 G4 G5 _G6 _G7_G8 G9 GI0 Gll _GI2 _GI3
MSE (R) 0,98987

Girdi Parametreleri GIL 71 G3 G4 G5 G6 G7_G8 G9 GIO GIl _GI2 GI3
MSE (R ) 0,98939

Girdi Parametreleri I G G4l G6 G7 . Gl0o GIl G2 GI3
MSE (R) 0,98827

Girdi Parametreleri Gl_G2 G8 G9 Glo GIl G2 [
MSE (R) 0,98556

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4 G5 G6 G7T G9 GI0O Gl _GI2  GI3
MSE (R ) 0,98384

Girdi Parametreleri Gl _G2 G3 G4 G5 G6 G1_G8 @9 Gll __GI2 _Gl3
MSE (R) 0,98097

Girdi Parametreleri Gl1

MSE (R ) 0,97771

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4 G5 G6 G7 _G8 G9 Glo GIl [ GI3
MSE (R) 0,97714

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4 G5 G6 G7_G8 || GI0O Gll _GI2 GI3
MSE (R ) 0,9762

Girdi Parametreleri Gll_GI2_GI3
MSE (R) 0,96908

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4l 1G6 GI_G8 G9 G0 Gll G2 GlI3
MSE (R ) 0,96858

Girdi Parametreleri Gl1

MSE (R ) 0,96546

Girdi Parametreleri Gl1

MSE (R) 0,94453

Girdi Parametreleri Gl1

MSE (R ) 0,90401

Girdi Parametreleri Go T Gl G2 [
MSE (R) 0,88208

Girdi Parametreleri G3 G4 Gll GI2
MSE (R ) 0,84098

Girdi Parametreleri

MSE (R) 0,83464

Girdi Parametreleri Gl1

MSE (R) 0,75789

Girdi Parametreleri Gll  Gl12 GI13
MSE (R ) 0,49901

Girdi Parametreleri Gl1

MSE (R) 0,42549

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4 G5 G6 G7_G8 G9 G0 [ G2 Gl3
MSE (R ) 0,37474
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Rastgele secgilen 202 adet kalip plani i¢in girdi degiskenleri aga sunulmus; bu girdi
degiskenlerinin %70’ ine tekabiil eden 141 adet farkli kalip planina ait girdi
degiskeni ile egitilmis geriye kalan 61 adet farkli kalip planina ait girdi degiskenleri
ile ag test edilmistir. Sekil 4.2’de egitimi tamamlanan agin test verileri i¢in karesel

ortalama hata degeri (R) ve regresyon grafigi verilmistir.

MSE R=0,97868
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Sekil 4.2. Taban kesme kuvveti hesabi i¢in olusturulan yapay sinir ag1 egitiminin,

test regrasyon grafigi

Aga hi¢ tanmitilmamis olan farkli 86 adet kalip planina ait girdi degiskenleri aga
sunularak modal analiz i¢in her iki deprem dogrultusundaki taban kesme
kuvvetlerinin gergek ve yapay sinir ag1 tahmin degerleri Tablo 4.4 ve Tablo 4.5’te
verilmigtir. Bu ger¢cek sonu¢ ve YSA sonucu eslestirmelerine bakildiginda kismi
degerler c¢ok farkli goriinse de genel olarak kabul edilebilir hata siirlar

igerisindedir.

Taban kesme kuvvetinin hesaplanmasi i¢in olusturulan yapay sinir ag1 giris
degiskenlerinin hangisi veya hangilerinin, taban kesme kuvveti hesabinda daha etkili

oldugunu belirlemek icin bu degiskenlerin bir veya birkag1 ¢ikarilarak karesel
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ortalama hata degerleri hesaplanmisg, Tablo 4.6’da gosterilmistir. Tabloda, ¢ikarilmisg

olan bir veya daha fazla giris verisi gri renk ile vurgulanmistir
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Tablo 4.4. Taban kesme kuvvetinin ger¢ek ve ysa tahmin degerleri
Ger¢ek | YSA Gergek YSA Gerg¢ek YSA Gerg¢ek YSA
Vikx Vikx Viky Viky Vikx Vi Viky Viky
103,482 | 100,044 | 120,854 114,341 | 157,144 159,704 | 156,786 159,786
104,562 | 96,8989 | 130,94 112,439 | 149,557 141,711 | 145,007 139,043
132,488 | 129,678 | 131,661 | 124,442 | 154,324 | 151,149 | 149,712 | 149,521
101,702 | 96,8876 | 99,086 106,223 | 148,893 153,926 | 150,545 153,463
134,573 | 127,757 | 134,641 136,615 | 273,814 | 289,433 | 284,852 | 296,901
82,071 78,4952 | 95,024 92,6963 | 252,27 251,006 | 265,941 263,738
122,16 | 134,287 | 121,942 | 129,025 | 142,854 | 144,323 | 138,487 | 141,464
130,492 | 125,493 | 115,119 112,35 274,706 | 303,821 | 291,529 | 326,081
90,959 | 92,8538 | 88,231 99,7687 | 170,153 173,76 169,862 177,014
94,526 | 88,3207 | 119,62 98,7698 | 276,093 | 272,206 | 295,668 | 294,284
129,699 | 117,03 126,251 114,176 | 275,068 | 288,055 | 291,95 307,82
154,301 | 158,722 | 158,748 151,969 | 163,057 186,064 | 185,79 193,617
114,608 | 119,168 | 121,409 131,998 | 122,753 169,17 123,52 152,109
191,016 | 185,728 | 187,198 197,744 | 140,661 155,672 | 128,141 131,513
181,059 | 178,361 | 195,933 197,963 | 138,988 128,648 | 136,898 127,959
154,188 | 178,376 | 150,85 174,994 | 131,239 167,802 | 132,009 153,076
182,92 165,938 | 184,386 182,132 | 120,533 113,686 | 119,004 114,986
104,385 | 103,058 | 115,052 116,281 | 160,166 172,913 | 159,094 168,965
207,687 | 204,904 | 190,246 196,394 | 129,076 137,078 | 121,474 122,469
205,261 | 213,697 | 212,206 | 230,849 | 102,685 108,155 | 120,741 122,603
154,588 | 150,857 | 180,172 172,437 | 167,989 183,279 | 166,93 183,349
190,231 | 177,925 | 186,88 175,436 | 87,863 100,389 | 107,181 112,064
118,296 | 141,963 | 116,352 160,041 | 110,579 137,98 154,728 156,153
139,779 | 123,985 | 135,1 106,578 | 120,085 123,556 | 90,703 98,8587
223,085 | 222,083 | 223,937 | 220,475 | 224,812 | 263,144 | 222,106 | 253,779
235,12 | 238,902 | 228,971 216,825 | 177,243 180,591 | 190,425 185,55
202,682 | 228,966 | 207,622 | 228,344 | 170,859 157,057 | 158,012 146,305
221,354 | 238,595 | 208,259 | 217,198 | 277,836 | 271,486 | 265,577 | 262,029
225,503 | 218,31 217,977 | 219,49 134,417 106,242 | 131,047 111,868
221,036 | 218,441 | 222,816 | 235,593 | 151,305 137,169 | 142,203 129,843
108,124 | 102,75 119,222 102,723 | 118,409 100,015 | 137,286 117,28
217,887 | 225,588 | 197,15 221,708 | 122,178 | 93,3858 | 119,716 103,332
130,809 | 148,398 | 130,731 153,709 | 149,75 139,351 | 120,432 116,563
152,6 144,909 | 153,59 149,723 | 180,845 | 203,039 | 167,021 179,229
155,994 | 178,301 | 154,686 189,681 | 294,916 | 300,075 | 278,618 | 288,371
153,361 | 167,813 | 154,544 170,237 | 192,605 193,205 | 201,363 193,777
137,728 | 141,179 | 138,315 137,955 | 180,196 193,135 | 166,476 178,044
162,699 | 149,632 | 163,737 155,172 | 295,282 | 297,438 | 278,765 | 284,519
167,527 | 176,923 | 165,423 187,199 | 186,637 185,982 | 176,479 179,18
124,721 | 130,457 | 120,576 125,416 | 156,427 158,78 149,237 155,77
116,645 | 130,082 | 116,467 124,33 169,243 150,592 | 156,739 142,345
180,22 180,157 | 181,261 188,176 | 264,869 | 263,979 | 257,195 255,583
183,427 | 164,984 | 181,7 172,217 | 136,425 127,495 | 152,29 144,89
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Tablo 4.5. Taban kesme kuvvetinin, YSA tahmin degerleri hata oranlar1 yiizdesinin

veri dagilimi

Taban kesme kuvveti

Veri adedi

x ve y dogrultusundaki ¢ikis
verilerinin her ikisi i¢in hata degeri
%S5’ in altinda kalan veri sayis1

35

x ve y dogrultusundaki ¢ikis
verilerinin her ikisi i¢in hata degeri
%S5 - %10 araligindaki veri sayisi

x ve y dogrultusundaki ¢ikis
verilerinin herhangi birinde hata
degeri %5’in altindayken digerinin
hata degeri %5 - %10 araliginda olan
veri sayisi

15

x ve 'y dogrultusundaki ¢ikis
verilerinin  herhangi birinde hata
degeri %5 - %10 aralifindayken
digerinin hata degeri %10’ dan fazla
olan veri sayis1

x ve y dogrultusundaki ¢ikis
verilerinin  herhangi birinde hata
degeri %5’ ten az iken digerinin hata
degeri %10’dan fazla olan veri sayis1

x ve y dogrultusundaki ¢ikis
verilerinin her ikisi i¢in hata degeri
%10’ dan fazla olan veri sayis1

12

Toplam

86
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Tablo 4.6. Taban kesme kuvvetinin YSA egitim giris katmanindaki degiskenlerinin
aga sunulmasiyla ag tahminindeki karesel ortalama hata degeri

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4 G5 G6 G7 G8 G9 G10 Gl1 Gl12 G13
MSE (R) 0,97868

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4 G5 G6 G7 G8 Gl10 Gll1 G12 G13
MSE (R) 0,96453

Girdi Parametreleri G3 G4 G7 G8 Gl11 G12

MSE (R) 0,95885

Girdi Parametreleri Gl G5 G7 G8 G9 G12 G13
MSE (R) 0,95425

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4 G6 G7 G8 G9 GI0 Gll1 G12 G13
MSE (R) 0,9536

Girdi Parametreleri G2 G3 G4 G5 G6 G7 G8 GY GIo Gl1 G12 G13
MSE (R) 0,95056

Girdi Parametreleri G2 G3 G4 GI10 Gl1 Gl12

MSE (R) 0,94419

Girdi Parametreleri G3 G4 G9 GI10 Gl11 G12

MSE (R) 0,94401

Girdi Parametreleri G3 G4 Gl11 G12

MSE (R) 0,93753

Girdi Parametreleri G4 G7 Gl1 Gl12

MSE (R) 0,93117

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4 G5 G6 @7 G9 GI10 Gll1 G12 G13
MSE (R) 0,92977

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4 G5 G7 G8 G9 GIo Gl1 G12 G13
MSE (R) 0,9265

Girdi Parametreleri G4 GI10 Gl1 Gl12

MSE (R) 0,924

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4 G5 G6 G7 G8 GY9 GIo Gll1 G12

MSE (R) 0,92348

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4 G5 Go6 G8 G9 GIlo Gl1 G12 G13
MSE (R) 0,91674

Girdi Parametreleri Gl G4 Gl1 Gl12

MSE (R) 0,90825

Girdi Parametreleri G2 G3 G4 G5 G6 G7 G8 GY GIo Gll1 G12

MSE (R) 0,90806

Girdi Parametreleri G4 G12

MSE (R) 0,89567

Girdi Parametreleri Gl G4 GI12 GI13
MSE (R) 0,88851

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4 G5 G6 G7 G8 GY9 GIo G12 G13
MSE (R) 0,8841

Girdi Parametreleri G3 G4 G5 G6 Gl11 G12

MSE (R) 0,87389

Girdi Parametreleri Gl G2 Gl1 GI12 GI13
MSE (R) 0,87389

Girdi Parametreleri Gl G2 G4 G5 G6 G7 G8 G9 GI0 Gll1 G12 G13
MSE (R) 0,87285

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4 G5 G6 G7 G8 @9 Gll1 G12 G13
MSE (R) 0,86337

Girdi Parametreleri Gl G3 G4 G5 G6 G7 G8 G9 GIlo Gll1 G12 Gl13
MSE (R) 0,84928

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G5 G6 G7 G8 GY9 GIo Gll1 G12 G13
MSE (R) 0,7206

Girdi Parametreleri G12

MSE (R) 0,55844

Girdi Parametreleri Gl G5 G7 G8 G9 G13
MSE (R) 0,43779

Girdi Parametreleri Gl G2 G3 G4 G5 G6 G7 G8 GY GIo Gll1 G13

MSE (R) 0,40422
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5. SONUC ve ONERILER

Ulkemizde ve diinyada siklikla betonarme binalarm zemin katinin ticari amagcla
kullanildigini, iist katlarin ise konut veya biiro olarak kullanildigin1 gérmekteyiz. Bu
ama¢ dogrultusunda binanin projelendirilmesi asamasinda zemin katlarin ticari
isyerlerine uygun bir sekilde tasarlanmasi istenmektedir. Bu dogrultuda ise daha
genis vitrin alaninin olusturulmasi, daha genis kullanim alani1 ve daha ferah olmasi
icin zemin kat yliksekliginin normal kat yiiksekliginden daha yiiksek olmasi gibi
kistaslar goz Oniline alinmaktadir. Tasarim icin dikkate alinan bu kistaslar ise
beraberinde bir takim yap1 diizensizliklerini getirmektedir. Yapim yonetmeliklerinde
B2 kisaltmasiyla anilan rijitlik/yumusak kat diizensizligi de bunlardan biri olup, yap1
davranigint olumsuz olarak etkileyen sorunlarin en Onemlilerinin ic¢inde yer

almaktadir.

Bu calismada, yapilardaki bu diizensizligi tasarim agsamasinda pratik bir sekilde
belirlemek ve hangi tasarim degiskenlerinin yumusak kat diizensizligi olusumunda
daha etkili oldugunu arastirmak icin ii¢ ana aks sisteminde 288 farkli kalip plam
modellenmistir. Modeller olusturulurken, ticari amagla kullanim igin siklikla
uygulamada bagvurulan kistaslar dikkate alinmistir. Tasarlanan modeller, tilkemizde
proje ¢izim asamasinda siklikla tercih edilen yapisal c¢oziimleme programi
STA4CAD ile yapisal ¢oziimlemeye tabi tutulmustur. Yapisal ¢oziimleme sonunda
her iki deprem dogrultusu i¢in yumusak kat diizensizligi katsayilari ve yine her iki
deprem dogrultular i¢in taban kesme kuvveti degerleri not edilmistir. Elde edilen bu
bilgilerin yaninda her bir modelin tasarima iliskin 13 adet muhtelif 6zellikleri de not
edilmistir. Olusturulan bu veri havuzu ile de son zamanlarda sik¢a adindan
bahsedilen yapay zekanin bir alt dali olan yapay sinir ag1 algoritmasiyla iki farkl

egitim gergeklestirilmistir.

Ik gergeklestirilen yapay sinir ag1 algoritmasiyla tasarimi yapilan ve 288 modelden
rastgele se¢ilen 202 adet modelin her birisi i¢in not edilen muhtelif 6zellikler ile bu

modellerin her iki deprem dogrultusu i¢in not edilen yumusak kat diizensizligi
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katsayilariyla egitim yapilmstir. Ikinci gergeklestirilen yapay sinir ag1 algoritmasiyla
yine tasarimi yapilan ve 288 modelden rastgele secilen 202 adet modelin her birisi
icin not edilen muhtelif 6zellikler ile bu modellerin her iki deprem dogrultusu icin
not edilen taban kesme kuvveti degerleriyle egitim yapilmistir. Asagida sirasiyla
egitimi yapilan ilk ve ikinci yapay sinir ag1 egitimi sonucunda ¢ikarilan sonuglar

belirtilmistir.

Yapay sinir ag1 algoritmasiyla kurulan ilk egitim calismasinda, rastgele secilen 202
adet yapinin, her iki deprem dogrultusu i¢cin yumusak kat diizensizligi katsayisi ve
belirlenen 13 adet mubhtelif 6zelliklerin hepsi ile egitim yapilmis karesel ortalama
hata degeri hesaplanmistir. Yapay sinir agi algoritma basarist olarak %99,6 basari
elde edilmistir. Yani YSA egitildikten sonra test verileri i¢in tahmin edilen

diizensizlik katsayis1 degerleri, gergek degerlere bu dl¢iide yakin sonug vermistir.

%99,6 basar elde edilen algoritmaya disaridan agin hi¢ karsilasmadig: 86 farkli kalip
plant muhtelif 6zellikleri sunulmus ve bu 6zelliklere karsin her iki deprem dogrultusu
icin yumusak kat diizensizligi katsayisinin tahmin edilmesi istenmistir. Algoritma
calistirilmis ve sonug olarak her iki deprem dogrultusu yumusak kat diizensizligi
katsayilarinin tahmininde 74 adedinin %35 hatadan daha az bir hata ile bulundugu
goriilmustiir. Geri kalan 12 modelin ise her iki deprem dogrultusu i¢cin yumusak kat
diizensizligi katsayisinin sadece bir dogrultudaki degerinin %5 - %10 hata degeri ile
digerinin ise yine %5 hatadan daha az bir hata ile hesaplandig1 goriilmiistiir. Egitimi
tamamlanmis olan yapay sinir aginda, tasarlanan yapi mubhtelif 6zelliklerinin biri
veya bir kaci ¢ikarilarak sunulmus ve yumusak kat diizensizligi katsayisi1 degerinin
hesaplanmasi istenmistir. Bu uygulamadaki amag, hangi giris degiskeninin yumusak
kat diizensizliginin tespitinde daha etkili oldugunu belirleyebilmektir. Ornegin; aga
sunulan degiskenlerden sadece zemin kat yiiksekligi (G11) degiskeni ¢ikarildiginda
programin basar1 yiizdesi %37,50” e kadar diistiigii gézlemlenmistir.

Buradan anlasilacagi ilizere betonarme bir binada yumusak kat diizensizliginin

bulunup bulunmadiginin tespit edilmesinde birinci dikkat edilecek hususun tasarimi



81

yapilacak olan yapinin zemin kat yiiksekliginin se¢ilmesinde daha dikkatli olunmasi
gerektigi goriliir. Fakat yumusak kat diizensizliginin olusmasinda sadece zemin kat
yiiksekligine dikkat edilmesi bizi sonuca gotiirmemektedir. Zemin kat yliksekliginin
yaninda birka¢ adet veri hakkinda da bilgi sahibi olunmasi gerekmektedir. Bu
sebepten dolay1 yapay sinir ag1 giris degiskenleri arasinda G11 degiskeninin yanisira
bazi diger degiskenlerin de ¢ikarilarak, yumusak kat diizensizligi i¢in nispeten etkili
olan degiskenlerin aranmasina devam edilmistir. Bir baska 6rnek olarak; yapay sinir
ag1 giris degiskenlerinden, yap1 perde kesit alanlar1 toplami (G4), yap1 x dogrultusu
katsayisinin tahmin edilmesi istenmis ve yapay sinir agi algoritmasi %98 basari ile

dogru sonuca yaklastig1 goriilmiistiir.

Yumusak kat diizensizligi katsayisinin tahmini i¢in olusturulan algoritma egitiminde
26 ayr1 grup halinde denemeye tabi tutulmustur. Bu degiskenlerin birbirleriyle
etkilesimi sebebiyle kesin bir yargiya ulasmak miimkiin olmasa da; perde kesit
alanlar1 toplami, yapinin x dogrultusundaki rijitligi, zemin kat ytiksekligi verilerinin
yumusak kat olusumuna ¢ok 6nemli seviyede etkisi varken kolon sayisi, perde sayisi,
yap1 x ve y dogrultusu aks sayisi, yapi kiitle merkezi ile rijitlik merkezi arasindaki
mesafe verileri ise nispeten etkisiz kaldigi goriilmiistiir. Bundan hareketle su iki

degerlendirmeyi yapmak yanlis olmayacaktir;

e Betonarme binalarda yumusak kat diizensziligi olugsmasinda en etkili tasarim
degiskenleri yapinin x dogrultusundaki rijitligi, perde kesit alanlar1 toplami1 ve
yap1 zemin kat yiikseligidir. Burada, sadece x dogrultusu i¢in yap1 rijitliginin
on plana ¢ikmis olmasiin nedeni olarak tasarlanan yapit modellerinde daha
genis kullanim alanlarinin  olusturulmasinda x dogrultusundaki kolon
kesitlerinin kiiciiltiilmiis oldugunu belirtmek gerekir. Bu yiizden inceleme
yapilirken yap1 y dogrultusu rijitliginin de dikkate alinmas1 gerekmektedir.

e Betonarme bir binada yumusak kat diizensizligi olup olmadiginin tespiti i¢in

yapay sinir aglar1 veya benzeri bir yaklasim kullanilacaksa yine yap1 x ve y
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yiikseligi verilerinin kullanilmas1 biiyiik 6nem tagimaktadir.

Yapay sinir ag1 algoritmasiyla kurulan ikinci egitim ¢alismasinda ise, rastgele segilen
202 adet yapinin, her iki deprem dogrultusu i¢in taban kesme kuvveti degerleri ve
belirlenen 13 adet mubhtelif 6zelliklerin hepsi ile egitim yapilmis karesel ortalama
hata degeri hesaplanmistir. Yapay sinir ag1 algoritma basarisi olarak %98 basar1 elde
edilmistir. Yani YSA egitildikten sonra test verileri i¢in tahmin edilen taban kesme

kuvveti degerleri, gergcek degerlere bu dl¢iide yakin sonug vermistir.

%98 basar1 elde edilen algoritmaya disarindan agin hi¢ karsilasmadig1 86 farkli kalip
plan1 muhtelif 6zellikleri sunulmus ve bu 6zelliklere karsin her iki deprem dogrultusu
icin taban kesme kuvvetinin tahmin edilmesi istenmistir. Algoritma calistirilmis ve
sonu¢ olarak her iki deprem dogrultusu yumusak kat diizensizligi katsayilarinin
tahmininde 35 adedinin %35 hatadan daha az bir hata ile bulundugu gorilmiistiir. 23
model i¢in her iki deprem dogrultusundaki taban kesme kevveti degerlerinin en az
birisinin %5’ten diisiik bir hata orani ile sonucun tahmin edildigii gozlemlenmistir.
Geriye kalan 28 model i¢in ise taban kesme kuvveti degerlerinin her ikisi i¢in %5 -

%25 hata araliginda kalan bir tahmin ile sonucun tiretildigi belirlenmistir.

Birinci yapay sinir aginda oldugu gibi taban kesme kuvvetinin belirlenmesinde etkili
olan degiskenlerin neler oldugunun arastirilmasi i¢in egitilen yapay sinir aginda giris
degiskenlerinin biri veya bir kag¢i cikarillarak agin etkinligi incelenmistir. Giris
degiskenlerinden sadece toplam yap1 yiiksekligi (G12) ¢ikarildiginda agin sonucu
tahmin etmesindeki basarisinin %40’a diistigii gorilmiistiir. Perde kesit alanlari
toplam1 (G4) ve toplam bina yiiksekligi (G12) aga giris verisi olarak sunuldugunda

ise ag %89,5 basari ile sonuca yaklagildig: belirlenmistir.

Yapay sinir ag1 egitimi sonuglarindan goriildiigii tizere ¢calismaya konu olan yumusak
kat diizensizliginin belirlenmesinde yeterli miktarda aga sunulan giris

degiskenleriyle, sonucun kabul edilebilir hata sinirlarindan +%5 igerisinde kaldig:
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goriilmistiir. ' YSA ile yumusak kat diizensizliginin olugmasinda, zemin kat
yiiksekligi ve perde kesit alanlar1 toplaminin diger giris degiskenlerinden daha fazla
etkili oldugu belirlenmistir. Bu durum, onceden yapilmis caligmalar ile aym

dogrultuda sonug alindigini gostermistir.

Yapay sinir ag1 egitimi i¢in kullanilan giris degiskenlerinin taban kesme kuvveti
hesab1 i¢in her ne kadar %98 basar1 saglanmis olsa da aga disaridan sunulan
orneklerin sonucunda elde edilen her iki deprem dogrultusundaki tiim taban kesme
kuvveti ¢ikis verilerinin sadece %55’ine kabul edilebilir hata sinirlar1 araliginda bir
sonug lrettigi goriilmiistiir. Fakat giris degiskenlerinden toplam bina yiiksekligi ve
perde kesit alanlar1 toplaminin taban kesme kuvveti hesab1 i¢in diger degiskenlerden
daha etkili oldugunun belirlenmis olmasi yine literatiirde yapilan ¢aligmalar ile ayni
dogrultuda bir sonu¢ oldugunu kanitlamistir. Taban kesme kuvvetinin belirlenmesi
icin giris degiskenlerinin cogaltilmas1 veya degistirilmesi ile agin orneklere karsi

daha 1yi sonuglar verecegi diisiiniilmektedir.

Taban kesme kuvveti degerlerinin tahmini i¢in de yine ayni sekilde egitimde
kullanilan tasarim degiskenleri, farkli sayilarda ve farkli eslesmelerle 29 ayr1 grup
halinde denemeye tabi tutulmustur. Bu degiskenlerin birbirleriyle etkilesimi
sebebiyle kesin bir yargiya ulasmak miimkiin olmasa da; perde kesit alanlar1 toplami
ve toplam yap1 yiiksekligi verilerinin taban kesme kuvveti degerlerinin
belirlenmesinde ¢ok onemli seviyede etkisi varken, yapinin x dogrultusundaki rijitligi
, yapinin x dogrultusundaki toplam uzunlugu ve kolon sayis1 verilerinin ise nispeten
etkisiz kaldig1r goriilmiistiir. Buradan hareketle taban kesme kuvveti degerlerinin,
yapay sinir aglartyla belirlenmesinde su iki degerlendirmeyi yapmak yanlis

olmayacaktir.

e Betonarme binalarda taban kesme kuvvetinin belirlenmesinde en etkili

tasarim degiskenleri perde kesit alanlar1 toplam1 ve toplam yapi yiikseligidir.
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e Betonarme bir binada taban kesme kuvvetinin belirlenmesi i¢in yapay sinir
aglart veya benzeri bir yaklagim kullanilacaksa perde kesit alanlar1 toplami
ve toplam yapi yiiksekliginin kullanilmasi biiyiilk 6nem tagimaktadir.

e Ayrica taban kesme kuvvetinin, yapi1 zemin kat yiiksekliginin artmasina
paralel olarak azaldigi dolayisi ile yumusak kat diizensizliginin olugsmasina
sebebiyet verdigi belirlenmistir. Yani daha kii¢iik deprem yiiklerinde sistem
plastik kesitler olusturarak yapinin karsilayabilecegi deprem yiikii degeri

azalmaktadir.

Gergeklestirilen her iki yapay sinir ag1 egitimlerinde goriildiigli lizere, yapay sinir
aglar1 tipki1 bir insan gibi drnekler ile egitilmesinden dolay1 uygun ve yeteri kadar
verinin kullanilmasiyla ¢ok daha iyi sonuglar elde edilebilmektedir. Geleneksel
yaklasimlar dikkate alindiginda, bir yapida yumusak kat diizensizliginin ve taban
kesme kuvvetinin hesaplanabilmesi i¢in bir¢ok hesap ve islem adimlarinin gegilmesi
gerekmektedir. Bu adimlarin uygulanmasi 6nemli zaman kayb1 ve beraberinde islem
hatalarin1 getirebilmektedir. Bu ¢alismada uygun egitim verisi ve sayisi ile egitilen
bir yapay sinir ag1 algoritmasiyla, saniyeler icerisinde probleme cok iyi sonuglar

tiretebildigi goriilmiistiir.

Bu tez caligmasi kapsaminda gerceklestirilen yapay sinir ag1 egitimlerinden de
goriilecegi lizere, herhangi bir problemin ¢ézlimii aranirken uygun nitelikte ve yeteri
kadar sayida verinin kullanilmasiyla gayet basarili sonuglar elde edilebilmektedir.
Yumusak kat diizensizligi ve taban kesme kuvveti temelinde yapilan bu
degerlendirmeler de YSA algoritmalarinin ingaat miihendisligi gibi yogun ve
karmagik hesaplamalar iceren bir alanda bile basariya ulasilabildigini ortaya

koymaktadir.

Tek bir betonarme yapmin ilk ingaati veya onarim — giiclendirme calismalari
oncesinde buna benzer bir yontem uygulanmasi elbette tavsiye edilmemektedir.
Ancak bir yerlesim bolgesindeki yap1 stogu belirleme ¢aligmalarinda veya dogal bir

afet sonrasi ortaya c¢ikan genel hasarin hizli bir sekilde belirlenmesi gereken
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durumlarda yapay zekd yaklasimlarindan biri olan YSA’nin etkili bir sekilde
kullanilabilecegine ve islem hacmindeki Ustlinliige bagli olarak islem hizinda da
getirecegi faydalar yoniinden bu calisma literatiire faydali bir bakis acis1 saglayacak

niteliktedir.
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EK-1 Aks modeli 4X3 olarak tasarlanan yap1 modellerinin kalip plam ve

yumusak kat diizensiligi katsayisi
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Sekil 1.1. Aks Modeli 4X3 Olan 1. Kalip Plan1

Tablo 1.1. Aks modeli 4X3 olan 1. kalip plan1 nkxi ve nkyi degerleri

MODEL 4X3-1. KALIP PLANI-Z300-4KAT

H [ XYoni(+%5) | XYoni(-%5) | Y Yoéni(+%5) | Y Yoni(-%5)

KAT (m) | AiOrt(m) [ nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
4| 12| 0,0007316 0 0,0007386 0| 0,000814 0] 0,000814 0
3 9] 0,0011622| 1,59| 0,0011725] 1,59| 0,0012846{ 1,58 0,0012846| 1,58
2 6/ 0,0014283| 1,23] 0,0014411| 1,23| 0,001578| 1,23] 0,001578] 1,23
1 3] 0,0010718| 0,75] 0,0010811] 0,75 0,0012003| 0,76] 0,0012003] 0,76
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Tablo 1.1. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 1. kalip plan1 nkxi ve nkyi degerleri

MODEL 4X3-1. KALIP PLANI-Z400-4KAT

KAT

H (m)

X Yoni (+%5)
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

13

0,0007122 0

0,000719 0

0,0007694 0

0,0007694 0

10

0,0011645] 1,64

0,0011748| 1,63

0,0012443] 1,62

0,0012443] 1,62

7

0,0015776] 1,35

0,0015925] 1,36

0,0016802| 1,35

0,0016802| 1,35

— oW

4

0,0022532] 1,07

0,0022741] 1,07

0,0024658 1,1

0,0024658 1,1

MODEL 4X3-1. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

H (m)

X Yoni (+%5)
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

14

0,0006093 0

0,0006151 0

0,0006587 0

0,0006587 0

0,0010172] 1,67

0,0010261] 1,67

0,0010834| 1,64

0,0010834| 1,64

0,0015063| 1,48

0,0015211| 1,48

0,0015957| 147

0,0015957| 147

— oW

0,0036489| 1,45

0,003683| 1,45

0,0040079] 1,51

0,0040079] 1,51

MODEL

4X3- 1. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0005192 0

0,0005242 0

0,0005626 0

0,0005626 0

12

0,0008798] 1,69

0,0008875] 1,69

0,0009350| 1,66

0,0009350| 1,66

0,0014098] 1,6

0,0014241 1,6

0,0014866| 1,59

0,0014866| 1,59

— oW

0,0053038] 1,88

0,0053533] 1,88

0,0058336| 1,96

0,0058336| 1,96

MODEL 4X3-1. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %S5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %S5 )

Y Yonii (- %5 )

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

21

0,0010131| 1,52

0,0010218| 1,52

0,0011423| 1,47

0,0011423| 1,47

18

0,0013267| 1,31

0,0013381| 1,31

0,0014656| 1,28

0,0014656| 1,28

0,0015857 1,2

0,0015994 1,2

0,0017271] 1,18

0,0017271] 1,18

12

0,0017939] 1,13

0,0018095| 1,13

0,0019337] 1,12

0,0019337] 1,12

0,0019432| 1,08

0,0019602| 1,08

0,0020786| 1,07

0,0020786| 1,07

0,0019743] 1,02

0,0019919] 1,02

0,0021056| 1,01

0,0021056| 1,01

Ll I \SJ (VSR E SN RO, ) Ko 3 BN ]

W [\O

0,0013690| 0,69

0,0013809| 0,69

0,0014763| 0,7

0,0014763| 0,7

MODEL 4X3-1. KALIP PLANI-Z400-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt (m) | nki

X Yonii ( - %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt (m) | nki

Y Yénii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

25

0,000631 0

0,0006366 0

0,0007428 0

0,0007428 0

22

0,0009631| 1,53

0,0009713| 1,53

0,0010918] 147

0,0010918] 147

19

0,0012662| 1,31

0,0012771| 1,31

0,001405] 1,29

0,001405] 1,29

16

0,0015192 1,2

0,0015323 1,2

0,0016609| 1,18

0,0016609| 1,18

13

0,0017284| 1,14

0,0017434| 1,14

0,0018685] 1,13

0,0018685] 1,13

10

0,0018956 1,1

0,0019121 1,1

0,0020303| 1,09

0,0020303| 1,09

0,0020725] 1,09

0,0020917] 1,09

0,0022073] 1,09

0,0022073] 1,09

— N [W[A [N Q[

0,0026744| 0,97

0,0026991| 0,97

0,0029134| 0,99

0,0029134| 0,99
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Tablo 1.1. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 1. kalip planit N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-1. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0005794 0

0,0005845 0

0,000687 0

0,000687 0

23

0,0008845] 1,53

0,000892| 1,53

0,0010072| 1,47

0,0010072| 1,47

20

0,0011703] 1,32

0,0011803] 1,32

0,0013029] 1,29

0,0013029] 1,29

17

0,001414| 1,21

0,0014262| 1,21

0,0015503] 1,19

0,0015503] 1,19

14

0,0016219| 1,15

0,001636| 1,15

0,0017573] 1,13

0,0017573] 1,13

11

0,0018029| 1,11

0,0018186| 1,11

0,0019323 1,1

0,0019323 1,1

8

0,0021098| 1,17

0,0021301| 1,17

0,0022428| 1,16

0,0022428| 1,16

[l NS AVSH BN R, R o g N | o]

5

0,0045387] 1,29

0,0045812] 1,29

0,0049725] 1,33

0,0049725| 1,33

MODEL 4X3-1. KALIP PLANI-Z600-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0005208 0

0,0005253 0

0,0006216 0

0,0006216 0

24

0,0007923| 1,52

0,0007989| 1,52

0,0009057] 1,46

0,0009057| 1,46

21

0,0010537] 1,33

0,0010626| 1,33

0,0011762 1,3

0,0011762 1,3

18

0,001283| 1,22

0,001294| 1,22

0,0014095 1,2

0,0014095 1,2

15

0,0014856| 1,16

0,0014984| 1,16

0,001612| 1,14

0,001612| 1,14

12

0,0016751] 1,13

0,0016896| 1,13

0,0017955| 1,11

0,0017955| 1,11

0,0020888| 1,25

0,0021095| 1,25

0,0022156| 1,23

0,0022156| 1,23

— [N |[WlhR|W]|OV||co

0,0069108| 1,65

0,0069753| 1,65

0,0075928] 1,71

0,0075928| 1,71

MODEL

4X3-1. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

Y Yonii (- %5 )

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—_
[\

36

0,0007407 0

0,0007465 0

0,0009433 0

0,0009433 0

—_
—

33

0,0010338 1,4

0,0010419 1,4

0,0012537] 1,33

0,0012537] 1,33

—
(e}

30

0,0012988] 1,26

0,0013092| 1,26

0,0015275| 1,22

0,0015275| 1,22

N

27

0,0015169| 1,17

0,0015292| 1,17

0,0017454| 1,14

0,0017454| 1,14

24

0,0016965| 1,12

0,0017104] 1,12

0,0019186 1,1

0,0019186 1,1

21

0,0018466| 1,09

0,001862| 1,09

0,0020583| 1,07

0,0020583| 1,07

18

0,0019748| 1,07

0,0019914| 1,07

0,0021741| 1,06

0,0021741| 1,06

15

0,0020851] 1,06

0,0021028] 1,06

0,0022712] 1,04

0,0022712] 1,04

12

0,0021761] 1,04

0,0021947] 1,04

0,0023483] 1,03

0,0023483] 1,03

0,0022336| 1,03

0,0022529] 1,03

0,0023904| 1,02

0,0023904| 1,02

0,0021917] 0,98

0,002211| 0,98

0,0023337] 0,98

0,0023337] 0,98

[l I NS AVST E SN R, R o N BN | fo o]

0,0014916] 0,68

0,0015045] 0,68

0,0016017] 0,69

0,0016017] 0,69
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Tablo 1.1. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 1. kalip planit N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-1. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

12

37

0,000727 0

0,0007326 0

0,0009338 0

0,0009338 0

11

34

0,0010128] 1,39

0,0010205] 1,39

0,0012372] 1,32

0,0012372] 1,32

10

31

0,0012741] 1,26

0,0012842| 1,26

0,0015083| 1,22

0,0015083| 1,22

N

28

0,0014899| 1,17

0,0015019| 1,17

0,0017251] 1,14

0,0017251] 1,14

25

0,0016675] 1,12

0,0016811] 1,12

0,0018969 1,1

0,0018969 1,1

22

0,0018152| 1,09

0,0018302| 1,09

0,0020342| 1,07

0,0020342| 1,07

19

0,0019408| 1,07

0,001957] 1,07

0,002147| 1,06

0,002147] 1,06

16

0,0020494| 1,06

0,0020668| 1,06

0,0022416| 1,04

0,0022416| 1,04

13

0,0021437| 1,05

0,002162| 1,05

0,0023212] 1,04

0,0023212] 1,04

10

0,0022198] 1,04

0,0022389| 1,04

0,0023807] 1,03

0,0023807] 1,03

7

0,0023307| 1,05

0,0023522| 1,05

0,0024807] 1,04

0,0024807] 1,04

[l [ NSX AVST E SN R, | o 8 RN o]

4

0,0029309] 0,94

0,0029578] 0,94

0,003179| 0,96

0,96

0,003179

MODEL

4X3-1. KALIP PLAN

1-Z500-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

X Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

—_
\S]

38

0,0006941 0

0,0006993 0

0,0008899 0

0,0008899 0

[
—_

35

0,0009634| 1,39

0,0009706| 1,39

0,0011721| 1,32

0,0011721| 1,32

—
(e}

32

0,0012157] 1,26

0,0012252| 1,26

0,0014326| 1,22

0,0014326| 1,22

Ne)

29

0,001428| 1,17

0,0014394| 1,17

0,0016475| 1,15

0,0016475| 1,15

26

0,0016044| 1,12

0,0016174] 1,12

0,0018223] 1,11

0,0018223] 1,11

23

0,0017513| 1,09

0,0017657| 1,09

0,0019638| 1,08

0,0019638| 1,08

20

0,0018756| 1,07

0,0018913] 1,07

0,0020796| 1,06

0,0020796| 1,06

17

0,001983| 1,06

0,0019997] 1,06

0,0021754| 1,05

0,0021754| 1,05

14

0,0020793| 1,05

0,0020969| 1,05

0,0022570] 1,04

0,0022570] 1,04

11

0,0021705] 1,04

0,0021891] 1,04

0,0023287] 1,03

0,0023287] 1,03

0,0024219] 1,12

0,0024450] 1,12

0,0025694| 1,1

0,0025694| 1,1

[l INSH VST E SN RV, R Ho 8 RN | Ho el

0,0050424| 1,25

0,0050895| 1,25

0,0054826| 1,28

0,0054826| 1,28

MODEL

4X3-1. KALIP PLANI-Z600-12K AT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—
\9]

39

0,0006396 0

0,0006443

0,0008274 0

0,0008274 0

—_
—_—

36

0,0008812| 1,38

0,0008877

0,0010801| 1,31

0,0010801| 1,31

—
(e

33

0,0011148] 1,27

0,0011234

0,0013215] 1,22

0,0013215] 1,22

O

30

0,0013183] 1,18

0,0013287

0,0015285] 1,16

0,0015285] 1,16

27

0,0014929] 1,13

0,001505

0,0017031| 1,11

0,0017031| 1,11

24

0,0016421 1,1

0,0016556

0,0018488| 1,09

0,0018488| 1,09

21

0,0017701] 1,08

0,0017847

0,00197] 1,07

0,00197] 1,07

18

0,0018807] 1,06

0,0018965

0,0020706| 1,05

0,0020706| 1,05

15

0,0019810| 1,05

0,0019977

0,0021574| 1,04

0,0021574| 1,04

12

0,0020847| 1,05

0,0021025

0,0022414| 1,04

0,0022414] 1,04

0,0024569| 1,18

0,002481

0,002605| 1,16

0,002605| 1,16

— N[ W[A ||V

0,0078105| 1,59

0,0078832

0,0085216| 1,64

0,0085216| 1,64
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Sekil 1.2. Aks Modeli 4X3 Olan 2. Kalip Plan1

Tablo 1.2. Aks modeli 4X3 olan 2. kalip plani nyi ve Nkyi degerleri

MODEL 4X3-2. KALIP PLANI-Z300-4KAT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%S5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki [ AiOrt(m) | nki

41 12| 0,0009769 0 0,0009769 0 0,0008973 0[ 0,0008973 0

3 9] 0,0012324| 1,26] 0,0012324| 1,26 0,0010181| 1,13| 0,0010181] 1,13

2 6/ 0,0012746| 1,03] 0,0012746] 1,03 0,0009654| 0,95| 0,0009654| 0,95

1 3] 0,0007867| 0,62] 0,0007867| 0,62| 0,0005448| 0,56] 0,0005448] 0,56

MODEL 4X3-2. KALIP PLANI-Z400-4K AT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%S5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki [ AiOrt(m) | nki

41 13 0,00102 0 0,00102 0] 0,0009676 0] 0,0009676 0

3 10| 0,001331 1,3 0,001331 1,3 0,0011282] 1,17] 0,0011282| 1,17

2 70 0,0014953| 1,12| 0,0014953| 1,12| 0,0011536/ 1,02] 0,0011536| 1,02

1 4| 0,0014623] 0,73] 0,0014623| 0,73 0,0009906| 0,64] 0,0009906| 0,64
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Tablo 1.2. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 2. kalip plant N ve Ny degerleri

MODEL 4X3-2. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0009220 0

0,0009220 0

0,0008983 0

0,0008983 0

11

0,0012357] 1,34

0,0012357] 1,34

0,0010683] 1,19

0,0010683] 1,19

0,0014766| 1,19

0,0014766| 1,19

0,0011503| 1,08

0,0011503| 1,08

— oW

0,0020233] 0,82

0,0020233] 0,82

0,0013473] 0,7

0,0013473] 0,7

MODEL 4X3-2. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0009507 0

0,0009507 0

0,0009564 0

0,0009564 0

12

0,0013108] 1,38

0,0013108] 1,38

0,0011618] 1,21

0,0011618] 1,21

0,0016682| 1,27

0,0016682| 1,27

0,0013199] 1,14

0,0013199] 1,14

— oW

0,0031330] 0,94

0,0031330] 0,94

0,0020598] 0,78

0,0020598] 0,78

MODEL 4X3-2. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0009516 0

0,0009516 0

0,0011797 0

0,0011797 0

21

0,0012692| 1,33

0,0012692| 1,33

0,001408| 1,19

0,0014080| 1,19

18

0,0015973] 1,26

0,0015973] 1,26

0,0016491] 1,17

0,0016491] 1,17

15

0,001882| 1,18

0,001882| 1,18

0,0018464| 1,12

0,0018464| 1,12

12

0,0020844| 1,11

0,0020844| 1,11

0,0019535] 1,06

0,0019535| 1,06

0,002146| 1,03

0,002146| 1,03

0,0019108| 0,98

0,0019108| 0,98

0,0019345| 0,9

0,0019345| 0,9

0,0016115] 0,84

0,0016115] 0,84

— N[ W R |ON|OV|Q|©

0,0011029] 0,57

0,0011029] 0,57

0,0008385] 0,52

0,0008385] 0,52

MODEL 4X3-2. KALIP PLANI-Z400-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

X Yoni (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0009243 0

0,0009243 0

0,0011569 0

0,0011570 0

22

0,0012347] 1,34

0,0012347] 1,34

0,0013801| 1,19

0,0013801| 1,19

19

0,0015586| 1,26

0,0015586| 1,26

0,0016197] 1,17

0,0016197] 1,17

16

0,001847| 1,19

0,001847| 1,19

0,0018248| 1,13

0,0018248| 1,13

13

0,0020708| 1,12

0,0020708| 1,12

0,0019571| 1,07

0,0019571| 1,07

10

0,0021935] 1,06

0,0021935| 1,06

0,0019721| 1,01

0,0019721| 1,01

0,0021303| 0,97

0,0021303| 0,97

0,0017898| 0,91

0,0017898| 0,91

[l NS R AVST E SN R, R o B N | o o]

0,0019081] 0,67

0,0019081] 0,67

0,0014109] 0,59

0,0014109] 0,59
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Tablo 1.2. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 2. kalip plani N ve Ny degerleri

MODEL 4X3-2. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0011788 0

0,0011788 0

0,0015188 0

0,0015188 0

23

0,0015944| 1,35

0,0015944| 1,35

0,0018245] 12

0,0018245] 12

20

0,0020455] 1,28

0,0020455] 1,28

0,0021663| 1,19

0,0021663| 1,19

17

0,0024624| 1,2

0,0024624 1,2

0,0024724| 1,14

0,0024724| 1,14

14

0,0028065| 1,14

0,0028065| 1,14

0,0026917| 1,09

0,0026917| 1,09

11

0,0030466| 1,09

0,0030466| 1,09

0,0027752] 1,03

0,0027752] 1,03

8

0,0031184| 1,02

0,0031184| 1,02

0,0026407| 0,95

0,0026407| 0,95

[l NS AVSH BN R, R o g N | o]

5

0,0038755| 0,75

0,0038755| 0,75

0,0028189] 0,64

0,0028189] 0,64

MODEL 4X3-2. KALIP PLANI-Z600-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0011228 0

0,0011228 0

0,0014858 0

0,0014858 0

24

0,0015194| 1,35

0,0015194| 1,35

0,0017833 1,2

0,0017833 1,2

21

0,0019568| 1,29

0,0019568| 1,29

0,0021227] 1,19

0,0021227] 1,19

18

0,0023725] 1,21

0,0023725] 1,21

0,0024384| 1,15

0,0024384| 1,15

15

0,0027394| 1,15

0,0027394| 1,15

0,0026890| 1,1

0,002689| 1,1

12

0,0030536| 1,11

0,0030536| 1,11

0,0028433] 1,06

0,0028433| 1,06

0,0033091| 1,08

0,0033091| 1,08

0,0028510 1

0,002851 1

— N[ W R |N|OV|Q|©

0,0055992| 0,85

0,0055992| 0,85

0,0040359] 0,71

0,0040359| 0,71

MODEL

4X3-2. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yénii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai1Ort (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—_
[\

36

0,0011919 0

0,0011919 0

0,0016499 0

0,0016499 0

—_
—

33

0,0015457 1,3

0,0015457 1,3

0,0019142| 1,16

0,0019142| 1,16

—
(e}

30

0,0019348| 1,25

0,0019348| 1,25

0,0022239| 1,16

0,0022239| 1,16

N

27

0,0023079| 1,19

0,0023079| 1,19

0,0025278] 1,14

0,0025278| 1,14

24

0,0026439| 1,15

0,0026439| 1,15

0,0027986| 1,11

0,0027986| 1,11

21

0,0029359| 1,11

0,0029359| 1,11

0,0030219| 1,08

0,0030219| 1,08

18

0,0031783| 1,08

0,0031783| 1,08

0,0031846| 1,05

0,0031846| 1,05

15

0,0033587] 1,06

0,0033587] 1,06

0,0032668| 1,03

0,0032668| 1,03

12

0,0034465| 1,03

0,0034465| 1,03

0,0032316/ 0,99

0,0032316/ 0,99

0,0033651| 0,98

0,0033651| 0,98

0,0030063] 0,93

0,0030063] 0,93

0,0029275| 0,87

0,0029275| 0,87

0,0024449| 0,81

0,0024449| 0,81

[l I NS AVST E SN R, R o N BN | fo o]

0,0016314] 0,56

0,0016314] 0,56

0,0012384| 0,51

0,0012384| 0,51
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Tablo 1.2. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 2. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-2. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

12

37

0,0011813 0

0,0011813 0

0,0016292 0

0,0016292 0

11

34

0,0015287] 1,29

0,0015287] 1,29

0,0018857] 1,16

0,0018857] 1,16

10

31

0,0019111] 1,25

0,0019111] 1,25

0,0021870| 1,16

0,0021870| 1,16

N

28

0,0022785| 1,19

0,0022785| 1,19

0,0024836| 1,14

0,0024836| 1,14

25

0,0026105| 1,15

0,0026105| 1,15

0,0027500] 1,11

0,0027500| 1,11

22

0,0029014| 1,11

0,0029014| 1,11

0,0029735| 1,08

0,0029735| 1,08

19

0,0031481| 1,09

0,0031481| 1,09

0,0031438| 1,06

0,0031438| 1,06

16

0,0033432] 1,06

0,0033432] 1,06

0,0032462| 1,03

0,0032462| 1,03

13

0,0034681| 1,04

0,0034681| 1,04

0,0032537 1

0,0032537 1

10

0,0034765 1

0,0034765 1

0,0031145] 0,96

0,0031145| 0,96

7

0,0032493] 0,93

0,0032493] 0,93

0,0027208| 0,87

0,0027208| 0,87

[l [ NSX AVST E SN R, | o 8 RN o]

4

0,0028348| 0,65

0,0028348| 0,65

0,0020822] 0,57

0,0020822| 0,57

MODEL

4X3-2. KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

X Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

—_
\S]

38

0,0011635 0

0,0011635 0

0,0016232 0

0,0016232 0

[
—_

35

0,0015038| 1,29

0,0015038| 1,29

0,0018763] 1,16

0,0018763| 1,16

—
(e}

32

0,0018796| 1,25

0,0018796| 1,25

0,0021743] 1,16

0,0021743| 1,16

Ne)

29

0,0022415] 1,19

0,0022415] 1,19

0,0024687| 1,14

0,0024687] 1,14

26

0,0025697| 1,15

0,0025697| 1,15

0,0027347| 1,11

0,0027347| 1,11

23

0,0028594| 1,11

0,0028594| 1,11

0,0029609| 1,08

0,0029609| 1,08

20

0,0031091] 1,09

0,0031091] 1,09

0,0031388] 1,06

0,0031388] 1,06

17

0,0033157] 1,07

0,0033157] 1,07

0,0032576| 1,04

0,0032576] 1,04

14

0,0034700] 1,05

0,0034700| 1,05

0,0032974| 1,01

0,0032974| 1,01

11

0,0035503| 1,02

0,0035503| 1,02

0,0032212| 0,98

0,0032213| 0,98

0,0034918] 0,98

0,0034918] 0,98

0,0029483| 0,92

0,0029483| 0,92

[l INSH VST E SN RV, R Ho 8 RN | Ho el

0,0042254| 0,73

0,0042254| 0,73

0,0030553| 0,62

0,0030553| 0,62

MODEL

4X3-2. KALIP PLANI-Z600-12K AT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—
\9]

39

0,0011347 0

0,0011347 0

0,0016117 0

0,0016117 0

—_
—_—

36

0,0014638| 1,29

0,0014638

0,0018595| 1,15

0,0018595| 1,15

—
(e

33

0,0018298| 1,25

0,0018298

0,0021527] 1,16

0,0021527] 1,16

O

30

0,0021840| 1,19

0,0021840

0,0024438| 1,14

0,0024438| 1,14

27

0,0025070| 1,15

0,0025070

0,0027089| 1,11

0,0027089| 1,11

24

0,0027945| 1,11

0,0027945

0,0029377| 1,08

0,0029377| 1,08

21

0,0030469| 1,09

0,0030469

0,0031242| 1,06

0,0031242| 1,06

18

0,0032658| 1,07

0,0032658

0,0032618] 1,04

0,0032618] 1,04

15

0,0034527] 1,06

0,0034527

0,0033396| 1,02

0,0033396| 1,02

12

0,0036150| 1,05

0,0036151

0,0033391 1

0,0033391 1

0,0037511] 1,04

0,0037511

0,0032132| 0,96

0,0032132| 0,96

— N[ W[A ||V

0,0061575| 0,82

0,0061575

0,0044005| 0,68

0,0044005| 0,68




97

@ ©) ® ©
::1[ 00 =1{ 50 ﬁjﬂﬂ L) §=I 00 é-
Ou " " uO
101 Ki01(30760 S102 ~ Ki02 (30/60) —éma K103 (30760 04 510
(60?&0) (35/60) — (60/35) — (35/60) (60/60)
2 = - - el
B [ 2 Di0z _E; 0103 % D108 §;
8 ||l 0 aen = o o = S Uom || 8
= o 3 8 &
= = e =
K105 (30/60) K106 (30/60) K107 (30/60) K108  (30/60) .®
w5107 1 5709 5110
35/60) (210/30) (35/60) (60/35)
i I s E pw S
12 12m = 12m = 2 || =8
% K 2
K109 (30/60) K110 {30/60) K11 (30/60) K112 (30/60) !
©* 5112 o
(Bbl4s) (30/210) 0)
g D109 DiD § g
g 2 P, 12 = - - =] 8
= &
5116 5117 =
(60/60) K113 (30/60) 35/60) K114 (30/60) fédﬁﬂ K115 (30/60) .
C)u~ z!@

O

50

50

1100

0]

Sekil 1.3. Aks modeli 4X3 olan 3. kalip plant

Tablo 1.3. Aks modeli 4X3 olan 3. kalip plani nyi ve Nkyi degerleri

MODEL 4X3-3.KALIP PLANI-Z300-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( -

%5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

12

0,0008342

0

0,0008360

0

0,0008142

0

0,0008142

0

0,0010755

1,29

0,0010777

1,29

0,0010524

1,29

0,0010524

1,29

0,0011300

1,05

0,0011322

1,05

0,0011051

1,05

0,0011051

1,05

— N W

W[ |[O

0,0007077

0,63

0,0007089

0,63

0,0006957

0,63

0,0006957

0,63

MODEL 4X3-3.KALIP PLANI-Z400-4K AT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( -

%5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

13

0,0008678

0

0,0008696

0

0,0008524

0

0,0008524

0

10

0,0011576

1,33

0,0011599

1,33

0,0011356

1,33

0,0011356

1,33

0,0013239

1,14

0,0013265

1,14

0,0012921

1,14

0,0012921

1,14

— N (W

0,0013241

0,75

0,0013263

0,75

0,0012981

0,75

0,0012981

0,75
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Tablo 1.3. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 3. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-3.KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0008932 0

0,000895 0

0,000884 0

0,000884 0

11

0,0012247] 1,37

0,0012272] 1,37

0,0012062| 1,36

0,0012062| 1,36

0,0014917| 1,22

0,001495| 1,22

0,0014575| 1,21

0,0014575| 1,21

— oW

0,0021078| 0,85

0,0021124| 0,85

0,0020717| 0,85

0,0020717| 0,85

MODEL 4X3-3.KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0008841 0

0,0008858 0

0,0008880 0

0,0008880 0

12

0,0012461] 1,41

0,0012487] 1,41

0,0012404 1,4

0,0012404 1,4

0,0016176] 1,3

0,0016213 1,3

0,0015919| 1,28

0,0015919| 1,28

— oW

0,0031501] 0,97

0,0031566| 0,97

0,0031212] 0,98

0,0031212] 0,98

MODEL 4X3-3.KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0011435 0

0,0011445 0

0,0012785 0

0,0012785 0

21

0,001558| 1,36

0,0015599| 1,36

0,0016759| 1,31

0,0016759| 1,31

18

0,0019915] 1,28

0,0019944| 1,28

0,0020789| 1,24

0,0020789] 1,24

15

0,0023681] 1,19

0,002372| 1,19

0,0024187] 1,16

0,0024187] 1,16

12

0,0026362| 1,11

0,002641| 1,11

0,0026488| 1,1

0,0026488| 1,1

0,0027235] 1,03

0,0027287] 1,03

0,0027031| 1,02

0,0027031| 1,02

0,0024687| 0,91

0,0024734| 0,91

0,0024306/ 0,9

0,0024306/ 0,9

— N[ W R |ON|OV|Q|©

0,0014203] 0,58

0,0014228] 0,58

0,0013973] 0,57

0,0013973] 0,57

MODEL 4X3-3.KALIP PLANI-Z400-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

X Yoni (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0011139 0

0,0011147 0

0,0012590 0

0,0012590 0

22

0,0015156] 1,36

0,0015173| 1,36

0,0016427 1,3

0,0016427 1,3

19

0,0019408] 1,28

0,0019436] 1,28

0,0020367| 1,24

0,0020367] 1,24

16

0,0023207 1,2

0,0023245 1,2

0,0023785] 1,17

0,0023785] 1,17

13

0,0026157] 1,13

0,0026203] 1,13

0,0026322| 1,11

0,0026322| 1,11

10

0,0027801] 1,06

0,0027854| 1,06

0,0027574| 1,05

0,0027574| 1,05

0,0027187| 0,98

0,0027240| 0,98

0,0026644| 0,97

0,0026644| 0,97

[l NS R AVST E SN R, R o B N | o o]

0,0024742] 0,68

0,0024784| 0,68

0,0024180] 0,68

0,0024180] 0,68
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Tablo 1.3. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 3. kalip plan1 Ny ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-3.KALIP PLANI-Z600-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0010234 0

0,0010239 0

0,0011941 0

0,0011941 0

24

0,0013886| 1,36

0,0013899| 1,36

0,0015436| 1,29

0,0015436| 1,29

21

0,0017870] 1,29

0,0017893] 1,29

[ 0,0019137| 1,24

0,0019137] 1,24

18

0,0021630| 1,21

0,0021663| 1,21

0,0022533] 1,18

0,0022533] 1,18

15

0,0024986| 1,16

0,0025029| 1,16

0,0025456| 1,13

0,0025456| 1,13

12

0,0027998| 1,12

0,0028051| 1,12

0,0027982 1,1

0,0027982 1,1

9

0,0030932| 1,1

0,0030995 1,1

0,0030342| 1,08

0,0030342| 1,08

[l NS AVSH BN R, R o g N | o]

6

0,0055921 0,9

0,0056008] 0,9

0,0054689] 0,9

0,0054689] 0,9

MODEL 4X3-3.KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0010730 0

0,0010737 0

0,0012318 0

0,0012318 0

23

0,0014584| 1,36

0,0014599| 1,36

0,0016001 1,3

0,0016001 1,3

20

0,0018720] 1,28

0,0018745] 1,28

0,0019838] 1,24

0,0019838] 1,24

17

0,0022519 1,2

0,0022555 1,2

0,0023261| 1,17

0,0023261] 1,17

14

0,0025697| 1,14

0,0025741] 1,14

0,0026011| 1,12

0,0026011| 1,12

11

0,0028061| 1,09

0,0028113| 1,09

0,0027930| 1,07

0,0027930| 1,07

0,0029284| 1,04

0,0029343| 1,04

0,0028700| 1,03

0,0028700| 1,03

— N[ W R |N|OV|Q|©

0,0038648| 0,79

0,0038711] 0,79

0,0037759] 0,79

0,0037759] 0,79

MODEL

4X3-3.KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yénii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai1Ort (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—_
[\

36

0,0011590 0

0,0011590 0

0,0014749 0

0,0014749 0

—_
—

33

0,0014876| 1,28

0,0014883] 1,28

0,0017868| 1,21

0,0017868] 1,21

—
(e}

30

0,0018433] 1,24

0,0018448| 1,24

0,0021146| 1,18

0,0021146| 1,18

N

27

0,0021784| 1,18

0,0021807| 1,18

0,0024147] 1,14

0,0024147] 1,14

24

0,0024766| 1,14

0,0024797] 1,14

0,0026724| 1,11

0,0026724| 1,11

21

0,0027326 1,1

0,0027365 1,1

0,0028836| 1,08

0,0028836| 1,08

18

0,0029427| 1,08

0,0029472| 1,08

0,0030454| 1,06

0,0030454| 1,06

15

0,0030972| 1,05

0,0031023| 1,05

0,0031494| 1,03

0,0031494| 1,03

12

0,0031712| 1,02

0,0031767| 1,02

0,0031731| 1,01

0,0031731| 1,01

0,0030987| 0,98

0,0031044| 0,98

0,0030565| 0,96

0,0030565| 0,96

0,0027116] 0,88

0,0027166| 0,88

0,0026445| 0,87

0,0026445| 0,87

[l I NS AVST E SN R, R o N BN | fo o]

0,0015277] 0,56

0,0015303] 0,56

0,0014829] 0,56

0,0014829] 0,56
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Tablo 1.3. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 3. kalip plan1 Ny ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-3.KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

12

37

0,0011558 0

0,0011558 0

0,0014874 0

0,0014874 0

11

34

0,0014780] 1,28

0,0014787] 1,28

0,0017933] 1,21

0,0017933| 1,21

10

31

0,0018272] 1,24

0,0018287] 1,24

0,0021153| 1,18

0,0021153| 1,18

N

28

0,0021567| 1,18

0,0021589| 1,18

0,0024107] 1,14

0,0024107] 1,14

25

0,0024509| 1,14

0,0024538| 1,14

0,0026651] 1,11

0,0026651| 1,11

22

0,0027056 1,1

0,0027092 1,1

0,0028755| 1,08

0,0028755| 1,08

19

0,0029188| 1,08

0,0029231| 1,08

0,0030406| 1,06

0,0030406| 1,06

16

0,0030855] 1,06

0,0030904| 1,06

0,0031559] 1,04

0,0031559] 1,04

13

0,0031912| 1,03

0,0031966| 1,03

0,0032085] 1,02

0,0032085] 1,02

10

0,0031980 1

0,0032038 1

0,0031642| 0,99

0,0031642| 0,99

7

0,0030082| 0,94

0,0030140| 0,94

0,0029318] 0,93

0,0029318] 0,93

[l [ NSX AVST E SN R, | o 8 RN o]

4

0,0026694| 0,67

0,0026738] 0,67

0,0025817] 0,66

0,0025817] 0,66

MODEL

4X3-3.KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

X Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

—_
\S]

38

0,0011476 0

0,0011476 0

0,0014945 0

0,0014945 0

[
—_

35

0,0014624| 1,27

0,001463| 1,27

0,0017939| 1,2

0,0017939| 1,2

—
(e}

32

0,0018048| 1,23

0,0018062| 1,23

0,0021102| 1,18

0,0021102| 1,18

Ne)

29

0,0021287] 1,18

0,0021308] 1,18

0,0024011] 1,14

0,0024011] 1,14

26

0,0024189| 1,14

0,0024217] 1,14

0,0026526 1,1

0,0026526 1,1

23

0,0026718 1,1

0,0026753 1,1

0,002862| 1,08

0,002862| 1,08

20

0,0028871] 1,08

0,0028913] 1,08

0,0030296| 1,06

0,0030296| 1,06

17

0,0030631] 1,06

0,0030679| 1,06

0,0031541] 1,04

0,0031541] 1,04

14

0,0031941] 1,04

0,0031996| 1,04

0,0032301| 1,02

0,0032301| 1,02

11

0,0032656| 1,02

0,0032716| 1,02

0,0032453 1

0,0032453 1

0,0032337] 0,99

0,0032404| 0,99

0,0031579] 0,97

0,0031579] 0,97

[l INSH VST E SN RV, R Ho 8 RN | Ho el

0,0040059] 0,74

0,0040145] 0,74

0,0038811] 0,74

0,0038811] 0,74

MODEL 4X3-

3. KALIP PLANI-Z600-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—
\9]

39

0,0011271 0

0,0011270 0

0,0014879 0

0,0014879 0

—_
—_—

36

0,0014308| 1,27

0,0014313

0,0017775| 1,19

0,0017775| 1,19

—
(e

33

0,0017635| 1,23

0,0017648

0,0020859] 1,17

0,0020859| 1,17

O

30

0,0020798] 1,18

0,0020818

[ 0,0023712

1,14

0,0023712| 1,14

27

0,0023649| 1,14

0,0023676

0,0026193 1,1

0,0026193 1,1

24

0,0026156| 1,11

0,0026189

0,0028278| 1,08

0,0028279| 1,08

21

0,0028328] 1,08

0,0028367

0,0029982| 1,06

0,0029982| 1,06

18

0,0030187| 1,07

0,0030233

[ 0,0031325

1,04

0,0031325] 1,04

15

0,0031776] 1,05

0,0031829

0,0032342] 1,03

0,0032342] 1,03

12

0,0033216| 1,05

0,0033277

0,0033159] 1,03

0,0033159] 1,03

0,0034706] 1,04

0,0034780

0,0033939| 1,02

0,0033939| 1,02

— N[ W[A ||V

0,0058588] 0,84

0,0058709

0,0056781] 0,84

0,0056781] 0,84
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Sekil 1.4. Aks modeli 4X3 olan 4. kalip plan1

Tablo 1.4. Aks modeli 4X3 olan 4. kalip plani nyi ve Nkyi degerleri

MODEL 4X3-4. KALIP PLANI-Z300-4KAT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%S5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki [ AiOrt(m) | nki

4| 12| 0,0009379 0 0,0009291 0[ 0,0008712 0 0,0008745 0

3 9] 0,0013079| 1,39] 0,0012858| 1,38 0,0014209| 1,63 0,0014266| 1,63

2 6/ 0,0014647| 1,12] 0,0014311] 1,11 0,0017668| 1,24| 0,0017741] 1,24

1 3] 0,0010003| 0,68| 0,0009663| 0,68 0,0014122| 0,8] 0,0014184| 0,8

MODEL 4X3-4. KALIP PLANI-Z400-4KAT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%S5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki [ AiOrt(m) | nki

41 13| 0,0009061 0 0,0008984 0| 0,0008618 0] 0,0008650 0

3 10| 0,0013028| 1,44| 0,0012833| 1,43 0,0014431| 1,67] 0,0014488| 1,67

2 70 0,0015928| 1,22] 0,0015603| 1,22 0,0019507| 1,35| 0,0019586| 1,35

1 4| 0,0018685] 0,88] 0,0017864| 0,86/ 0,0031309| 1,2] 0,0031452] 1,2
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Tablo 1.4. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 4. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-4. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0008887 0

0,0008819 0

0,0008445 0

0,0008475 0

11

0,0013106| 1,47

0,0012932] 1,47

0,0014394 1,7

0,0014449 1,7

0,0017182| 1,31

0,001686| 1,3

0,0020982| 1,46

0,0021067| 1,46

— oW

0,0030502] 1,07

0,0028818| 1,03

0,005884| 1,68

0,0059114] 1,68

MODEL 4X3-4. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0007683 0

0,0007630 0

0,0007015 0

0,0007040 0

12

0,0011617] 1,51

0,0011483] 1,51

0,0012064| 1,72

0,0012109] 1,72

0,0016286] 14

0,0016011| 1,39

0,0018787] 1,56

0,0018862| 1,56

— oW

0,0041573] 1,28

0,0038977] 1,22

0,0084587| 2,25

0,0084984| 2,25

MODEL 4X3-4.KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0011748 0

0,0011645 0

0,0011203 0

0,0011232 0

21

0,0016633| 1,42

0,0016417| 1,41

0,001697| 1,51

0,0017023| 1,52

18

0,0021532] 1,29

0,0021233] 1,29

0,0022066 1,3

0,0022141 1,3

15

0,0025747 1,2

0,0025387 1,2

0,0026279| 1,19

0,0026373] 1,19

12

0,0028922| 1,12

0,0028507| 1,12

0,0029582| 1,13

0,0029692| 1,13

0,0030494| 1,05

0,0030016| 1,05

0,0031851| 1,08

0,0031973| 1,08

0,0028929| 0,95

0,002834| 0,94

0,0032396| 1,02

0,0032525| 1,02

— N[ W R |ON|OV|Q|©

0,001826] 0,63

0,0017677] 0,62

0,0023828] 0,74

0,002393| 0,74

MODEL 4X3-4. KALIP PLANI-Z400-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

X Yoni (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0010827 0

0,001073 0

0,0010741 0

0,0010768 0

22

0,0015272| 1,41

0,0015074 1,4

0,0016167] 1,51

0,0016217| 1,51

19

0,0019786 1,3

0,0019513] 1,29

0,0021035 1,3

0,0021105 1,3

16

0,0023763 1,2

0,0023434 1,2

0,002513| 1,19

0,0025219] 1,19

13

0,0026963| 1,13

0,0026588] 1,13

0,0028454| 1,13

0,0028558] 1,13

10

0,0029129| 1,08

0,002871] 1,08

0,0031003| 1,09

0,003112] 1,09

0,0029805] 1,02

0,0029261| 1,02

0,0033466| 1,08

0,0033598| 1,08

[l NS R AVST E SN R, R o B N | o o]

0,0031853] 0,8

0,0030531] 0,78

0,0048026] 1,08

0,0048243] 1,08
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Tablo 1.4. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 4. kalip plan1 N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-4. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0009815 0

0,0009725 0

0,0009948 0

0,0009971 0

23

0,0013785 1,4

0,0013606] 14

0,0014849| 1,49

0,0014893| 1,49

20

0,0017872 1,3

0,0017626| 1,3

0,0019355 1,3

0,0019418 1,3

17

0,0021558] 1,21

0,0021263] 1,21

0,0023244| 1,2

0,0023324] 1,2

14

0,0024707| 1,15

0,0024374| 1,15

0,0026520| 1,14

0,0026616| 1,14

11

0,0027334| 1,11

0,0026975| 1,11

0,0029270| 1,1

0,0029379| 1,1

8

0,0029904| 1,09

0,0029412| 1,09

0,0033434| 1,14

0,0033564| 1,14

[l NS AVSH BN R, R o g N | o]

5

0,0048970] 0,98

0,0046524| 0,95

0,0083174] 1,49

0,0083558] 1,49

MODEL 4X3-4. KALIP PLANI-Z600-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0008847 0

0,0008773 0

0,0009292 0

0,0009313 0

24

0,0012473| 1,41

0,0012320] 1,4

0,0013496| 1,45

0,0013535] 1,45

21

0,0016255 1,3

0,0016042 1,3

0,0017504] 1,3

0,0017560|] 1,3

18

0,0019753] 1,22

0,0019496| 1,22

0,0021044] 1,2

0,0021114 1,2

15

0,0022924| 1,16

0,0022635] 1,16

0,0024127| 1,15

0,0024211| 1,15

12

0,0026050| 1,14

0,0025744| 1,14

0,0026912| 1,12

0,0027009| 1,12

0,0030428| 1,17

0,0029980| 1,16

0,0032537| 1,21

0,0032661| 1,21

— N[ W R |N|OV|Q|©

0,0072401] 1,19

0,0068577] 1,14

0,0116404] 1,79

0,0116903] 1,79

MODEL

4X3-4.KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yénii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai1Ort (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—_
[\

36

0,0012656 0

0,0012529 0

0,0014083 0

0,0014107 0

—_
—

33

0,001653| 1,31

0,0016318 1,3

0,0018688| 1,33

0,0018731] 1,33

—
(e}

30

0,0020511] 1,24

0,0020234] 1,24

0,0022777| 1,22

0,0022837| 1,22

N

27

0,0024116| 1,18

0,002379| 1,18

0,002622| 1,15

0,0026295| 1,15

24

0,0027249| 1,13

0,0026883| 1,13

0,0029089| 1,11

0,0029177| 1,11

21

0,0029913 1,1

0,0029513 1,1

0,0031451| 1,08

0,003155] 1,08

18

0,0032116| 1,07

0,0031688| 1,07

0,0033357| 1,06

0,0033467| 1,06

15

0,0033819| 1,05

0,0033366| 1,05

0,0034825] 1,04

0,0034943] 1,04

12

0,0034854| 1,03

0,0034375] 1,03

0,0035826| 1,03

0,0035953] 1,03

0,0034695 1

0,0034171| 0,99

0,003623| 1,01

0,0036364| 1,01

0,0031729| 0,91

0,0031102| 0,91

0,0035317] 0,97

0,0035455] 0,98

[l I NS AVST E SN R, R o N BN | fo o]

0,0019605| 0,62

0,001899| 0,61

0,0025343] 0,72

0,0025451] 0,72
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Tablo 1.4. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 4. kalip plan1 N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-4. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

12

37

0,0012180 0

0,0012058 0

0,0014023 0

0,0014045 0

11

34

0,0015823 1,3

0,0015621 1,3

0,0018471] 1,32

0,0018512] 1,32

10

31

0,0019587] 1,24

0,0019323] 1,24

0,0022460| 1,22

0,0022518| 1,22

N

28

0,0023004| 1,17

0,0022694| 1,17

0,0025834| 1,15

0,0025907| 1,15

25

0,0025983| 1,13

0,0025635| 1,13

0,0028653| 1,11

0,0028738| 1,11

22

0,0028531 1,1

0,0028152 1,1

0,0030980| 1,08

0,0031076] 1,08

19

0,0030669| 1,07

0,0030262| 1,07

0,0032873| 1,06

0,0032979| 1,06

16

0,0032392] 1,06

0,0031963| 1,06

0,0034362| 1,05

0,0034477| 1,05

13

0,0033638| 1,04

0,0033188| 1,04

0,0035454| 1,03

0,0035578| 1,03

10

0,0034186| 1,02

0,0033710] 1,02

0,0036135| 1,02

0,0036266| 1,02

7

0,0033562| 0,98

0,0032968| 0,98

0,0037129] 1,03

0,0037272] 1,03

[l [ NSX AVST E SN R, | o 8 RN o]

4

0,0034895] 0,78

0,0033473] 0,76

0,0051397] 1,04

0,0051627] 1,04

MODEL

4X3-4.KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

X Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

—_
\S]

38

0,0011583 0

0,0011467 0

0,0013599 0

0,0013619 0

[
—_

35

0,0014963| 1,29

0,0014774| 1,29

0,0017748| 1,31

0,0017786| 1,31

—
(e}

32

0,0018484] 124

0,0018237] 1,23

0,0021549| 1,21

0,0021603| 1,21

Ne)

29

0,0021699| 1,17

0,0021408] 1,17

0,0024818| 1,15

0,0024886| 1,15

26

0,0024517] 1,13

0,0024189| 1,13

0,0027581| 1,11

0,0027661| 1,11

23

0,0026942| 1,1

0,0026584| 1,1

0,0029883| 1,08

0,0029974| 1,08

20

0,0029005] 1,08

0,0028622| 1,08

0,0031773] 1,06

0,0031874| 1,06

17

0,0030734| 1,06

0,0030330| 1,06

0,0033289| 1,05

0,0033399| 1,05

14

0,0032157] 1,05

0,0031738| 1,05

0,0034466| 1,04

0,0034584| 1,04

11

0,0033344| 1,04

0,0032918] 1,04

0,0035398] 1,03

0,0035525] 1,03

0,0034836| 1,04

0,0034280| 1,04

0,0038176] 1,08

0,0038321] 1,08

[l INSH VST E SN RV, R Ho 8 RN | Ho el

0,0055190| 0,95

0,0052480| 0,92

0,0090646| 1,42

0,0091060] 1,43

MODEL

4X3-4.KALIP PLANI-Z600-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—
\9]

39

0,0010936 0

0,0010835 0

0,0013220 0

0,0013239 0

—_
—_—

36

0,0014173 1,3

0,0014003

0,0016863| 1,28

0,0016897| 1,28

—
(e

33

0,0017557] 1,24

0,0017333

0,0020322| 1,21

0,0020370| 1,21

O

30

0,0020670] 1,18

0,0020405

0,0023353| 1,15

0,0023414| 1,15

27

0,0023418] 1,13

0,0023118

0,0025955| 1,11

0,0026028| 1,11

24

0,0025806 1,1

0,0025478

0,0028150| 1,08

0,0028233| 1,08

21

0,0027876| 1,08

0,0027523

0,0029970| 1,06

0,0030062| 1,06

18

0,0029686| 1,06

0,0029314

0,0031444| 1,05

0,0031545| 1,05

15

0,0031359] 1,06

0,0030974

0,0032634| 1,04

0,0032742] 1,04

12

0,0033269| 1,06

0,0032885

0,0033733] 1,03

0,0033849| 1,03

0,0036941| 1,11

0,0036413

0,0038208] 1,13

0,0038349] 1,13

— N[ W[A ||V

0,0084681| 1,15

0,0080278

0,0129487| 1,69

0,0130037| 1,7
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Sekil 1.5. Aks modeli 4X3 olan 5. kalip plant

Tablo 1.5. Aks modeli 4X3 olan 5. kalip plani nyi ve Nkyi degerleri

MODEL 4X3-5. KALIP PLANI-Z300-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5)

X Yonii ( -

%5 )

Y Yonii (+ %5)

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

12

0,0009218

0

0,0009218

0] 0,0008507

0

0,0008507

0

0,0015457

1,68

0,0015457

1,68

0,0013368

1,57

0,0013368

1,57

0,0019690

1,27

0,0019690

1,27

0,0016384

1,23

0,0016384

1,23

— N W

W[ |[O

0,0017690

0,9

0,0017690

0,

9| 0,0012639

0,77

0,0012639

0,77

MODEL 4X3-5. KALIP PLANI-Z400-4K AT

KAT

X Yonii (+ %5)

X Yonii ( -

%5 )

Y Yonii (+ %5)

Y Yonii (- %5)

H (m)

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

13

0,0007698

0

0,0007698

0] 0,0007928

0

0,0007928

0

10

0,0013236

1,72

0,0013236

1,72

0,0012728

1,61

0,0012728

1,61

0,0018134

1,37

0,0018134

1,37

0,0017060

1,34

0,0017060

1,34

— N W

0,0036340

1,5

0,0036340

1

9

0,0025562

1,12

0,0025562

1,12
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Tablo 1.5. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 5. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-5. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,000622 0

0,000622 0

0,0006806 0

0,0006806 0

11

0,0010864| 1,75

0,0010864| 1,75

0,001108] 1,63

0,001108] 1,63

0,0015899] 1,46

0,0015899] 1,46

0,0016114| 1,45

0,0016114| 1,45

— oW

0,0060526| 2,28

0,0060526| 2,28

0,004155] 1,55

0,004155] 1,55

MODEL 4X3-5. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0005092 0

0,0005092 0

0,0005836 0

0,0005836 0

12

0,0008956| 1,76

0,0008956| 1,76

0,0009571] 1,64

0,0009571] 1,64

0,0013847| 1,55

0,0013847| 1,55

0,0014941] 1,56

0,0014941] 1,56

— oW

0,0088910] 3,21

0,0088910] 3,21

0,0060449| 2,02

0,0060449| 2,02

MODEL 4X3-5. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0008057 0

0,0008057 0

0,0008424 0

0,0008424 0

21

0,0012563| 1,56

0,0012563| 1,56

0,0012109] 1,44

0,0012109] 1,44

18

0,0016267] 1,29

0,0016267| 1,29

0,0015322] 1,27

0,0015322] 1,27

15

0,0019259] 1,18

0,0019259] 1,18

0,0017887| 1,17

0,0017887] 1,17

12

0,0021684| 1,13

0,0021684| 1,13

0,0019881| 1,11

0,0019881| 1,11

0,0023574| 1,09

0,0023574| 1,09

0,0021254| 1,07

0,0021254| 1,07

0,0024665| 1,05

0,0024665| 1,05

0,0021470| 1,01

0,0021470| 1,01

— N[ W R |ON|OV|Q|©

0,0020389| 0,83

0,0020389| 0,83

0,0015236| 0,71

0,0015236| 0,71

MODEL 4X3-5. KALIP PLANI-Z400-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

X Yoni (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0007399 0

0,0007399 0

0,0008086 0

0,0008086 0

22

0,0011606| 1,57

0,0011606| 1,57

0,0011605] 1,44

0,0011605] 1,44

19

0,0015163| 1,31

0,0015163| 1,31

0,0014723] 1,27

0,0014723] 1,27

16

0,0018077] 1,19

0,0018077] 1,19

0,0017238] 1,17

0,0017238] 1,17

13

0,0020478] 1,13

0,0020478] 1,13

0,0019244| 1,12

0,0019244| 1,12

10

0,0022449 1,1

0,0022449 1,1

0,0020783| 1,08

0,0020783| 1,08

0,0024594 1,1

0,0024594 1,1

0,0022437| 1,08

0,0022437| 1,08

[l NS R AVST E SN R, R o B N | o o]

0,0043851] 1,34

0,0043851] 1,34

0,0030148] 1,01

0,0030148| 1,01
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Tablo 1.5. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 5. kalip plant N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-5. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0006462 0

0,0006462 0

0,0007508 0

0,0007508 0

23

0,0010135| 1,57

0,0010135| 1,57

0,0010731] 1,43

0,0010731] 1,43

20

0,0013385] 1,32

0,0013385] 1,32

0,0013680] 1,27

0,0013680] 1,27

17

0,0016149] 1,21

0,0016149] 1,21

0,0016120] 1,18

0,0016120] 1,18

14

0,0018497] 1,15

0,0018497] 1,15

0,0018125| 1,12

0,0018125| 1,12

11

0,0020513| 1,11

0,0020513| 1,11

0,0019798| 1,09

0,0019798| 1,09

8

0,0023504| 1,15

0,0023504| 1,15

0,0022721| 1,15

0,0022721| 1,15

[l NS AVSH BN R, R o g N | o]

5

0,0077824] 1,99

0,0077824] 1,99

0,0051535] 1,36

0,0051535] 1,36

MODEL 4X3-5. KALIP PLANI-Z600-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0005529 0

0,0005529 0

0,0006819 0

0,0006819 0

24

0,0008624| 1,56

0,0008624| 1,56

0,0009674| 1,42

0,0009674| 1,42

21

0,0011466| 1,33

0,0011466| 1,33

0,0012374] 1,28

0,0012374] 1,28

18

0,0013980| 1,22

0,0013980| 1,22

0,0014681| 1,19

0,0014681] 1,19

15

0,0016199] 1,16

0,0016199] 1,16

0,0016649] 1,13

0,0016649] 1,13

12

0,0018192| 1,12

0,0018192| 1,12

0,0018414] 1,11

0,0018414] 1,11

0,0021772 1,2

0,0021772 1,2

0,0022372| 1,21

0,0022372| 1,21

— N[ W R |N|OV|Q|©

0,0120271] 2,76

0,0120271] 2,76

0,0078751] 1,76

0,0078751] 1,76

MODEL

4X3-5. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—_
[\

36

0,0009579 0

0,0009579 0

0,0011062 0

0,0011062 0

—_
—

33

0,0013658| 1,43

0,0013658| 1,43

0,0014334] 1,3

0,0014334] 1,3

—
(e}

30

0,0016998| 1,24

0,0016998| 1,24

0,0017195 1,2

0,0017195 1,2

N

27

0,0019648| 1,16

0,0019648| 1,16

0,0019424| 1,13

0,0019424| 1,13

24

0,0021773] 1,11

0,0021773| 1,11

0,0021149] 1,09

0,0021149] 1,09

21

0,0023524| 1,08

0,0023524| 1,08

0,0022507| 1,06

0,0022507| 1,06

18

0,0025020] 1,06

0,0025020| 1,06

0,0023614| 1,05

0,0023614| 1,05

15

0,0026335| 1,05

0,0026335| 1,05

0,0024526| 1,04

0,0024526| 1,04

12

0,0027475] 1,04

0,0027475] 1,04

0,0025223] 1,03

0,0025223] 1,03

0,0028358] 1,03

0,0028358] 1,03

0,0025545| 1,01

0,0025545| 1,01

0,0028541| 1,01

0,0028541| 1,01

0,0024659| 0,97

0,0024659| 0,97

[l I NS AVST E SN R, R o N BN | fo o]

0,0021676| 0,76

0,0021676| 0,76

0,0016300] 0,66

0,0016300] 0,66
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Tablo 1.5. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 5. kalip plant N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-5. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%S5)

AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 37| 0,000908 0| 0,000908 0| 0,001093 0| 0,001093 0
11 34] 0,0012941| 1,43] 0,0012941| 1,43| 0,0014113] 1,29] 0,0014113] 1,29
10| 31| 0,0016206] 1,25] 0,0016206] 1,25] 0,0016944| 1,2] 0,0016944| 1,2
9 28| 0,0018859| 1,16 0,0018859| 1,16/ 0,0019175| 1,13 0,0019175| 1,13
8| 25| 0,0021025| 1,11| 0,0021025( 1,11 0,0020914| 1,09 0,0020914| 1,09
71 221 0,002282| 1,09 0,002282| 1,09 0,0022279| 1,07| 0,0022279] 1,07
6 19] 0,0024339| 1,07| 0,0024339| 1,07| 0,0023375| 1,05| 0,0023375[ 1,05
5 16| 0,0025647| 1,05 0,0025647| 1,05 0,0024272| 1,04 0,0024272| 1,04
4 13| 0,0026774 1,04] 0,0026774| 1,04 0,0024985| 1,03| 0,0024985| 1,03
3 10| 0,0027711{ 1,04 0,0027711| 1,04 0,0025476| 1,02| 0,0025476| 1,02
2 7| 0,002896| 1,05 0,002896| 1,05| 0,0026139| 1,03| 0,0026139| 1,03
1 4] 0,0046968| 1,22| 0,0046968| 1,22| 0,0032321| 0,93] 0,0032321| 0,93

MODEL 4X3-5. KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%5)

AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 38| 0,0007933 0| 0,0007933 0| 0,0010045 0| 0,0010045 0
11 35| 0,0011161| 1,41] 0,0011161| 1,41 0,0012878| 1,28 0,0012878| 1,28
10| 32| 0,0014052| 1,26] 0,0014052| 1,26] 0,0015481 1,2| 0,0015481 1,2
9 29| 0,0016523| 1,18 0,0016523| 1,18 0,0017608| 1,14 0,0017608| 1,14
8| 26| 0,0018620{ 1,13] 0,0018620[ 1,13 0,0019315 1,1| 0,0019315 1,1
71 23| 0,0020397| 1,1 0,0020397| 1,1 0,0020674| 1,07| 0,0020674| 1,07
6| 20| 0,0021909| 1,07 0,0021909| 1,07 0,0021758| 1,05| 0,0021758| 1,05
5 17| 0,0023199 1,06 0,0023199| 1,06 0,0022624| 1,04| 0,0022624| 1,04
4 14| 0,0024301( 1,05 0,0024301| 1,05 0,0023319| 1,03| 0,0023319| 1,03
3 11| 0,0025250( 1,04 0,0025250| 1,04 0,0023899| 1,02| 0,0023899| 1,02
2 8| 0,0027453| 1,09 0,0027453| 1,09| 0,0026041| 1,09| 0,0026041| 1,09
1 5[ 0,0087036] 1,9 0,0087036] 1,9] 0,0056655| 1,31] 0,0056655| 1,31

MODEL 4X3-5. KALIP PLANI-Z600-12KAT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYOni(+%5) | Y YOnii(-%5)

AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 39| 0,0007000 0| 0,0007000 0| 0,0009376 0| 0,0009376 0
11 36| 0,0009743| 1,39| 0,0009743 1,39 0,0011909| 1,27 0,0011909| 1,27
10| 33| 0,0012298] 1,26] 0,0012298| 1,26] 0,0014324| 1,2| 0,0014324| 1,2
91 30[ 0,0014573| 1,18 0,0014573| 1,18 0,0016379| 1,14 0,0016379| 1,14
8| 27| 0,0016581| 1,14 0,0016581| 1,14 0,0018095 1,1{ 0,0018095 1,1
7| 24| 0,0018343| 1,11 0,0018343| 1,11 0,0019506| 1,08| 0,0019506] 1,08
6| 21| 0,0019883| 1,08 0,0019883| 1,08 0,0020656| 1,06| 0,0020656] 1,06
5 18| 0,0021221{ 1,07 0,0021221| 1,07 0,0021580{ 1,04 0,0021580{ 1,04
4 15| 0,0022384( 1,05 0,0022384| 1,05 0,0022334| 1,03| 0,0022334| 1,03
3 12| 0,0023422( 1,05 0,0023422| 1,05 0,0023042| 1,03| 0,0023042| 1,03
2 9| 0,0026390| 1,13 0,0026390| 1,13 0,0026342| 1,14 0,0026342| 1,14
1 6| 0,0138438| 2,62| 0,0138438| 2,62| 0,0088161| 1,67| 0,0088161| 1,67
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Sekil 1.6. Aks modeli 4X3 olan 6. kalip plan1

Tablo 1.6. Aks modeli 4X3 olan 6. kalip plani Ny ve Nkyi degerleri

MODEL 4X3-6. KALIP PLANI-Z300-4KAT
KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%S5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki [ AiOrt(m) | nki
4| 12| 0,0007493 0] 0,0007493 0| 0,0007877 0 0,0007877 0
3 9] 0,0012265| 1,64| 0,0012265| 1,64 0,0012729| 1,62 0,0012729| 1,62
2 6/ 0,0015232| 1,24] 0,0015232| 1,24 0,0015697| 1,23| 0,0015697| 1,23
1 3] 0,0012071] 0,79] 0,0012071] 0,79] 0,0012298| 0,78 0,0012298| 0,78
MODEL 4X3-6. KALIP PLANI-Z400-4K AT
KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%S5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki [ AiOrt(m) | nki
41 13| 0,0007122 0| 0,000719 0 0,0007694 0 0,0007694 0
3 10| 0,0011645] 1,68 0,0011748| 1,68 0,0012443| 1,66] 0,0012443| 1,66
2 70 0,0015776| 1,35] 0,0015925| 1,35 0,0016802| 1,34| 0,0016802| 1,34
1 4| 0,0022532] 1,18] 0,0022741| 1,18 0,0024658| 1,16] 0,0024658| 1,16
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Tablo 1.6. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 6. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-6. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0006323 0

0,0006323 0

0,0006734 0

0,0006734 0

11

0,0010873] 1,72

0,0010873] 1,72

0,001138| 1,69

0,001138| 1,69

0,001587| 1,46

0,001587| 1,46

0,0016472| 1,45

0,0016472| 1,45

— oW

0,0044266| 1,67

0,0044266| 1,67

0,0044791| 1,63

0,0044791| 1,63

MODEL 4X3-6. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0006208 0

0,0006208 0

0,0006654 0

0,0006654 0

12

0,0010806| 1,74

0,0010806| 1,74

0,0011357] 1,71

0,0011357] 1,71

0,0016875] 1,56

0,0016875] 1,56

0,0017572| 1,55

0,0017572| 1,55

— oW

0,0075532] 2,24

0,0075532] 2,24

0,0076307] 2,17

0,0076307) 2,17

MODEL 4X3-6. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0007254 0

0,0007254 0

0,0008075 0

0,0008075 0

21

0,0011181| 1,54

0,0011181] 1,54

0,0012013| 1,49

0,0012013| 1,49

18

0,0014582 1,3

0,0014582 1,3

0,001539| 1,28

0,001539| 1,28

15

0,001738| 1,19

0,001738| 1,19

0,0018123] 1,18

0,0018123] 1,18

12

0,0019618] 1,13

0,0019618] 1,13

0,0020268| 1,12

0,0020268| 1,12

0,0021238| 1,08

0,0021238| 1,08

0,0021767| 1,07

0,0021767| 1,07

0,0021702| 1,02

0,0021702| 1,02

0,0022057| 1,01

0,0022057| 1,01

— N[ W R |ON|OV|Q|©

0,0015832] 0,73

0,0015832] 0,73

0,0015872] 0,72

0,0015872] 0,72

MODEL 4X3-6. KALIP PLANI-Z400-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

X Yoni (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0006878 0

0,0006878 0

0,0007744 0

0,0007744 0

22

0,0010603] 1,54

0,0010603] 1,54

0,0011490| 1,48

0,0011490| 1,48

19

0,0013880| 1,31

0,0013880| 1,31

0,0014751] 1,28

0,0014751] 1,28

16

0,0016609 1,2

0,0016609 1,2

0,0017421] 1,18

0,0017421] 1,18

13

0,0018849] 1,13

0,0018849] 1,13

0,0019572| 1,12

0,0019572| 1,12

10

0,0020641] 1,1

0,0020641 1,1

0,0021248| 1,09

0,0021248| 1,09

0,0022376| 1,08

0,0022376| 1,08

0,0022839| 1,07

0,0022839| 1,07

[l NS R AVST E SN R, R o B N | o o]

0,0031663] 1,06

0,0031663] 1,06

0,0031608] 1,04

0,0031608] 1,04
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Tablo 1.6. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 6. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-6. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0008362 0

0,0008362 0

0,000954 0

0,000954 0

23

0,001293| 1,55

0,001293| 1,55

0,0014151| 1,48

0,0014151| 1,48

20

0,0017197] 1,33

0,0017197] 1,33

0,0018426 1,3

0,0018426 1,3

17

0,0020934| 1,22

0,0020934| 1,22

0,0022116 1,2

0,0022116 1,2

14

0,002413| 1,15

0,002413| 1,15

0,0025218] 1,14

0,0025218] 1,14

11

0,0026867| 1,11

0,0026867| 1,11

0,0027817 1,1

0,0027817 1,1

8

0,0030803| 1,15

0,0030803| 1,15

0,0031594| 1,14

0,0031594| 1,14

[l NS AVSH BN R, R o g N | o]

5

0,0075236] 1,47

0,0075236] 147

0,0074919] 142

0,0074919] 142

MODEL 4X3-6. KALIP PLANI-Z600-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0007510 0

0,0007510 0

0,0008684 0

0,0008684 0

24

0,0011517] 1,53

0,0011517] 1,53

0,0012747| 1,47

0,0012747| 1,47

21

0,0015347) 1,33

0,0015347] 1,33

0,0016603 1,3

0,0016603 1,3

18

0,0018791] 1,22

0,0018791] 1,22

0,0020024| 1,21

0,0020024| 1,21

15

0,0021846| 1,16

0,0021846| 1,16

0,0023010| 1,15

0,0023010| 1,15

12

0,0024667| 1,13

0,0024667] 1,13

0,0025724| 1,12

0,0025724| 1,12

0,0029860| 1,21

0,0029860| 1,21

0,0030822 1,2

0,0030822 1,2

— N[ W R |N|OV|Q|©

0,0115817] 1,94

0,0115817] 1,94

0,0115381] 1,87

0,0115381] 1,87

MODEL

4X3-6. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

—_
[\

36

0,0010773 0

0,0010773 0

0,0013115 0

0,0013115 0

—_
—

33

0,0015026| 1,39

0,0015026| 1,39

0,0017381] 1,33

0,0017381] 1,33

—
(e}

30

0,0018926| 1,26

0,0018926| 1,26

0,0021237| 1,22

0,0021237| 1,22

N

27

0,0022311| 1,18

0,0022311| 1,18

0,0024516| 1,15

0,0024516| 1,15

24

0,0025221] 1,13

0,0025221] 1,13

0,0027269| 1,11

0,0027269| 1,11

21

0,0027695 1,1

0,0027695 1,1

0,0029545| 1,08

0,0029545| 1,08

18

0,0029758| 1,07

0,0029758| 1,07

0,0031380| 1,06

0,0031380| 1,06

15

0,0031412] 1,06

0,0031412] 1,06

0,0032780] 1,04

0,0032780] 1,04

12

0,0032626| 1,04

0,0032626| 1,04

0,0033711] 1,03

0,0033711] 1,03

0,0033268| 1,02

0,0033268| 1,02

0,0034033| 1,01

0,0034033| 1,01

0,0032596| 0,98

0,0032596| 0,98

0,0032969| 0,97

0,0032969| 0,97

[l I NS AVST E SN R, R o N BN | fo o]

0,0023205] 0,71

0,0023205] 0,71

0,0023079] 0,7

0,0023079] 0,7
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Tablo 1.6. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 6. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-6. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

12

37

0,0010616 0

0,0010616 0

0,001307 0

0,001307 0

11

34

0,0014719] 1,39

0,0014719] 1,39

0,0017197] 1,32

0,0017197] 1,32

10

31

0,0018515] 1,26

0,0018515| 1,26

0,002096| 1,22

0,002096| 1,22

N

28

0,0021824| 1,18

0,0021824] 1,18

0,0024173] 1,15

0,0024173] 1,15

25

0,002468| 1,13

0,002468| 1,13

0,0026879] 1,11

0,0026879| 1,11

22

0,0027122 1,1

0,0027122 1,1

0,0029126| 1,08

0,0029126| 1,08

19

0,0029179| 1,08

0,0029179| 1,08

0,0030955| 1,06

0,0030955| 1,06

16

0,0030867] 1,06

0,0030867| 1,06

0,0032386| 1,05

0,0032386| 1,05

13

0,0032181] 1,04

0,0032181] 1,04

0,0033417] 1,03

0,0033417] 1,03

10

0,0033112] 1,03

0,0033112] 1,03

0,0034032| 1,02

0,0034032| 1,02

7

0,0034229] 1,03

0,0034229] 1,03

0,0034782| 1,02

0,0034782| 1,02

[l [ NSX AVST E SN R, | o 8 RN o]

4

0,0046809| 1,03

0,0046809| 1,03

0,0046325 1

0,0046325 1

MODEL

4X3-6. KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

X Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

—_
\S]

38

0,001018 0

0,001018 0

0,0012707 0

0,0012707 0

[
—_

35

0,0014004| 1,38

0,0014004| 1,38

0,0016575 1,3

0,0016575 1,3

—
(e}

32

0,0017611] 1,26

0,0017611| 1,26

0,002017] 1,22

0,002017] 1,22

Ne)

29

0,0020801] 1,18

0,0020801] 1,18

0,0023285| 1,15

0,0023285| 1,15

26

0,0023585] 1,13

0,0023585] 1,13

0,0025936| 1,11

0,0025936| 1,11

23

0,0025988| 1,1

0,0025988 1,1

0,0028158| 1,09

0,0028158| 1,09

20

0,0028038] 1,08

0,0028038] 1,08

0,0029989| 1,06

0,0029989| 1,06

17

0,0029754| 1,06

0,0029754| 1,06

0,0031452| 1,05

0,0031452| 1,05

14

0,003116] 1,05

0,003116| 1,05

0,0032577] 1,04

0,0032577] 1,04

11

0,0032357] 1,04

0,0032357] 1,04

0,0033466| 1,03

0,0033466| 1,03

0,0035159] 1,09

0,0035159] 1,09

0,0035929] 1,07

0,0035929] 1,07

[l INSH VST E SN RV, R Ho 8 RN | Ho el

0,0082479| 141

0,0082479| 1,41

0,0081414| 1,36

0,0081414| 1,36

MODEL

4X3-6. KALIP PLANI-Z600-12K AT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—
\9]

39

0,0009529 0

0,0009529 0

0,0012076 0

0,0012076 0

—_
—_—

36

0,0012980] 1,36

0,0012980

0,0015589| 1,29

0,0015589| 1,29

—
(e

33

0,0016301] 1,26

0,0016301

0,0018923| 1,21

0,0018923| 1,21

O

30

0,0019295] 1,18

0,0019295

0,0021870] 1,16

0,0021870] 1,16

27

0,0021956| 1,14

0,0021956

0,0024427| 1,12

0,0024427] 1,12

24

0,0024291| 1,11

0,0024291

0,0026607| 1,09

0,0026607| 1,09

21

0,0026319] 1,08

0,0026319

0,0028435] 1,07

0,0028435] 1,07

18

0,0028053| 1,07

0,0028053

0,0029932| 1,05

0,0029932| 1,05

15

0,0029534| 1,05

0,0029534

0,0031145] 1,04

0,0031145] 1,04

12

0,0030956| 1,05

0,0030956

0,0032274] 1,04

0,0032274] 1,04

0,0035246| 1,14

0,0035246

0,0036264| 1,12

0,0036264| 1,12

— N[ W[A ||V

0,0130286| 1,85

0,0130286

0,0128581| 1,77

0,0128581| 1,77




113

K117 (30760) ﬁrJ

o
sf

Sekil 1.7. Aks modeli 4X3 olan 7. kalip plant

Tablo 1.7. Aks modeli 4X3 olan 7. kalip plani nyi ve Nkyi degerleri

Q Q@ @ ®
- - — A o 2 S 2
5707 Sz e G X% (0% KW‘WS T®
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= = 12am = 12m - 8| .
= g = g
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0 5107 S108 5710 1
{60/35) (35/60) (210730) (60735)
E- 0105 1 Ei Do g
2 i * 2en - - % 2om o g8
£ 5 " 2
K109 (30/60) KI10 (30/60) K111 (30/60) K112 (30060) ©
.5112 5113 .3114 o I
Hs) (35/60) [21030) [35/60) (
— = = =
5708 2 b0 =S DT 2 pm -
- 2 12 = - = 12m =1 g
= & o
g = = -
st " 1 5120
B (oke) mLBSR0) K4 (300) W) Kits (0060) o) (35/60)
4! K1 O]
400 | 450 i 450 | 400
3] E) 2 B
® ©) ® ©)

MODEL 4X3-7. KALIP PLANI-Z300-4K AT

KAT|H (m) XYoni(+%5) | XYoni(-%5) | YYOni(+%5) | Y Yonii(-%5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki [ AiOrt(m) | nki

4 12| 0,0009120 0 0,0009120 0| 0,0008815 0[ 0,0008815 0

3 9| 0,0011641] 1,28| 0,0011641] 1,28 0,0014081 1,6| 0,0014081 1,6

2 6/ 0,0012173| 1,05] 0,0012173| 1,05/ 0,0017327| 1,23| 0,0017327] 1,23

1 3] 0,0007672| 0,63]| 0,0007672| 0,63| 0,0013534| 0,78 0,0013534| 0,78

MODEL 4X3-7. KALIP PLANI-Z400-4K AT

KAT|H (m) XYoni(+%5) | XYO0ni(-%5) | YYOni(+%5) | Y Yonii(-%5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki [ AiOrt(m) | nki

4 13| 0,0009491 0 0,0009491 0 0,0008431 0 0,0008431 0

3 10| 0,0012539( 1,32| 0,0012539( 1,32 0,0013780( 1,63| 0,0013780[ 1,63

2 70 0,0014281| 1,14] 0,0014281| 1,14| 0,0018476| 1,34| 0,0018476| 1,34

1 4] 0,0014309| 0,75| 0,0014309| 0,75| 0,0028392| 1,15| 0,0028392| 1,15
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Tablo 1.7. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 7. kalip plan1 N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-7. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0009774 0

0,0009774 0

0,0007263 0

0,0007263 0

11

0,0013277] 1,36

0,0013277] 1,36

0,0012038] 1,66

0,0012038] 1,66

0,0016131| 1,21

0,0016131| 1,21

0,0017391] 1,44

0,0017391] 1,44

— oW

0,0022804| 0,85

0,0022804| 0,85

0,0045442) 1,57

0,0045442) 1,57

MODEL 4X3-7. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0009393 0

0,0009393 0

0,0006203 0

0,0006203 0

12

0,0013107 1,4

0,0013107 1,4

0,0010363] 1,67

0,0010363] 1,67

0,0016966| 1,29

0,0016966| 1,29

0,0016027| 1,55

0,0016027| 1,55

— oW

0,0032869| 0,97

0,0032869| 0,97

0,0066339| 2,07

0,0066339] 2,07

MODEL 4X3-7. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0012311 0

0,0012311 0

0,0011794 0

0,0011794 0

21

0,0016566| 1,35

0,0016566| 1,35

0,0017401| 1,48

0,0017401| 1,48

18

0,0021036| 1,27

0,0021036| 1,27

0,0022429| 1,29

0,0022429] 1,29

15

0,0024918] 1,18

0,0024918] 1,18

0,0026556| 1,18

0,0026556| 1,18

12

0,0027664| 1,11

0,0027664| 1,11

0,0029746| 1,12

0,0029746| 1,12

0,0028518] 1,03

0,0028518] 1,03

0,0031851| 1,07

0,0031851| 1,07

0,0025780] 0,9

0,0025780| 0,9

0,0032105| 1,01

0,0032105| 1,01

— N[ W R |ON|OV|Q|©

0,0014916] 0,58

0,0014916] 0,58

0,0022944| 0,71

0,0022944| 0,71

MODEL 4X3-7. KALIP PLANI-Z400-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

X Yoni (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0012006 0

0,0012006 0

0,0011373 0

0,0011373 0

22

0,0016132] 1,34

0,0016132] 1,34

0,0016670| 1,47

0,0016670| 1,47

19

0,0020516] 1,27

0,0020516] 1,27

0,0021491] 1,29

0,0021491] 1,29

16

0,0024435] 1,19

0,0024435| 1,19

0,0025518] 1,19

0,0025518] 1,19

13

0,0027467| 1,12

0,0027467| 1,12

0,0028751] 1,13

0,0028751] 1,13

10

0,0029141] 1,06

0,0029141| 1,06

0,0031162| 1,08

0,0031162| 1,08

0,0028443| 0,98

0,0028443| 0,98

0,0033465| 1,07

0,0033465| 1,07

[l NS R AVST E SN R, R o B N | o o]

0,0025942| 0,68

0,0025942| 0,68

0,0045780] 1,03

0,0045780] 1,03
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Tablo 1.7. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 7. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-7. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0011583 0

0,0011583 0

0,0010622 0

0,0010622 0

23

0,0015541] 1,34

0,0015541] 1,34

0,0015443| 1,45

0,0015443| 1,45

20

0,0019806| 1,27

0,0019806] 1,27

0,0019938] 1,29

0,0019938] 1,29

17

0,0023728 1,2

0,0023728 1,2

0,0023789| 1,19

0,0023789| 1,19

14

0,0027003] 1,14

0,0027003] 1,14

0,0027002] 1,14

0,0027002] 1,14

11

0,0029441| 1,09

0,0029441| 1,09

0,0029651 1,1

0,0029651 1,1

8

0,0030689| 1,04

0,0030689| 1,04

0,0033796| 1,14

0,0033796| 1,14

[l NS AVSH BN R, R o g N | o]

5

0,0040432] 0,79

0,0040432] 0,79

0,0078859 1,4

0,0078859 1,4

MODEL 4X3-7. KALIP PLANI-Z600-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0011068 0

0,0011068 0

0,0009703 0

0,0009703 0

24

0,0014822| 1,34

0,0014822| 1734

0,0013960| 1,44

0,0013960| 1,44

21

0,0018931] 1,28

0,0018931] 1,28

0,0018029] 1,29

0,0018029] 1,29

18

0,0022816| 1,21

0,0022816| 1,21

0,0021612 1,2

0,0021612 1,2

15

0,0026284| 1,15

0,0026284| 1,15

0,0024721] 1,14

0,0024721] 1,14

12

0,0029409| 1,12

0,0029409| 1,12

0,0027500| 1,11

0,0027500| 1,11

0,0032463 1,1

0,0032463 1,1

0,0033137 1,2

0,0033137 1,2

— N[ W R |N|OV|Q|©

0,0058344] 0,9

0,0058344] 0,9

0,0121179] 1,83

0,0121179] 1,83

MODEL

4X3-7. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

—_
[\

36

0,0012899 0

0,0012899 0

0,0014686 0

0,0014686 0

—_
—

33

0,0016280] 1,26

0,0016280| 1,26

0,0019152 1,3

0,0019152 1,3

—
(e}

30

0,0019934| 1,22

0,0019934| 1,22

0,0023214| 1,21

0,0023214| 1,21

N

27

0,0023364| 1,17

0,0023364| 1,17

0,0026633| 1,15

0,0026633| 1,15

24

0,0026398| 1,13

0,0026398| 1,13

0,0029476| 1,11

0,0029476| 1,11

21

0,0028985 1,1

0,0028985 1,1

0,0031803| 1,08

0,0031803| 1,08

18

0,0031090| 1,07

0,0031090| 1,07

0,0033659| 1,06

0,0033659| 1,06

15

0,0032617| 1,05

0,0032617| 1,05

0,0035054| 1,04

0,0035054] 1,04

12

0,0033300 1,02

0,0033300 1,02

0,0035950| 1,03

0,0035950] 1,03

0,0032451| 0,97

0,0032451| 0,97

0,0036191| 1,01

0,0036191| 1,01

0,0028300] 0,87

0,0028300] 0,87

0,0034980| 0,97

0,0034980| 0,97

[l I NS AVST E SN R, R o N BN | fo o]

0,0016017] 0,57

0,0016017] 0,57

0,0024392] 0,7

0,0024392] 0,7
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Tablo 1.7. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 7. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-7. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

12

37

0,0012901 0

0,0012901 0

0,0014643 0

0,0014643 0

11

34

0,0016217] 1,26

0,0016217] 1,26

0,001897 1,3

0,001897 1,3

10

31

0,0019804| 1,22

0,0019804| 1,22

0,0022942| 1,21

0,0022942| 1,21

N

28

0,0023176| 1,17

0,0023176| 1,17

0,0026299| 1,15

0,0026299| 1,15

25

0,0026167| 1,13

0,0026167| 1,13

0,0029098] 1,11

0,0029098| 1,11

22

0,0028738| 1,1

0,0028738| 1,1

0,0031397| 1,08

0,0031397| 1,08

19

0,0030874| 1,07

0,0030874| 1,07

0,0033248| 1,06

0,0033248| 1,06

16

0,0032526| 1,05

0,0032526| 1,05

0,0034674| 1,04

0,0034674] 1,04

13

0,0033544| 1,03

0,0033544| 1,03

0,0035678| 1,03

0,0035678| 1,03

10

0,0033536 1

0,0033536 1

0,0036223| 1,02

0,0036223| 1,02

7

0,0031465| 0,94

0,0031465| 0,94

0,0037056| 1,02

0,0037056| 1,02

[l [ NSX AVST E SN R, | o 8 RN o]

4

0,0027952] 0,67

0,0027952] 0,67

0,0048931] 0,99

0,0048931] 0,99

MODEL

4X3-7. KALIP PLANI-Z500-12K AT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

X Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

—_
\S]

38

0,0012846 0

0,0012846 0

0,0014301 0

0,0014301 0

[
—_

35

0,0016085| 1,25

0,0016084| 1,25

0,0018379| 1,29

0,0018379| 1,29

—
(e}

32

0,0019601| 1,22

0,0019601| 1,22

0,0022195| 1,21

0,0022195| 1,21

Ne)

29

0,0022915] 1,17

0,0022915] 1,17

0,0025466| 1,15

0,0025466| 1,15

26

0,0025863| 1,13

0,0025863| 1,13

0,0028222| 1,11

0,0028222| 1,11

23

0,0028414] 1,1

0,0028414] 1,1

0,0030504| 1,08

0,0030504| 1,08

20

0,0030569| 1,08

0,0030569| 1,08

0,0032359] 1,06

0,0032359] 1,06

17

0,0032319] 1,06

0,0032319] 1,06

0,0033819| 1,05

0,0033819| 1,05

14

0,0033608| 1,04

0,0033608] 1,04

0,0034916| 1,03

0,0034916| 1,03

11

0,0034293| 1,02

0,0034293| 1,02

0,0035735| 1,02

0,0035735| 1,02

0,0033924| 0,99

0,0033924| 0,99

0,0038401] 1,07

0,0038401] 1,07

[l INSH VST E SN RV, R Ho 8 RN | Ho el

0,0042071] 0,74

0,0042071] 0,74

0,0083716] 1,31

0,0083716] 1,31

MODEL

4X3-7. KALIP PLANI-Z600-12K AT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—
\9]

39

0,0012657 0

0,0012657 0

0,0013640 0

0,0013640 0

—_
—_—

36

0,0015782| 1,25

0,0015782

0,0017360| 1,27

0,0017360| 1,27

—
(e

33

0,0019199] 1,22

0,0019199

0,0020918 1,2

0,0020918 1,2

O

30

0,0022436| 1,17

0,0022436

0,0024034| 1,15

0,0024034| 1,15

27

0,0025333] 1,13

0,0025333

0,0026709| 1,11

0,0026709| 1,11

24

0,0027860 1,1

0,0027860

0,0028962| 1,08

0,0028962| 1,08

21

0,0030035] 1,08

0,0030035

0,0030826| 1,06

0,0030826| 1,06

18

0,0031889| 1,06

0,0031889

0,0032326| 1,05

0,0032326| 1,05

15

0,0033473] 1,05

0,0033473

0,0033519] 1,04

0,0033519] 1,04

12

0,0034925] 1,04

0,0034925

0,0034587] 1,03

0,0034587] 1,03

0,0036475] 1,04

0,0036475

0,0038964| 1,13

0,0038964| 1,13

— N[ W[A ||V

0,0061360| 0,84

0,0061360

0,0131876| 1,69

0,0131876| 1,69
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Sekil 1.8. Aks modeli 4X3 olan 8. kalip plan1

Tablo 1.8. Aks modeli 4X3 olan 8 kalip plani N ve Nkyi degerleri

MODEL 4X3-8. KALIP PLANI-Z300-4KAT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%S5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki [ AiOrt(m) | nki

41 12| 0,0008282 0] 0,0008223 0 0,0009823 0] 0,0009855 0

3 9] 0,0011714| 1,41] 0,0011539] 1,4| 0,0016334| 1,66/ 0,0016389] 1,66

2 6/ 0,0013225| 1,13] 0,0012943| 1,12 0,0020589| 1,26 0,0020661| 1,26

1 3] 0,0009207| 0,7] 0,0008900| 0,69 0,0017680[ 0,86 0,0017742] 0,86

MODEL 4X3-8. KALIP PLANI-Z400-4K AT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%S5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki [ AiOrt(m) | nki

41 13| 0,0008006 0| 0,0007957 0 0,0009633 0] 0,0009664 0

3 10| 0,0011667| 1,46/ 0,0011517 1,45] 0,0016458| 1,71] 0,0016513| 1,71

2 70 0,0014322| 1,23] 0,0014057| 1,22| 0,0022398| 1,36 0,0022477| 1,36

1 4| 0,0017212] 0,9] 0,0016448| 0,88 0,0041227| 1,38] 0,0041369| 1,38
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Tablo 1.8. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 8. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-8. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0006923 0

0,0006892 0

0,0008158 0

0,0008183 0

11

0,0010251] 1,48

0,0010138] 1,47

0,0014138| 1,73

0,0014185| 1,73

0,0013432| 1,31

0,0013206] 1,3

0,0020628| 1,46

0,0020701] 1,46

— oW

0,0024679 1,1

0,0023265] 1,06

0,0069528] 2,02

0,0069764| 2,02

MODEL 4X3-8. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0006850 0

0,0006826 0

0,0006949 0

0,0006970 0

12

0,0010397] 1,52

0,0010305] 1,51

0,0012107) 1,74

0,0012147) 1,74

0,0014545 1,4

0,0014334| 1,39

0,0018712| 1,55

0,0018778| 1,55

— oW

0,0038684| 1,33

0,0036149] 1,26

0,0104323] 2,79

0,0104670] 2,79

MODEL 4X3-8. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0011072 0

0,0011005 0

0,0012052 0

0,0012079 0

21

0,0015722| 1,42

0,0015552| 1,41

0,0018446| 1,53

0,0018496| 1,53

18

0,0020318] 1,29

0,0020076| 1,29

0,0023945 1,3

0,0024015 1,3

15

0,0024254| 1,19

0,0023957] 1,19

0,0028478| 1,19

0,0028565| 1,19

12

0,0027211] 1,12

0,0026865| 1,12

0,0032049] 1,13

0,0032151] 1,13

0,0028691| 1,05

0,0028285| 1,05

0,0034580| 1,08

0,0034693| 1,08

0,0027297| 0,95

0,0026776| 0,95

0,0035550| 1,03

0,0035671] 1,03

— N[ W R |ON|OV|Q|©

0,0017404] 0,64

0,0016860| 0,63

0,0027881] 0,78

0,0027977] 0,78

MODEL 4X3-8. KALIP PLANI-Z400-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

X Yoni (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0010204 0

0,0010142 0

0,0011417 0

0,0011441 0

22

0,0014420| 1,41

0,0014265| 1,41

0,0017380| 1,52

0,0017425| 1,52

19

0,0018634| 1,29

0,0018414] 1,29

0,0022603 1,3

0,0022668 1,3

16

0,0022323 1,2

0,0022055 1,2

0,0026993| 1,19

0,0027074] 1,19

13

0,0025276| 1,13

0,0024967] 1,13

0,0030568| 1,13

0,0030664| 1,13

10

0,0027270| 1,08

0,0026923| 1,08

0,0033350] 1,09

0,0033458| 1,09

0,0027878] 1,02

0,0027413| 1,02

0,0036072| 1,08

0,0036195| 1,08

[l NS R AVST E SN R, R o B N | o o]

0,0030239] 0,81

0,0028972| 0,79

0,0058670] 1,22

0,0058870] 1,22
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Tablo 1.8. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 8. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-8. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0006885 0

0,0006841 0

0,000783 0

0,0007846 0

23

0,0009603| 1,39

0,00095| 1,39

0,0011768 1,5

0,0011798] 1,5

20

0,0012272] 1,28

0,0012127] 1,28

0,0015192] 1,29

0,0015235] 1,29

17

0,0014609| 1,19

0,0014436| 1,19

0,001806| 1,19

0,0018114] 1,19

14

0,0016581] 1,14

0,0016387] 1,14

0,0020444| 1,13

0,0020507] 1,13

11

0,0018244 1,1

0,0018038| 1,1

0,0022471] 1,1

0,0022543| 1,1

8

0,0019896| 1,09

0,0019606| 1,09

0,0025514| 1,14

0,0025601] 1,14

[l NS AVSH BN R, R o g N | o]

5

0,0033365| 1,01

0,0031652] 0,97

0,0075289| 1,77

0,0075543] 1,77

MODEL 4X3-8. KALIP PLANI-Z600-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0006893 0

0,0006849 0

0,0006901 0

0,0006914 0

24

0,0009584| 1,39

0,0009482| 1,38

0,0010274| 1,49

0,0010299| 1,49

21

0,0012276| 1,28

0,0012133] 1,28

0,0013313 1,3

0,0013349 1,3

18

0,0014686 1,2

0,0014515 1,2

0,0015954| 1,2

0,0016001 1,2

15

0,0016818| 1,15

0,0016629| 1,15

0,0018234| 1,14

0,0018289| 1,14

12

0,0018886| 1,12

0,0018698| 1,12

0,0020284| 1,11

0,0020348| 1,11

0,0021775| 1,15

0,0021497| 1,15

0,0024089| 1,19

0,0024171| 1,19

— N[ W R |N|OV|Q|©

0,0052542| 1,21

0,0049439| 1,15

0,0116298] 2,41

0,0116684| 2,41

MODEL

4X3-8. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

X Yénii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—_
[\

36

0,0012240 0

0,0012159 0

0,0015302 0

0,0015324 0

—_
—

33

0,0015923 1,3

0,0015764 1,3

0,0020472| 1,34

0,0020513] 1,34

—
(e}

30

0,0019663| 1,23

0,0019446| 1,23

0,0024912| 1,22

0,0024968| 1,22

N

27

0,0023038| 1,17

0,0022779| 1,17

0,0028612| 1,15

0,0028682| 1,15

24

0,0025962| 1,13

0,0025669| 1,13

0,0031669| 1,11

0,0031751| 1,11

21

0,0028435 1,1

0,0028113 1,1

0,0034176] 1,08

0,0034268| 1,08

18

0,0030462| 1,07

0,0030114| 1,07

0,0036204| 1,06

0,0036306| 1,06

15

0,0032005| 1,05

0,0031634| 1,05

0,0037784| 1,04

0,0037895] 1,04

12

0,0032919] 1,03

0,0032523] 1,03

0,0038896| 1,03

0,0039014| 1,03

0,0032741| 0,99

0,0032299| 0,99

0,0039430| 1,01

0,0039555| 1,01

0,0030002| 0,92

0,0029450| 0,91

0,0038838] 0,99

0,0038967| 0,99

[l I NS AVST E SN R, R o N BN | fo o]

0,0018711] 0,62

0,0018138] 0,62

0,0029694| 0,76

0,0029795] 0,76
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Tablo 1.8. (Devami) Aks modeli 4X3 olan 8. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X3-8. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%S5)

AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 37| 0,001178 0| 0,0011702 0| 0,0015124 0| 0,0015145 0
11 34] 0,0015235( 1,29| 0,0015084| 1,29 0,002009| 1,33 0,0020128| 1,33
10| 31| 0,0018759] 1,23 0,0018554| 1,23] 0,0024415| 1,22] 0,0024469| 1,22
9 28| 0,0021949| 1,17 0,0021704| 1,17( 0,0028045| 1,15 0,0028112| 1,15
8| 25| 0,0024724| 1,13| 0,0024446| 1,13| 0,0031052| 1,11| 0,0031131| 1,11
71 22| 0,0027086| 1,1 0,0026781 1,1] 0,0033523] 1,08] 0,0033612| 1,08
6 19] 0,0029049| 1,07| 0,0028721| 1,07| 0,0035532| 1,06] 0,003563| 1,06
5 16| 0,0030609( 1,05 0,0030259| 1,05 0,0037126| 1,04| 0,0037233| 1,04
4 13| 0,0031707( 1,04] 0,0031338| 1,04 0,0038318| 1,03 0,0038433| 1,03
3 10| 0,0032158( 1,01 0,0031766| 1,01 0,0039102| 1,02 0,0039224| 1,02
2 7| 0,0031518] 0,98| 0,0031011] 0,98 0,0040238| 1,03| 0,0040371| 1,03
1 4| 0,0033224| 0,79] 0,0031859| 0,77| 0,0062984| 1,17| 0,0063197| 1,17

MODEL 4X3-8. KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%5)

AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 38| 0,0008527 0| 0,0008470 0| 0,0010946 0| 0,0010961 0
11 35| 0,0010948| 1,28| 0,0010838| 1,28| 0,0014425[ 1,32 0,0014452| 1,32
10| 32| 0,0013326] 1,22 0,0013179| 1,22] 0,0017436| 1,21| 0,0017474| 1,21
9 29| 0,0015383| 1,15/ 0,0015211| 1,15/ 0,0019925| 1,14 0,0019972| 1,14
8| 26| 0,0017096 1,11] 0,0016905| 1,11| 0,0021948| 1,1 0,0022002| 1,1
71 23| 0,0018514| 1,08 0,0018308| 1,08| 0,0023579| 1,07| 0,0023640| 1,07
6| 20[ 0,0019700| 1,06 0,0019480| 1,06| 0,0024895| 1,06| 0,0024962| 1,06
5 17| 0,0020707( 1,05 0,0020476] 1,05 0,0025958| 1,04 0,0026031| 1,04
4 14| 0,0021573 1,04 0,0021333| 1,04 0,0026812| 1,03| 0,0026891| 1,03
3 11| 0,0022349( 1,04 0,0022106| 1,04| 0,0027536| 1,03 0,0027620| 1,03
2 8| 0,0023349| 1,04 0,0023020| 1,04| 0,0029576| 1,07| 0,0029674| 1,07
1 5[ 0,0037917] 0,97 0,0036003| 0,94| 0,0083099| 1,69| 0,0083377] 1,69

MODEL 4X3-8. KALIP PLANI-Z600-12KAT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYOni(+%5) | Y YOnii(-%5)

AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 39| 0,0007933 0| 0,0007880 0| 0,0009992 0| 0,0010004 0
11 36| 0,0010132( 1,28| 0,0010032| 1,27 0,0013005 1,3| 0,0013027] 1,3
10| 33| 0,0012319] 1,22| 0,0012185| 1,21] 0,0015715| 1,21] 0,0015747| 1,21
91 30[ 0,0014228| 1,15 0,0014070{ 1,15[ 0,0018056| 1,15 0,0018097| 1,15
8| 27| 0,0015827| 1,11] 0,0015652 1,11| 0,0020044| 1,11 0,0020093| 1,11
7 24| 0,0017154| 1,08 0,0016963| 1,08| 0,0021712| 1,08| 0,0021767| 1,08
6| 21| 0,0018266| 1,06[ 0,0018064| 1,06/ 0,0023096| 1,06| 0,0023158] 1,06
5 18| 0,0019230{ 1,05 0,0019018| 1,05 0,0024234( 1,05/ 0,0024301[ 1,05
4 15| 0,0020134| 1,05 0,0019918| 1,05 0,0025161| 1,04 0,0025234| 1,04
3 12| 0,0021201| 1,05 0,0020996| 1,05 0,0025999| 1,03| 0,0026077| 1,03
2 9| 0,0023322] 1,1] 0,0023034] 1,1] 0,0028948| 1,11] 0,0029043| 1,11
1 6| 0,0054269| 1,16| 0,0051114] 1,11] 0,0131693| 2,27| 0,0132127| 2,27
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EK-2 Aks modeli 4X4 olarak tasarlanan yap1 modellerinin kalip plam ve

yumusak kat diizensiligi katsayisi

K123 [30760] =

=
Kizz (30760

oy

)

b

Sekil 2.1. Aks modeli 4X4 olan 1. kalip plan1

Tablo 2.1. Aks modeli 4X4 olan 1. kalip plani nyi ve nkyi degerleri

g 2 g g
2 e 2 2 e 2
12m 12m \am 12m 7
8 = = 2
= = = =
K109 (30/60) K110 (30/60) Kit1_(30/60) K112 (30/60)
112 5113 114 ST15
i) {60r35) [B0/60) (60135) (60r35)
& g =
2 &) 2 8
faror = DIt = ] = D g
izm - - L. am = ; g
k= = = £
K113 (30060) K116 _(30/60) @
5718 KTTS (30%0] 519 5120 I
(35/60) (35/60) 60/35)
= l— -
5 < i B
= = =|
s121
1 5125
s ki1 (aoi0) ik 60/60) @

MODEL 4X4-1. KALIP PLANI-Z300-4KAT
KAT|H (m) XYoni(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%S5) | Y YOnii(-%S5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
4 12] 0,0008104 0] 0,0008104 0] 0,0007790 0] 0,0007790 0
3 9[0,0012859 | 1,59]0,0012859 | 1,59/0,0012384 | 1,59|0,0012384 | 1,59
2 6/ 0,0015826 | 1,23]0,0015826 | 1,23]0,0015239 | 1,23]{0,0015239 | 1,23
1 31 0,0011968 | 0,76] 0,0011968 | 0,76/ 0,0011646 | 0,76] 0,0011646 | 0,76
MODEL 4X4-1. KALIP PLANI-Z400-4KAT
KAT|H (m) XYoni(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%S5) | Y YOni(-%S5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
4| 13| 0,0007643 0 0,0007643 0] 0,000745 0] 0,000745 0
3 10| 0,0012453| 1,63| 0,0012453| 1,63| 0,0012151] 1,63] 0,0012151f 1,63
2 71 0,0016887| 1,36] 0,0016887| 1,36/ 0,0016408| 1,35| 0,0016408] 1,35
1 4| 0,0024489] 1,09| 0,0024489( 1,09 0,0024205| 1,11} 0,0024205| 1,11
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Tablo 2.1. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 1. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-1. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0006530 0

0,0006530 0

0,0006368 0

0,0006368 0

11

0,0010846| 1,66

0,0010846| 1,66

0,0010569| 1,66

0,0010569| 1,66

0,0016074| 1,48

0,0016074| 1,48

0,0015537| 147

0,0015537| 147

— oW

0,0039705] 1,48

0,0039705] 1,48

0,0039306] 1,52

0,0039306] 1,52

MODEL 4X4-1. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0005563 0

0,0005563 0

0,0005429 0

0,0005429 0

12

0,000936| 1,68

0,000936| 1,68

0,0009111] 1,68

0,0009111] 1,68

0,0015004] 1,6

0,0015004] 1,6

0,0014434| 1,58

0,0014434| 1,58

— oW

0,0057703] 1,92

0,0057703] 1,92

0,0057179] 1,98

0,0057179] 1,98

MODEL 4X4-1. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0007333 0

0,0007333 0

0,0007320 0

0,0007320 0

21

0,0011042| 1,51

0,0011042| 1,51

0,0010931| 1,49

0,0010931| 1,49

18

0,0014354] 1,3

0,0014354] 1,3

0,0014138] 1,29

0,0014138] 1,29

15

0,0017067] 1,19

0,0017067] 1,19

0,0016753] 1,19

0,0016753] 1,19

12

0,0019240] 1,13

0,0019240] 1,13

0,0018835| 1,12

0,0018835| 1,12

0,0020798| 1,08

0,0020798| 1,08

0,0020312| 1,08

0,0020312| 1,08

0,0021147| 1,02

0,0021147| 1,02

0,0020627| 1,02

0,0020627| 1,02

— N[ W R |ON|OV|Q|©

0,0014773] 0,7

0,0014773] 0,7

0,0014540] 0,7

0,0014540] 0,7

MODEL 4X4-1. KALIP PLANI-Z400-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

X Yoni (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0006964 0

0,0006964 0

0,0006969 0

0,0006969 0

22

0,0010503] 1,51

0,0010503] 1,51

0,0010412| 1,49

0,0010412| 1,49

19

0,0013709| 1,31

0,0013709| 1,31

0,0013516 1,3

0,0013516 1,3

16

0,0016362| 1,19

0,0016362| 1,19

0,0016075] 1,19

0,0016075] 1,19

13

0,0018545] 1,13

0,0018545] 1,13

0,0018167] 1,13

0,0018167] 1,13

10

0,0020282| 1,09

0,0020282| 1,09

0,0019816| 1,09

0,0019816| 1,09

0,0022184| 1,09

0,0022184| 1,09

0,0021563| 1,09

0,0021563| 1,09

[l NS R AVST E SN R, R o B N | o o]

0,0029041] 0,98

0,0029041] 0,98

0,0028645 1

0,0028645 1
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Tablo 2.1. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 1. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-1. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0006393 0

0,0006393 0

0,0006412 0

0,0006412 0

23

0,0009639| 1,51

0,0009639| 1,51

0,0009565| 1,49

0,0009565| 1,49

20

0,0012663| 1,31

0,0012663| 1,31

0,0012491| 1,31

0,0012491| 1,31

17

0,0015224] 1,2

0,0015224 1,2

0,0014962 1,2

0,0014962 1,2

14

0,0017396| 1,14

0,0017396| 1,14

0,0017045] 1,14

0,0017045] 1,14

11

0,0019270| 1,11

0,0019270| 1,11

0,0018826| 1,1

0,0018826| 1,1

8

0,0022552| 1,17

0,0022552| 1,17

0,0021847] 1,16

0,0021847| 1,16

[l NS AVSH BN R, R o g N | o]

5

0,0049417| 1,31

0,0049417| 1,31

0,0048865| 1,34

0,0048865| 1,34

MODEL 4X4-1. KALIP PLANI-Z600-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0005742 0

0,0005742 0

0,000577 0

0,000577 0

24

0,0008623 1,5

0,0008623 1,5

0,0008563| 1,48

0,0008563| 1,48

21

0,0011387] 1,32

0,0011387] 1,32

0,0011235| 1,31

0,0011235| 1,31

18

0,0013798] 1,21

0,0013798] 1,21

0,0013561] 1,21

0,0013561] 1,21

15

0,0015917] 1,15

0,0015917] 1,15

0,0015593] 1,15

0,0015593] 1,15

12

0,0017876| 1,12

0,0017876| 1,12

0,0017455| 1,12

0,0017455| 1,12

0,0022286| 1,25

0,0022286| 1,25

0,0021515| 1,23

0,0021515] 1,23

— N[ W R |N|OV|Q|©

0,0075294] 1,69

0,0075294] 1,69

0,0074592| 1,73

0,0074592| 1,73

MODEL

4X4-1. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

X Yénii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—_
[\

36

0,0008290 0

0,0008290 0

0,0008414 0

0,0008414 0

—_
—

33

0,0011432] 1,38

0,0011432] 1,38

0,0011460] 1,36

0,0011460| 1,36

—
(e}

30

0,0014249| 1,25

0,0014249| 1,25

0,0014186| 1,24

0,0014186| 1,24

N

27

0,0016539] 1,16

0,0016539| 1,16

0,0016397| 1,16

0,0016397| 1,16

24

0,0018402] 1,11

0,0018402| 1,11

0,0018191] 1,11

0,0018191| 1,11

21

0,0019945| 1,08

0,0019945| 1,08

0,0019668| 1,08

0,0019668| 1,08

18

0,0021256| 1,07

0,0021256| 1,07

0,0020913| 1,06

0,0020913| 1,06

15

0,0022384| 1,05

0,0022384| 1,05

0,0021968| 1,05

0,0021968| 1,05

12

0,0023315] 1,04

0,0023315] 1,04

0,0022821] 1,04

0,0022821] 1,04

0,0023902] 1,03

0,0023902| 1,03

0,0023332| 1,02

0,0023332| 1,02

0,0023472| 0,98

0,0023472] 0,98

0,0022871] 0,98

0,0022871] 0,98

[l I NS AVST E SN R, R o N BN | fo o]

0,0016088] 0,69

0,0016088] 0,69

0,0015806] 0,69

0,0015806] 0,69
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Tablo 2.1. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 1. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-1. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

12

37

0,0008135 0

0,0008135 0

0,0008270 0

0,0008270 0

11

34

0,0011201] 1,38

0,0011201] 1,38

0,0011242] 1,36

0,0011242] 1,36

10

31

0,0013985| 1,25

0,0013985| 1,25

0,0013936] 1,24

0,0013936| 1,24

N

28

0,0016258] 1,16

0,0016258| 1,16

0,0016132| 1,16

0,0016132| 1,16

25

0,0018106] 1,11

0,0018106| 1,11

0,0017912] 1,11

0,0017912| 1,11

22

0,0019625| 1,08

0,0019625| 1,08

0,0019368| 1,08

0,0019368| 1,08

19

0,0020908| 1,07

0,0020908| 1,07

0,0020587| 1,06

0,0020587| 1,06

16

0,0022015| 1,05

0,0022015| 1,05

0,0021626| 1,05

0,0021626| 1,05

13

0,0022976| 1,04

0,0022976| 1,04

0,0022510] 1,04

0,0022510] 1,04

10

0,0023747] 1,03

0,0023747] 1,03

0,0023198] 1,03

0,0023198] 1,03

7

0,0024949| 1,05

0,0024949| 1,05

0,0024236| 1,04

0,0024236| 1,04

[l [ NSX AVST E SN R, | o 8 RN o]

4

0,0031815] 0,96

0,0031815] 0,96

0,0031326| 0,97

0,0031326| 0,97

MODEL

4X4-1. KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

X Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

—_
\S]

38

0,0007693 0

0,0007693 0

0,0007856 0

0,0007856 0

[
—_

35

0,0010548| 1,37

0,0010548| 1,37

0,0010629| 1,35

0,0010629| 1,35

—
(e}

32

0,0013222| 1,25

0,0013222| 1,25

0,0013222| 1,24

0,0013222 1,24

Ne)

29

0,0015466| 1,17

0,0015466| 1,17

0,0015391] 1,16

0,0015391] 1,16

26

0,0017327| 1,12

0,0017327] 1,12

0,0017181] 1,12

0,0017181] 1,12

23

0,0018873| 1,09

0,0018873| 1,09

0,0018657| 1,09

0,0018657| 1,09

20

0,0020174| 1,07

0,0020174| 1,07

0,0019890] 1,07

0,0019890] 1,07

17

0,0021287] 1,06

0,0021287] 1,06

0,0020932| 1,05

0,0020932| 1,05

14

0,0022271] 1,05

0,0022271| 1,05

0,0021839] 1,04

0,0021839] 1,04

11

0,0023181] 1,04

0,0023181] 1,04

0,0022663| 1,04

0,0022663| 1,04

0,0025856| 1,12

0,0025856| 1,12

0,0025059] 1,11

0,0025059| 1,11

[l INSH VST E SN RV, R Ho 8 RN | Ho el

0,0054776| 1,27

0,0054776| 1,27

0,0054119] 1.3

0,0054119] 1.3

MODEL

4X4-1. KALIP PLANI-Z600-12K AT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—
\9]

39

0,0007077 0

0,0007077 0

0,0007237 0

0,0007237 0

—_
—_—

36

0,0009632| 1,36

0,0009632

0,0009714| 1,34

0,0009714| 1,34

—
(e

33

0,0012105] 1,26

0,0012105

0,0012111] 1,25

0,0012111] 1,25

O

30

0,0014257] 1,18

0,0014257

0,0014191] 1,17

0,0014191] 1,17

27

0,0016103] 1,13

0,0016103

0,0015971] 1,13

0,0015971] 1,13

24

0,0017677 1,1

0,0017677

0,0017480| 1,09

0,0017480| 1,09

21

0,0019022] 1,08

0,0019022

0,0018760| 1,07

0,0018760| 1,07

18

0,0020176] 1,06

0,0020176

0,0019847| 1,06

0,0019847| 1,06

15

0,0021208| 1,05

0,0021208

0,0020804| 1,05

0,0020804| 1,05

12

0,0022248| 1,05

0,0022248

0,0021751| 1,05

0,0021751| 1,05

0,0026203| 1,18

0,0026203

0,0025323| 1,16

0,0025323| 1,16

— N[ W[A ||V

0,0084976| 1,62

0,0084976

0,0084122| 1,66

0,0084122| 1,66
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Op-

8

Sekil 2.2. Aks modeli 4X4 olan 2. kalip plan1

Tablo 2.2. Aks modeli 4X4 olan 2. kalip plani nyi ve Nkyi degerleri

7 i
00" L Rk 80 00 1
03 (30760 Kih 1 i
K105 _(30/60) K106 (30160) K107 _(30/60) K108 _(30/60)
He®
(a0iE10)
§ =
= DI IS oo+ B
2 an - - =2 7
B =
= =
z
K109 (30/60) K110 (30/60) Kit1(30/60) Ki12 _(30/60)
i—-!o
1A 174 K]
60/35) (0/35) (60135
5 3 &
= T10e s = DTG =
e o L, Gl E|®
i ®
Ki15 (30/60) K116 _(30/60)
a0
5120
(300210)
=
g
=
5123
{60135) ki1 (30/60)

MODEL 4X4-2 KALIP PLANI-Z300-4KAT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%S5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki [ AiOrt(m) | nki

41 12| 0,0009559 0 0,0009544 0 0,0008488 0 0,0008488 0

3 9] 0,0011236| 1,18| 0,0011222] 1,18 0,0010339| 1,22 0,0010339| 1,22

2 6/ 0,0010982| 0,98| 0,001097| 0,98 0,0010346 1| 0,0010346 1

1 3] 0,0006392| 0,58] 0,0006387| 0,58 0,000616] 0,6 0,000616] 0,6

MODEL 4X4-2.KALIP PLANI-Z400-4KAT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%S5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki [ AiOrt(m) | nki

4| 13| 0,0010174 0| 0,0010156 0 0,0008947 0 0,0008947 0

3| 10| 0,0012326| 1,21] 0,0012308| 1,21| 0,0011246| 1,26] 0,0011246 1,26

2 7/ 0,0013033| 1,06] 0,0013018| 1,06/ 0,0012165| 1,08 0,0012165| 1,08

1 4| 0,0011713] 0,67| 0,0011704| 0,67[ 0,0011201| 0,69] 0,0011201| 0,69
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Tablo 2.2. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 2. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-2. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0010749 0

0,0010729 0

0,0009360 0

0,0009360 0

11

0,0013382] 1,24

0,0013362| 1,25

0,0012107] 1,29

0,0012107] 1,29

0,0015118] 1,13

0,0015100] 1,13

0,0013992] 1,16

0,0013992| 1,16

— oW

0,0019329] 0,77

0,0019315] 0,77

0,0018413] 0,79

0,0018413] 0,79

MODEL 4X4-2. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0011299 0

0,0011276 0

0,0009743 0

0,0009743 0

12

0,0014407] 1,28

0,0014385] 1,28

0,0012927| 1,33

0,0012927| 1,33

0,0017216| 1,19

0,0017195 1,2

0,0015810| 1,22

0,0015810| 1,22

— oW

0,0029645| 0,86

0,0029625| 0,86

0,0028190| 0,89

0,0028190] 0,89

MODEL 4X4-2.KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0014412 0

0,0014370 0

0,0012481 0

0,0012481 0

21

0,0018183] 1,26

0,0018139| 1,26

0,0016364| 1,31

0,0016364| 1,31

18

0,0022273] 1,22

0,0022226| 1,23

0,0020493| 1,25

0,0020493| 1,25

15

0,0025792| 1,16

0,0025744| 1,16

0,0024062| 1,17

0,0024062| 1,17

12

0,0028016| 1,09

0,0027969| 1,09

0,0026424 1,1

0,0026424 1,1

0,0028047 1

0,0028006 1

0,0026752| 1,01

0,0026752| 1,01

0,0024242| 0,86

0,0024212| 0,86

0,0023445| 0,88

0,0023445| 0,88

— N[ W R |ON|OV|Q|©

0,0013008] 0,54

0,0012995] 0,54

0,0012835| 0,55

0,0012835| 0,55

MODEL 4X4-2. KALIP PLANI-Z400-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

X Yoni (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0013902 0

0,0013860 0

0,0012089 0

0,0012089 0

22

0,0017539] 1,26

0,0017495| 1,26

0,0015842| 1,31

0,0015842| 1,31

19

0,0021550| 1,23

0,0021503| 1,23

0,0019891] 1,26

0,0019891] 1,26

16

0,0025137] 1,17

0,0025088] 1,17

0,0023510] 1,18

0,0023510] 1,18

13

0,0027704| 1,1

0,0027656| 1,1

0,0026172| 1,11

0,0026172| 1,11

10

0,0028600] 1,03

0,0028557] 1,03

0,0027291] 1,04

0,0027291] 1,04

0,0026641] 0,93

0,0026607] 0,93

0,0025713] 0,94

0,0025713] 0,94

[l NS R AVST E SN R, R o B N | o o]

0,0021955] 0,62

0,0021935] 0,62

0,0021621] 0,63

0,0021621] 0,63
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Tablo 2.2. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 2. kalip plani N ve Ny degerleri

MODEL 4X4-2. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0013499 0

0,0013457 0

0,0011723 0

0,0011723 0

23

0,0017036] 1,26

0,0016991| 1,26

0,0015358| 1,31

0,0015358| 1,31

20

0,0021003] 1,23

0,0020956| 1,23

0,0019340] 1,26

0,0019340] 1,26

17

0,0024680| 1,18

0,0024631] 1,18

0,0023014] 1,19

0,0023014] 1,19

14

0,0027586| 1,12

0,0027537| 1,12

0,0025961] 1,13

0,0025961] 1,13

11

0,0029298] 1,06

0,0029252| 1,06

0,0027820| 1,07

0,0027820| 1,07

8

0,0029053| 0,99

0,0029014| 0,99

0,0027856 1

0,0027856 1

[l NS AVSH BN R, R o g N | o]

5

0,0033859] 0,7

0,0033829] 0,7

0,0033232] 0,72

0,0033232] 0,72

MODEL 4X4-2. KALIP PLANI-Z600-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0013006 0

0,0012965 0

0,0011277 0

0,0011277 0

24

0,0016417] 1,26

0,0016373| 1,26

0,0014767] 1,31

0,0014767| 1,31

21

0,0020313] 1,24

0,0020266| 1,24

0,0018654| 1,26

0,0018654| 1,26

18

0,0024048] 1,18

0,0023999| 1,18

0,002235 1,2

0,002235 1,2

15

0,0027249] 1,13

0,0027199] 1,13

0,0025539] 1,14

0,0025539] 1,14

12

0,0029716| 1,09

0,0029667| 1,09

0,0028076| 1,1

0,0028076| 1,1

0,0031089| 1,05

0,0031047] 1,05

0,0029628| 1,06

0,0029628| 1,06

— N[ W R |N|OV|Q|©

0,0048544| 0,78

0,0048504] 0,78

0,0047581] 0,8

0,0047581 0,8

MODEL

4X4-2.KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yénii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai1Ort (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—_
[\

36

0,0010620 0

0,0010585 0

0,0009410 0

0,0009410 0

—_
—

33

0,0012880] 1,21

0,0012843] 1,21

0,0011713] 1,24

0,0011713] 1,24

—
(e}

30

0,0015380| 1,19

0,0015340| 1,19

0,0014187| 1,21

0,0014187| 1,21

N

27

0,0017757] 1,15

0,0017714| 1,15

0,0016499| 1,16

0,0016499| 1,16

24

0,0019857] 1,12

0,0019812] 1,12

0,0018529] 1,12

0,0018529] 1,12

21

0,0021641| 1,09

0,0021594| 1,09

0,0020258| 1,09

0,0020258| 1,09

18

0,0023074| 1,07

0,0023027| 1,07

0,0021665| 1,07

0,0021665| 1,07

15

0,0024047] 1,04

0,0024001] 1,04

0,0022666| 1,05

0,0022666| 1,05

12

0,0024287| 1,01

0,0024245| 1,01

0,0023019| 1,02

0,0023019| 1,02

0,0023190| 0,95

0,0023154| 0,96

0,0022160| 0,96

0,0022160| 0,96

0,0019472] 0,84

0,0019447] 0,84

0,0018837| 0,85

0,0018837| 0,85

[l I NS AVST E SN R, R o N BN | fo o]

0,0010268| 0,53

0,0010258] 0,53

0,0010128] 0,54

0,0010128] 0,54
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Tablo 2.2. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 2. kalip plani N ve Ny degerleri

MODEL 4X4-2.KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

12

37

0,0013480 0

0,0013433 0

0,0012026 0

0,0012026 0

11

34

0,0016456| 1,22

0,0016407] 1,22

0,0015048| 1,25

0,0015048| 1,25

10

31

0,0019902| 1,21

0,0019849| 1,21

0,0018438] 1,23

0,0018438] 1,23

N

28

0,0023311| 1,17

0,0023254| 1,17

0,0021729| 1,18

0,0021729| 1,18

25

0,0026424| 1,13

0,0026364| 1,13

0,0024712| 1,14

0,0024712| 1,14

22

0,0029132 1,1

0,0029069| 1,1

0,0027305 1,1

0,0027305 1,1

19

0,0031348| 1,08

0,0031284| 1,08

0,0029449| 1,08

0,0029449| 1,08

16

0,0032945| 1,05

0,0032882| 1,05

0,0031042| 1,05

0,0031042| 1,05

13

0,0033663| 1,02

0,0033603| 1,02

0,0031858| 1,03

0,0031858| 1,03

10

0,0032963| 0,98

0,0032910| 0,98

0,0031408| 0,99

0,0031408| 0,99

7

0,0029638| 0,9

0,0029597| 0,9

0,0028517| 0,91

0,0028517| 0,91

[l [ NSX AVST E SN R, | o 8 RN o]

4

0,0023849] 0,6

0,0023825] 0,6

0,0023392] 0,62

0,0023392| 0,62

MODEL

4X4-2.KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

X Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

—_
\S]

38

0,0013302 0

0,0013257 0

0,0011912 0

0,0011912 0

[
—_

35

0,0016217| 1,22

0,0016169| 1,22

0,0014866| 1,25

0,0014866| 1,25

—
(e}

32

0,0019603| 1,21

0,0019551| 1,21

0,0018190| 1,22

0,0018190| 1,22

Ne)

29

0,0022966| 1,17

0,0022910] 1,17

0,0021427] 1,18

0,0021427] 1,18

26

0,0026056| 1,13

0,0025996| 1,13

0,0024376| 1,14

0,0024376| 1,14

23

0,0028776 1,1

0,0028713 1,1

0,0026966| 1,11

0,0026966| 1,11

20

0,0031067] 1,08

0,0031002] 1,08

0,0029160] 1,08

0,0029160] 1,08

17

0,0032852] 1,06

0,0032787] 1,06

0,0030902| 1,06

0,0030902| 1,06

14

0,0033976| 1,03

0,0033914] 1,03

0,0032066| 1,04

0,0032066| 1,04

11

0,0034141 1

0,0034085| 1,01

0,0032397| 1,01

0,0032397| 1,01

0,0032593| 0,95

0,0032547| 0,95

0,0031167] 0,96

0,0031167] 0,96

[l INSH VST E SN RV, R Ho 8 RN | Ho el

0,0036965| 0,68

0,0036931| 0,68

0,0036135| 0,7

0,0036135| 0,7

MODEL

4X4-2.KALIP PLANI-Z600-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—
\9]

39

0,0013041 0

0,0012996 0

0,0011720 0

0,0011720 0

—_
—_—

36

0,0015875| 1,22

0,0015828

0,0014586| 1,24

0,0014586| 1,24

—
(e

33

0,0019189| 1,21

0,0019137

0,0017831] 1,22

0,0017831] 1,22

O

30

0,0022496| 1,17

0,0022440

0,0021004] 1,18

0,0021004] 1,18

27

0,0025555] 1,14

0,0025496

0,0023912] 1,14

0,0023912] 1,14

24

0,0028281| 1,11

0,0028218

0,0026493| 1,11

0,0026493| 1,11

21

0,0030637] 1,08

0,0030572

0,0028728] 1,08

0,0028728] 1,08

18

0,0032595] 1,06

0,0032530

0,0030607| 1,07

0,0030607| 1,07

15

0,0034104| 1,05

0,0034040

0,0032096| 1,05

0,0032096| 1,05

12

0,0035096| 1,03

0,0035037

0,0033171] 1,03

0,0033171] 1,03

0,0035257 1

0,0035206 1

0,0033532| 1,01

0,0033532| 1,01

— N[ W[A ||V

0,0053397] 0,76

0,0053350

0,0052137| 0,78

0,0052137| 0,78
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Sekil 2.3. Aks modeli 4X4 olan 3. kalip plan1

Tablo 2.3. Aks modeli 4X4 olan 3. kalip plani Ny ve Nkyi degerleri

g %
b 450 1
*®
i 3‘5120; 04— T30780] tsws
&
=] [pioe g
e 12m =l &
= g
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A ]
ot =
i 1zt || @
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O"i‘ Fis
7 ﬁm i ST14 sﬁ}ib[ 2O
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mon D102 7] D14 -
e Ea 3 a 2lll?
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2 K113 (30/60) Ki14  (30/60) K115 (30/60) K116 _(30/60)
o i N
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2
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O o 8 O

MODEL 4X4-3. KALIP PLANI-Z300-4KAT

KAT|H (m) XYoni(+%5) | XYoni(-%5) | YYOni(+%5) | Y Yonii(-%5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki [ AiOrt(m) | nki

4 12| 0,0010070 0| 0,0010085 0 0,0008269 0 0,0008255 0

3 9| 0,0014278| 1,42| 0,0014308| 1,42| 0,0011160| 1,35| 0,0011142| 1,35

2 6/ 0,0016171| 1,13] 0,0016213| 1,13 0,0012129| 1,09| 0,0012109] 1,09

1 3| 0,0011192] 0,69| 0,0011229] 0,69 0,0008034| 0,66| 0,0008022| 0,66

MODEL 4X4-3. KALIP PLANI-Z400-4KAT

KAT|H (m) XYoni(+%5) | XYO0ni(-%5) | YYOni(+%5) | Y Yonii(-%5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki [ AiOrt(m) | nki

4 13| 0,001024 0 0,0010254 0] 0,0008526 0 0,0008511 0

3 10| 0,0015045( 1,47 0,0015075| 1,47 0,0011902| 1,4/ 0,0011882| 14

2 70 0,0018658| 1,24| 0,0018704| 1,24| 0,0014064| 1,18 0,0014041| 1,18

1 4] 0,0022066| 0,89| 0,0022152| 0,89| 0,0015216] 0,81] 0,0015193| 0,81
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Tablo 2.3. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 3. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-3.KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0010314 0

0,0010326 0

0,0008721 0

0,0008706 0

11

0,0015658] 1,52

0,0015687] 1,52

0,0012557] 1,44

0,0012536| 1,44

0,0021056| 1,34

0,0021106| 1,35

0,0015979| 1,27

0,0015953| 1,27

— oW

0,0038309] 1,09

0,0038474] 1,09

0,0025770] 0,97

0,0025734] 0,97

MODEL 4X4-3.KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0010367 0

0,0010378 0

0,0008895 0

0,0008879 0

12

0,0016188] 1,56

0,0016215] 1,56

0,0013155] 1,48

0,0013133] 1,48

0,0023361| 1,44

0,0023414] 1,44

0,0017854] 1,36

0,0017824| 1,36

— oW

0,0060887 1,3

0,0061169] 1,31

0,0040303| 1,13

0,0040248| 1,13

MODEL 4X4-3.KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0012054 0

0,0012065 0

0,0011552 0

0,0011533 0

21

0,0017295] 1,43

0,0017320] 1,44

0,0015905| 1,38

0,0015879| 1,38

18

0,0022519 1,3

0,0022556| 1,3

0,0020291] 1,28

0,0020258] 1,28

15

0,0027022 1,2

0,0027070 1,2

0,0024057| 1,19

0,0024018] 1,19

12

0,0030471] 1,13

0,0030528] 1,13

0,0026792| 1,11

0,0026749| 1,11

0,0032313] 1,06

0,0032379| 1,06

0,0027895] 1,04

0,0027849] 1,04

0,0030884| 0,96

0,0030959| 0,96

0,0025799| 0,92

0,0025757| 0,92

— N[ W R |ON|OV|Q|©

0,0019625| 0,64

0,0019687] 0,64

0,0015630| 0,61

0,0015607| 0,61

MODEL 4X4-3.KALIP PLANI-Z400-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

X Yoni (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0011645 0

0,0011655 0

0,0011299 0

0,0011281 0

22

0,0016673] 1,43

0,0016697| 1,43

0,0015499| 1,37

0,0015475| 1,37

19

0,0021739 1,3

0,0021775 1,3

0,0019777] 1,28

0,0019745] 1,28

16

0,0026196| 1,21

0,0026241] 1,21

0,0023540| 1,19

0,0023502| 1,19

13

0,0029824| 1,14

0,0029878| 1,14

0,0026487] 1,13

0,0026444| 1,13

10

0,0032406| 1,09

0,0032469| 1,09

0,0028296| 1,07

0,0028250| 1,07

0,0033421] 1,03

0,0033498| 1,03

0,0028145| 0,99

0,0028100| 0,99

[l NS R AVST E SN R, R o B N | o o]

0,0035776] 0,8

0,0035909] 0,8

0,0027527] 0,73

0,0027486| 0,73
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Tablo 2.3. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 3. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-3.KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0011047 0

0,0011056 0

0,0010909 0

0,0010891 0

23

0,0015782] 1,43

0,0015804| 1,43

0,0014909| 1,37

0,0014885| 1,37

20

0,0020629| 1,31

0,0020662| 1,31

0,0019039] 1,28

0,0019009] 1,28

17

0,0024989| 1,21

0,0025031] 1,21

0,0022765 1,2

0,0022729 1,2

14

0,0028743| 1,15

0,0028793| 1,15

0,0025884| 1,14

0,0025842| 1,14

11

0,0032003| 1,11

0,0032061| 1,11

0,0028353 1,1

0,0028306| 1,1

8

0,0035327 1,1

0,0035404| 1,1

0,0030065| 1,06

0,0030016| 1,06

[l NS AVSH BN R, R o g N | o]

5

0,0057522] 0,98

0,0057759] 0,98

0,0043389| 0,87

0,0043327] 0,87

MODEL 4X4-3.KALIP PLANI-Z600-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0010332 0

0,0010340 0

0,0010415 0

0,0010399 0

24

0,0014709| 1,42

0,0014729| 1,42

0,0014171] 1,36

0,0014149| 1,36

21

0,0019270| 1,31

0,0019300| 1,31

0,0018111] 1,28

0,0018083] 1,28

18

0,0023474| 1,22

0,0023513] 1,22

0,0021759 1,2

0,0021725 1,2

15

0,0027288| 1,16

0,0027335] 1,16

0,0025002| 1,15

0,0024962| 1,15

12

0,0031123] 1,14

0,0031177] 1,14

0,0028055| 1,12

0,0028009| 1,12

0,0036525| 1,17

0,0036602| 1,17

0,0031491| 1,12

0,0031439| 1,12

— N[ W R |N|OV|Q|©

0,0084582] 1,16

0,0084959| 1,16

0,0063144 1

0,0063057 1

MODEL

4X4-3.KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yénii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai1Ort (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—_
[\

36

0,0012867 0

0,0012875 0

0,0012932 0

0,0012917 0

—_
—

33

0,0017034] 1,32

0,0017054] 1,32

0,0016363| 1,27

0,0016343] 1,27

—
(e}

30

0,0021279| 1,25

0,0021308| 1,25

0,0019902| 1,22

0,0019876| 1,22

N

27

0,0025099| 1,18

0,0025136| 1,18

0,0023132| 1,16

0,0023100| 1,16

24

0,0028416| 1,13

0,0028459| 1,13

0,0025932| 1,12

0,0025895] 1,12

21

0,0031246 1,1

0,0031296| 1,1

0,0028284| 1,09

0,0028242| 1,09

18

0,0033612| 1,08

0,0033667| 1,08

0,0030179| 1,07

0,0030133| 1,07

15

0,0035486| 1,06

0,0035546| 1,06

0,0031560| 1,05

0,0031511| 1,05

12

0,0036718] 1,03

0,0036784| 1,03

0,0032238| 1,02

0,0032188| 1,02

0,0036778 1

—_—

0,0036850

0,0031658| 0,98

0,0031608| 0,98

0,0033908| 0,92

0,0033987] 0,92

0,0028192| 0,89

0,0028148] 0,89

[l I NS AVST E SN R, R o N BN | fo o]

0,0021109] 0,62

0,0021175] 0,62

0,0016688| 0,59

0,0016662| 0,59
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Tablo 2.3. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 3. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-3.KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

12

37

0,0012782 0

0,0012789 0

0,0012982 0

0,0012967 0

11

34

0,0016852] 1,32

0,0016871] 1,32

0,0016342| 1,26

0,0016322] 1,26

10

31

0,0021014| 1,25

0,0021043] 1,25

0,0019814| 1,21

0,0019788| 1,21

N

28

0,0024766| 1,18

0,0024802| 1,18

0,0022987| 1,16

0,0022956| 1,16

25

0,0028029| 1,13

0,0028072| 1,13

0,0025745] 1,12

0,0025708] 1,12

22

0,0030827| 1,1

0,0030876] 1,1

0,0028076| 1,09

0,0028035| 1,09

19

0,0033194| 1,08

0,0033247| 1,08

0,0029988| 1,07

0,0029942| 1,07

16

0,0035136] 1,06

0,0035195] 1,06

0,0031458| 1,05

0,003141] 1,05

13

0,0036611] 1,04

0,0036674| 1,04

0,0032395| 1,03

0,0032345| 1,03

10

0,0037434| 1,02

0,0037503| 1,02

0,0032535 1

0,0032484 1

7

0,0037065| 0,99

0,0037147| 0,99

0,0031033] 0,95

0,0030984| 0,95

[l [ NSX AVST E SN R, | o 8 RN o]

4

0,0038649| 0,78

0,0038789| 0,78

0,0029492| 0,71

0,0029449| 0,71

MODEL

4X4-3.KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

X Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

—_
\S]

38

0,0012518 0

0,0012525 0

0,0012905 0

0,0012891 0

[
—_

35

0,0016432| 1,31

0,0016450| 1,31

0,0016163| 1,25

0,0016144| 1,25

—
(e}

32

0,0020476| 1,25

0,0020503| 1,25

0,0019551| 1,21

0,0019526| 1,21

Ne)

29

0,0024143] 1,18

0,0024178] 1,18

0,0022659| 1,16

0,0022628| 1,16

26

0,0027349] 1,13

0,0027390] 1,13

0,0025371| 1,12

0,0025336| 1,12

23

0,0030112] 1,1

0,0030159| 1,1

0,0027680| 1,09

0,0027640| 1,09

20

0,0032476| 1,08

0,0032528] 1,08

0,0029604| 1,07

0,0029560| 1,07

17

0,0034479] 1,06

0,0034535] 1,06

0,0031157| 1,05

0,0031110] 1,05

14

0,0036178| 1,05

0,0036239| 1,05

0,0032341] 1,04

0,0032291] 1,04

11

0,0037741] 1,04

0,0037807] 1,04

0,0033180] 1,03

0,0033127] 1,03

0,0039793| 1,05

0,0039878| 1,05

0,0033591] 1,01

0,0033538| 1,01

[l INSH VST E SN RV, R Ho 8 RN | Ho el

0,0062773] 0,95

0,0063027| 0,95

0,0046851] 0,84

0,0046785| 0,84

MODEL

4X4-3.KALIP PLANI-Z600-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—
\9]

39

0,0012099 0

0,0012106 0

0,0012708 0

0,0012695 0

—_
—_—

36

0,0015798| 1,31

0,0015814

0,0015826| 1,25

0,0015808| 1,25

—
(e

33

0,0019669| 1,25

0,0019694

0,00191] 1,21

0,0019076| 1,21

O

30

0,0023218] 1,18

0,0023251

0,0022126| 1,16

0,0022097] 1,16

27

0,0026349] 1,13

0,0026388

0,0024785| 1,12

0,0024751| 1,12

24

0,0029072 1,1

0,0029116

0,0027069| 1,09

0,002703| 1,09

21

0,0031428] 1,08

0,0031477

0,0029002| 1,07

0,002896| 1,07

18

0,0033483| 1,07

0,0033537

0,003063| 1,06

0,0030583| 1,06

15

0,0035385] 1,06

0,0035442

0,0032043| 1,05

0,0031993| 1,05

12

0,0037638| 1,06

0,0037701

0,0033544| 1,05

0,0033491| 1,05

0,0041971| 1,12

0,0042056

0,0035788| 1,07

0,003573| 1,07

— N[ W[A ||V

0,0093706| 1,12

0,0094117

0,0069005| 0,96

0,0068911| 0,96
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Sekil 2.4. Aks modeli 4X4 olan 4. kalip plan1

Tablo 2.4. Aks modeli 4X4 olan 4. kalip plani Ny ve Nkyi degerleri

MODEL 4X4-4. KALIP PLANI-Z300-4KAT

KAT | H (m) X Yonii (+ %5 ) X Yonii (- %5) Y Yonii (+ %5 ) Y Yonii (- %5)
Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki
4 12| 0,0010509 0[ 0,0010491 0] 0,0009178 0[ 0,0009164 0
3 9 0,0013233] 1,26] 0,0013187| 1,26] 0,0011999] 1,31] 0,0011981 1,31
2 6] 0,0013763] 1,04] 0,0013696] 1,04 0,0012769] 1,06 0,0012752f 1,06
1 3] 0,0008673| 0,63] 0,0008616/ 0,63] 0,0008191] 0,64 0,0008179| 0,64
MODEL 4X4-4. KALIP PLANI-Z400-4KAT
KAT | H (m) X Yonii (+ %5) X Yonii (- %5) Y Yonii (+ %5 ) Y Yonii (- %5)
Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki
4 13]  0,0011011 0f 0,0010996 0[ 0,0009515 0f 0,0009501 0
3 10| 0,0014319 1,3 0,0014274 1,3] 0,0012866[ 1,35 0,0012848| 1,35
2 70 0,0016213] 1,13] 0,0016139] 1,13] 0,0014889] 1,16/ 0,0014868| 1,16
1 4 0,001646] 0,76] 0,0016344] 0,76] 0,0015532| 0,78 0,001551| 0,78
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Tablo 2.4. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 4. kalip plan1 N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-4. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT | H (m) X Yonii (+%5) X Yonii (- %S5) Y Yonii (+ %5 ) Y Yonii (- %S5)
Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki
4 14| 0,0011451 0f 0,0011440 0[ 0,0009787 0] 0,0009773 0
3 11]  0,0015331 1,34] 0,0015288[ 1,34 0,0013653| 1,39] 0,0013633 1,4
2 8| 0,0018680[ 1,22| 0,0018598| 1,22 0,0017005| 1,25 0,0016981 1,25
1 5[ 0,0027805| 0,89] 0,0027599| 0,89 0,0026316] 0,93] 0,0026281| 0,93
MODEL 4X4-4, KALIP PLANI-Z600-4K AT
KAT | H (m) X Yonii (+ %5 ) X Yonii (- %5 ) Y Yonii (+ %5) Y Yonii (- %5 )
Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki
4 15| 0,0011866 0 0,0011858 0[ 0,0010032 0 0,0010017 0
3 12| 0,0016292] 1,37 0,0016250{ 1,37 0,0014381 1,43 0,0014361 1,43
2 9 0,0021133 1,3 0,0021044 1,3 0,0019091] 1,33] 0,0019064| 1,33
1 6] 0,0043334] 1,03] 0,0042999| 1,02 0,0041159] 1,08] 0,0041106] 1,08
MODEL 4X4-4. KALIP PLANI-Z300-8KAT
KAT | H (m) X Yonii (+ %5) X Yonii (- %5) Y Yonii (+ %5 ) Y Yonii (- %5)
Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki
8 24| 0,0014604 0[ 0,0014597 0 0,0012131 0 0,0012122 0
7 211 0,0018898| 1,29 0,0018867| 1,29] 0,0016509| 1,36] 0,0016493| 1,36
6 18] 0,0023438] 1,24 0,0023387| 1,24] 0,0021057| 1,28 0,0021034| 1,28
5 15| 0,0027343] 1,17 0,0027274| 1,17] 0,0025020| 1,19 0,0024990| 1,19
4 12| 0,0030035 1,1  0,0029950 1,1 0,0027888| 1,11] 0,0027852] 1,11
3 9 0,0030736] 1,02] 0,0030631| 1,02 0,0028948] 1,04 0,0028911| 1,04
2 6] 0,0027669 0,9 0,0027548 0,9] 0,0026515[ 0,92] 0,0026480] 0,92
1 3] 0,0015997] 0,58 0,0015900{ 0,58] 0,0015626] 0,59] 0,0015603| 0,59
MODEL 4X4-4. KALIP PLANI-Z400-8KAT
KAT | H (m) X Yonii (+ %5) X Yonii (- %5) Y Yonii (+ %5 ) Y Yonii (- %5)
Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki
8 25| 0,0014247 0 0,0014241 0f 0,0011800 0 0,0011792 0
7 22| 0,0018393] 1,29 0,0018364] 1,29] 0,0016034| 1,36 0,0016020] 1,36
6 19]  0,0022836] 1,24 0,0022788| 1,24] 0,0020486| 1,28 0,0020465| 1,28
5 16| 0,0026775| 1,17 0,0026710] 1,17] 0,0024471 1,19] 0,0024443| 1,19
4 131  0,0029765| 1,11 0,0029685| 1,11] 0,0027597| 1,13] 0,0027563] 1,13
3 10| 0,0031340] 1,05 0,0031240[ 1,05/ 0,0029450| 1,07 0,0029411| 1,07
2 7 0,0030468| 0,97] 0,0030342| 0,97[ 0,0029052] 0,99] 0,0029013| 0,99
1 4| 0,0028122] 0,69] 0,0027937( 0,69 0,0027557] 0,71] 0,0027519( 0,71
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Tablo 2.4. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 4. kalip plani N ve Ny degerleri

MODEL 4X4-4. KALIP PLANI-Z500-8KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5)

Y Yoni (+ %5 )

Y Yonii (- %5)

KAT|H(m) Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki
8 26| 0,0013797 0 0,0013791 0 0,0011329 0 0,0011322 0
7 23| 0,0017773] 1,29] 0,0017746[ 1,29] 0,0015374] 1,36] 0,0015362 1,36
6 20 0,0022105] 1,24| 0,0022060{ 1,24] 0,0019693] 1,28 0,0019673| 1,28
5 17]  0,0026062| 1,18 0,0026002| 1,18 0,0023664 1,2 0,0023637 1,2
4 14] 0,0029322| 1,13 0,0029248| 1,12] 0,0027008| 1,14 0,0026975| 1,14
3 11]  0,0031722] 1,08 0,0031628| 1,08] 0,0029603 11| 0,0029565 1,1
2 8| 0,0032945( 1,04 0,0032815] 1,04 0,0031161f 1,05 0,0031119] 1,05
1 5[ 0,0044223| 0,81] 0,0043915 0,8] 0,0043454| 0,84] 0,0043396] 0,84

MODEL 4X4-4. KALIP PLANI-Z600-8KAT
KAT | H (m) X Yonii (+ %5 ) X Yonii (- %5) Y Yonii (+ %5 ) Y Yonii (- %5)

Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki
8 27| 0,0013227 0[ 0,0013222 0 0,0010756 0 0,0010750 0
7 24| 0,0016994] 1,28 0,0016970[ 1,28] 0,0014568] 1,35 0,0014557| 1,35
6 21| 0,0021176] 1,25 0,0021135] 1,25 0,0018710] 1,28 0,0018692| 1,28
5 18] 0,0025111 1,19 0,0025057] 1,19/ 0,0022623| 1,21| 0,0022598] 1,21
4 15| 0,0028592| 1,14 0,0028525| 1,14] 0,0026134| 1,16 0,0026103| 1,16
3 12| 0,0031740] 1,11 0,0031652| 1,11] 0,0029396| 1,12 0,0029357| 1,12
2 9 0,0034920 1,1  0,0034787 1,1 0,0032772] 1,11] 0,0032727( 1,11
1 6] 0,0064180 0,92] 0,0063712| 0,92 0,0063247] 0,96 0,0063166| 0,97

MODEL 4X4-4. KALIP PLANI-Z300-12KAT
KAT | H (m) X Yonii (+ %5 ) X Yonii (- %5) Y Yonii (+ %5 ) Y Yonii (- %5 )

Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki
12 36| 0,0015350 0 0,0015324 0 0,0012243 0 0,0012239 0
11 331  0,0018802| 1,22| 0,0018774 1,23| 0,0015704] 1,28 0,0015696| 1,28
10 30  0,0022594 1,2|  0,0022560 1,2| 0,0019432| 1,24 0,0019420] 1,24
9 27]  0,0026134| 1,16 0,0026094| 1,16/ 0,0022942| 1,18 0,0022924| 1,18
8 24] 0,0029228| 1,12 0,0029184| 1,12 0,0026055| 1,14 0,0026034| 1,14
7 21]  0,0031831 1,09 0,0031782] 1,09] 0,0028730 1,1|  0,0028704 1,1
6 18] 0,0033909] 1,07 0,0033857| 1,07] 0,0030935| 1,08 0,0030906] 1,08
5 15| 0,0035371] 1,04 0,0035317| 1,04] 0,0032588| 1,05 0,0032554| 1,05
4 12] 0,0035953] 1,02 0,0035900] 1,02 0,0033451 1,03 0,0033415] 1,03
3 9] 0,0034961] 0,97] 0,0034913| 0,97[ 0,0032875] 0,98] 0,0032840[ 0,98
2 6| 0,0030554] 0,87] 0,0030516] 0,87[ 0,0029095] 0,89] 0,0029065[ 0,89
1 3] 0,0017452] 0,57] 0,0017434| 0,57 0,0016826] 0,58 0,0016811| 0,58
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Tablo 2.4. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 4. kalip plan1 N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-4. KALIP PLANI-Z400-12KAT

X Yoni (+ %5 )

X Yonii (- %5)

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5)

KAT|H (m) Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki
12 371 0,0015393 0| 0,0015388 0| 0,0012141 0 0,0012140 0
11 341 0,0018730] 1,22| 0,0018707| 1,22 0,0015532] 1,28] 0,0015526] 1,28
10 31 0,0022430 1,2|  0,0022393 1,2|  0,0019195] 1,24 0,0019183] 1,24

9 28] 0,0025908| 1,16[ 0,0025860{ 1,15] 0,0022650| 1,18 0,0022633| 1,18
8 25| 0,0028968| 1,12 0,0028911 1,12[ 0,0025728] 1,14 0,0025706[ 1,14
7 22| 0,0031565| 1,09 0,0031502| 1,09] 0,0028393 1,1|  0,0028366 1,1
6 19]  0,0033683] 1,07 0,0033613| 1,07] 0,0030633] 1,08 0,0030601 1,08
5 16/ 0,0035269| 1,05 0,0035192| 1,05] 0,0032406| 1,06 0,0032370] 1,06
4 13]  0,0036168| 1,03 0,0036080] 1,03] 0,0033583| 1,04 0,0033543] 1,04
3 10| 0,0035989 1| 0,0035884] 0,99 0,0033821 1,01 0,0033778] 1,01
2 70 0,0033671] 0,94] 0,0033540[ 0,93| 0,0032114] 0,95] 0,0032072| 0,95
1 4| 0,0030271) 0,67 0,0030079] 0,67] 0,0029714| 0,69] 0,0029674| 0,69
MODEL 4X4-4. KALIP PLANI-Z500-12KAT
KAT | H (m) X Yonii (+ %5 ) X Yonii (- %5) Y Yonii (+ %5 ) Y Yonii (- %5)
Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki
12 38| 0,0015226 0f 0,0015221 0 0,0011945 0 0,0011944 0
11 35/ 0,0018475] 1,21| 0,0018454| 1,21] 0,0015236] 1,28 0,0015231 1,28
10 32| 0,0022104 1,2[  0,0022068 1,2|  0,0018815[ 1,23 0,0018805] 1,23
9 29] 0,0025528| 1,15 0,0025482| 1,15] 0,0022205| 1,18 0,0022189| 1,18
8 26| 0,0028556| 1,12 0,0028502| 1,12 0,0025238| 1,14 0,0025218| 1,14
7 23] 0,0031149] 1,09 0,0031088] 1,09] 0,0027886 L,1|  0,0027860 1,1
6 20 0,0033310] 1,07 0,0033242( 1,07 0,0030151 1,08 0,0030121 1,08
5 17]  0,0035032] 1,05 0,0034959| 1,05] 0,0032033| 1,06 0,0031998| 1,06
4 14]  0,0036280] 1,04 0,0036197| 1,04] 0,0033508] 1,05 0,0033469| 1,05
3 11| 0,0036978] 1,02| 0,0036878] 1,02] 0,0034539] 1,03] 0,0034496] 1,03
2 8| 0,0036831 1  0,0036694 1 0,0034858| 1,01] 0,0034812] 1,01
1 5[ 0,0047948] 0,78 0,0047625| 0,78] 0,0047205] 0,81] 0,0047143[ 0,81
MODEL 4X4-4. KALIP PLANI-Z600-12KAT
KAT | H (m) X Yonii (+ %5) X Yonii (- %5) Y Yonii (+ %5 ) Y Yonii (- %5)
Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki Ai Ort (m) nki
12 39  0,0014928 0 0,0014924 0 0,0011637 0 0,0011637 0
11 36/ 0,0018058] 1,21] 0,0018038[ 1,21| 0,0014792] 1,27 0,0014788| 1,27
10 33 0,0021589 1,2  0,0021555] 1,19] 0,0018256[ 1,23] 0,0018247] 1,23
9 300  0,0024947) 1,16] 0,0024902| 1,16] 0,0021562] 1,18 0,0021548| 1,18
8 27| 0,0027937] 1,12| 0,0027885[ 1,12| 0,0024542] 1,14 0,0024522 1,14
7 24| 0,0030523] 1,09] 0,0030465[ 1,09 0,0027166] 1,11| 0,0027142[ 1,11
6 21| 0,0032722] 1,07 0,0032658| 1,07 0,0029450] 1,08] 0,0029421 1,08
5 18] 0,0034571 1,06 0,0034501 1,06 0,0031429] 1,07 0,0031395( 1,07
4 15| 0,0036145] 1,05 0,0036067[ 1,05 0,0033182] 1,06/ 0,0033143[ 1,06
3 12| 0,0037679] 1,04 0,0037583| 1,04 0,0034969| 1,05 0,0034925| 1,05
2 9] 0,0039614| 1,05 0,0039472| 1,05 0,0037231] 1,06 0,0037182( 1,06
1 6] 0,0070334] 0,89] 0,0069835| 0,88] 0,0069491] 0,93] 0,0069403| 0,93
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Sekil 2.5. Aks modeli 4X4 olan 5. kalip plan1

1

Tablo 2.5. Aks modeli 4X4 olan 5. kalip plani nyi ve Nkyi degerleri

MODEL 4X4-5. KALIP PLANI-Z300-4KAT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%S5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki [ AiOrt(m) | nki

4| 12| 0,0008293 0] 0,0008293 0] 0,0008745 0 0,0008745 0

3 9] 0,0013690{ 1,65| 0,0013690| 1,65/ 0,0014645| 1,67 0,0014645| 1,67

2 6/ 0,0017211| 1,26] 0,0017211] 1,26/ 0,0018595| 1,27 0,0018595| 1,27

1 3] 0,0014117| 0,82] 0,0014117| 0,82 0,0015761|] 0,85| 0,0015761] 0,85

MODEL 4X4-5. KALIP PLANI-Z400-4K AT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%S5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki [ AiOrt(m) | nki

4| 13| 0,0007371 0| 0,0007371 0| 0,0007432 0 0,0007432 0

3 10| 0,0012482| 1,69| 0,0012482| 1,69 0,0012769| 1,72] 0,0012769| 1,72

2 7/ 0,0017091| 1,37| 0,0017091] 1,37/ 0,0017619| 1,38 0,0017619| 1,38

1 4| 0,0028544| 1,25| 0,0028544| 1,25 0,0031319| 1,33] 0,0031319] 1,33
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Tablo 2.5. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 5. kalip plant N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-5. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0006143 0

0,0006143 0

0,0006108 0

0,0006108 0

11

0,0010587] 1,72

0,0010587] 1,72

0,0010686| 1,75

0,0010686| 1,75

0,0015679| 1,48

0,0015679| 1,48

0,0015918] 1,49

0,0015918] 1,49

— oW

0,0046726| 1,79

0,0046726] 1,79

0,0051534] 1,94

0,0051534] 1,94

MODEL 4X4-5. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0005134 0

0,0005134 0

0,0005048 0

0,0005048 0

12

0,0008939| 1,74

0,0008939| 1,74

0,0008924| 1,77

0,0008924| 1,77

0,0014172| 1,59

0,0014172| 1,59

0,0014205] 1,59

0,0014205] 1,59

— oW

0,0068127)] 24

0,0068127) 2.4

0,0075282| 2,65

0,0075282| 2,65

MODEL 4X4-5. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0007328 0

0,0007328 0

0,0007282 0

0,0007282 0

21

0,0011325| 1,55

0,0011325| 1,55

0,0011527| 1,58

0,0011527| 1,58

18

0,0014738 1,3

0,0014738 1,3

0,0015111| 1,31

0,0015111| 1,31

15

0,0017523] 1,19

0,0017523] 1,19

0,0018043| 1,19

0,0018043| 1,19

12

0,0019771] 1,13

0,0019771] 1,13

0,0020436| 1,13

0,0020436| 1,13

0,0021467| 1,09

0,0021467| 1,09

0,0022292| 1,09

0,0022292| 1,09

0,0022188] 1,03

0,0022188] 1,03

0,0023257] 1,04

0,0023257] 1,04

— N[ W R |ON|OV|Q|©

0,0016775] 0,76

0,0016775] 0,76

0,0018186| 0,78

0,0018186| 0,78

MODEL 4X4-5. KALIP PLANI-Z400-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

X Yoni (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0006885 0

0,0006885 0

0,0006760 0

0,0006760 0

22

0,0010664| 1,55

0,0010664| 1,55

0,0010754| 1,59

0,0010754| 1,59

19

0,0013953| 1,31

0,0013953| 1,31

0,0014198] 1,32

0,0014198] 1,32

16

0,0016666| 1,19

0,0016666| 1,19

0,0017050] 1,2

0,0017050 1,2

13

0,0018902] 1,13

0,0018902] 1,13

0,0019421] 1,14

0,0019421] 1,14

10

0,0020722 1,1

0,0020722 1,1

0,0021377] 1,1

0,0021377] 1,1

0,0022740 1,1

0,0022740 1,1

0,0023605 1,1

0,0023605 1,1

[l NS R AVST E SN R, R o B N | o o]

0,0034055] 1,12

0,0034055] 1,12

0,0037601] 1,19

0,0037601] 1,19
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Tablo 2.5. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 5. kalip plant N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-5. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0006214 0

0,0006214 0

0,0006002 0

0,0006002 0

23

0,0009611| 1,55

0,0009611| 1,55

0,0009555| 1,59

0,0009555| 1,59

20

0,0012672| 1,32

0,0012672| 1,32

0,0012735] 1,33

0,0012735] 1,33

17

0,0015268 1,2

0,0015268 1,2

0,0015450] 1,21

0,0015450| 1,21

14

0,0017468| 1,14

0,0017468| 1,14

0,0017771] 1,15

0,0017771] 1,15

11

0,0019373| 1,11

0,0019373| 1,11

0,0019786| 1,11

0,0019786| 1,11

8

0,0022500] 1,16

0,0022500| 1,16

0,0023069| 1,17

0,0023069| 1,17

[l NS AVSH BN R, R o g N | o]

5

0,0058939] 1,57

0,0058939] 1,57

0,0065581| 1,71

0,0065581| 1,71

MODEL 4X4-5. KALIP PLANI-Z600-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0005485 0

0,0005485 0

0,0005215 0

0,0005215 0

24

0,0008433| 1,54

0,0008433] 1,54

0,0008265| 1,58

0,0008265| 1,58

21

0,0011178] 1,33

0,0011178] 1,33

0,0011088] 1,34

0,0011088] 1,34

18

0,0013584| 1,22

0,0013584| 1,22

0,0013583] 1,22

0,0013583] 1,22

15

0,0015695] 1,16

0,0015695] 1,16

0,0015791] 1,16

0,0015791| 1,16

12

0,0017629| 1,12

0,0017629| 1,12

0,0017803] 1,13

0,0017803] 1,13

0,0021609| 1,23

0,0021609] 1,23

0,0021870| 1,23

0,0021870] 1,23

— N[ W R |N|OV|Q|©

0,0090361] 2,09

0,0090361] 2,09

0,0100737) 2,3

0,0100737) 2,3

MODEL

4X4-5. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yénii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai1Ort (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—_
[\

36

0,0008685 0

0,0008685 0

0,0008393 0

0,0008393 0

—_
—

33

0,0012093] 1,39

0,0012093] 1,39

0,0012046| 1,44

0,0012046| 1,44

—
(e}

30

0,0014993] 1,24

0,0014993] 1,24

0,0015108| 1,25

0,0015108| 1,25

N

27

0,0017308| 1,15

0,0017308| 1,15

0,0017556| 1,16

0,0017556| 1,16

24

0,0019161] 1,11

0,0019161| 1,11

0,0019523] 1,11

0,0019523| 1,11

21

0,0020678| 1,08

0,0020678| 1,08

0,0021147| 1,08

0,0021147| 1,08

18

0,0021966| 1,06

0,0021966| 1,06

0,0022542| 1,07

0,0022542| 1,07

15

0,0023087| 1,05

0,0023087| 1,05

0,0023781| 1,05

0,0023781| 1,05

12

0,0024041] 1,04

0,0024041] 1,04

0,0024871| 1,05

0,0024871| 1,05

0,0024725] 1,03

0,0024725] 1,03

0,0025715] 1,03

0,0025715] 1,03

0,0024641 1

0,0024641

—

0,0025887| 1,01

0,0025887| 1,01

[l I NS AVST E SN R, R o N BN | fo o]

0,0018248] 0,74

0,0018248| 0,74

0,0019841] 0,77

0,0019841] 0,77
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Tablo 2.5. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 5. kalip plan1 nkxi ve nkyi degerleri

MODEL 4X4-5. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%S5)

AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 37| 0,0008468 0| 0,0008468 0| 0,0008049 0| 0,0008049 0
11 34] 0,0011758| 1,39] 0,0011758] 1,39 0,0011530{ 1,43| 0,0011530{ 1,43
10| 31| 0,0014612] 1,24 0,0014612| 1,24] 0,0014522| 1,26] 0,0014522| 1,26
9 28| 0,0016916| 1,16/ 0,0016916| 1,16/ 0,0016961| 1,17| 0,0016961| 1,17
8| 25| 0,0018766 1,11| 0,0018766 1,11 0,0018946| 1,12 0,0018946| 1,12
71 22| 0,0020273| 1,08 0,0020273| 1,08 0,0020587| 1,09| 0,0020587] 1,09
6 19] 0,0021536| 1,06] 0,0021536| 1,06] 0,0021981| 1,07| 0,0021981| 1,07
5 16| 0,0022627| 1,05 0,0022627| 1,05 0,0023199| 1,06 0,0023199| 1,06
4 13| 0,0023582( 1,04] 0,0023582( 1,04] 0,0024277( 1,05/ 0,0024277 1,05
3 10| 0,0024384( 1,03 0,0024384| 1,03 0,0025202| 1,04 0,0025202| 1,04
2 7| 0,0025646| 1,05| 0,0025646| 1,05| 0,0026667| 1,06] 0,0026667| 1,06
1 4| 0,0037283| 1,09] 0,0037283| 1,09| 0,0041237| 1,16] 0,0041237| 1,16

MODEL 4X4-5. KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%5)

AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 38| 0,0007883 0| 0,0007883 0| 0,0007387 0| 0,0007387 0
11 35| 0,0010867| 1,38| 0,0010867( 1,38 0,0010512 1,42 0,0010512| 1,42
10| 32| 0,0013564| 1,25| 0,0013564| 1,25| 0,0013316| 1,27| 0,0013316| 1,27
9 29| 0,0015827| 1,17[ 0,0015827| 1,17| 0,0015696| 1,18| 0,0015696| 1,18
8| 26| 0,0017707( 1,12| 0,0017707| 1,12 0,0017700{ 1,13 0,0017700{ 1,13
71 23] 0,0019269| 1,09 0,0019269| 1,09 0,0019391 1,1] 0,0019391 1,1
6| 20| 0,0020580| 1,07[ 0,0020580| 1,07| 0,0020834| 1,07| 0,0020834| 1,07
5 17| 0,0021696] 1,05 0,0021696] 1,05 0,0022079| 1,06 0,0022079| 1,06
4 14| 0,0022663| 1,04 0,0022663| 1,04 0,0023173| 1,05 0,0023173| 1,05
3 11| 0,0023543| 1,04 0,0023543| 1,04 0,0024160| 1,04 0,0024160| 1,04
2 8| 0,0025970| 1,1 0,0025970| 1,1 0,0026746| 1,11| 0,0026746| 1,11
1 5[ 0,0065408| 1,51 0,0065408| 1,51 0,0073100] 1,64| 0,0073100] 1,64

MODEL 4X4-5. KALIP PLANI-Z600-12KAT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYOni(+%5) | Y YOnii(-%5)

AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 39| 0,0007175 0| 0,0007175 0| 0,0006629 0| 0,0006629 0
11 36| 0,0009788| 1,36] 0,0009788| 1,36 0,0009334| 1,41| 0,0009334| 1,41
10| 33| 0,0012236] 1,25| 0,0012236| 1,25| 0,0011851| 1,27| 0,0011851| 1,27
91 30[ 0,0014372| 1,17{ 0,0014372| 1,17[ 0,0014072| 1,19 0,0014072] 1,19
8| 27| 0,0016215| 1,13| 0,0016215| 1,13 0,0016013| 1,14 0,0016013| 1,14
7 24| 0,0017795 1,1| 0,0017795 1,1 0,0017703] 1,11] 0,0017703| 1,11
6| 21| 0,0019148| 1,08 0,0019148| 1,08 0,0019176| 1,08| 0,0019176] 1,08
5 18| 0,0020308( 1,06/ 0,0020308| 1,06/ 0,0020461| 1,07 0,0020461| 1,07
4 15| 0,0021322( 1,05 0,0021322| 1,05 0,0021599| 1,06 0,0021599| 1,06
3 12| 0,0022298| 1,05 0,0022298| 1,05 0,0022668| 1,05 0,0022668| 1,05
2 9| 0,0025729| 1,15| 0,0025729| 1,15| 0,0026209| 1,16] 0,0026209| 1,16
1 6| 0,0102595] 1,99| 0,0102595] 1,99| 0,0115147| 22| 0,0115147| 2.2
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Sekil 2.6. Aks modeli 4X4 olan 6. kalip plan1

Tablo 2.6. Aks modeli 4X4 olan 6. kalip plani Ny ve Nkyi degerleri

450

450

00

00

ol
é?)

MODEL 4X4-6. KALIP PLANI-Z300-4K AT

KAT|H (m) XYoni(+%5) | XYoni(-%5) | YYOni(+%5) | Y Yonii(-%5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki [ AiOrt(m) | nki

4 12| 0,0007842 0 0,0007836 0| 0,0007967 0 0,0007861 0

3 9| 0,0012929| 1,65| 0,0012930| 1,65| 0,0013000| 1,63]| 0,0012820| 1,63

2 6/ 0,0016212| 1,25] 0,0016215| 1,25 0,0016237| 1,25| 0,0016003] 1,25

1 3| 0,0013220| 0,82 0,0013230| 0,82| 0,0013063| 0,8] 0,0012855| 0,8

MODEL 4X4-6. KALIP PLANI-Z400-4K AT

KAT|H (m) XYoni(+%5) | XYO0ni(-%5) | YYOni(+%5) | Y Yonii(-%5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki [ AiOrt(m) | nki

4 13| 0,0007149 0| 0,0007142 0| 0,0007222 0| 0,0007127 0

3 10| 0,0012101 1,69 0,0012101| 1,69 0,0012076| 1,67| 0,0011912| 1,67

2 70 0,0016519| 1,37] 0,0016516] 1,36 0,0016454| 1,36| 0,0016220| 1,36

1 4] 0,0027301| 1,24| 0,0027318| 1,24| 0,0026573| 1,21] 0,0026112| 1,21
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Tablo 2.6. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 6. kalip plant N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-6. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0005971 0

0,0005963 0

0,0006051 0

0,0005974 0

11

0,0010290| 1,72

0,0010288| 1,73

0,0010290 1,7

0,0010153 1,7

0,0015184| 1,48

0,0015177| 1,48

0,0015185| 1,48

0,0014971| 147

— oW

0,0044678| 1,77

0,0044709] 1,77

0,0043297] 1,71

0,0042512 1,7

MODEL 4X4-6. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0004998 0

0,0004990 0

0,0005080 0

0,0005016 0

12

0,0008704| 1,74

0,0008701] 1,74

0,0008720] 1,72

0,0008606| 1,72

0,0013744| 1,58

0,0013734| 1,58

0,0013796| 1,58

0,0013603| 1,58

— oW

0,0065161] 2,37

0,0065210] 2,37

0,0062946| 2,28

0,0061777) 2,27

MODEL 4X4-6. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0007054 0

0,0007036 0

0,0007271 0

0,0007192 0

21

0,0010919| 1,55

0,0010908| 1,55

0,0011078| 1,52

0,0010945| 1,52

18

0,0014227 1,3

0,0014217 1,3

0,0014366 1,3

0,0014185 1,3

15

0,0016932] 1,19

0,0016924| 1,19

0,0017041] 1,19

0,0016822] 1,19

12

0,0019113] 1,13

0,0019107] 1,13

0,0019188] 1,13

0,0018936| 1,13

0,0020743| 1,09

0,0020741| 1,09

0,0020775| 1,08

0,0020496| 1,08

0,0021389| 1,03

0,0021390| 1,03

0,0021351] 1,03

0,0021051] 1,03

— N[ W R |ON|OV|Q|©

0,0016071| 0,75

0,0016081| 0,75

0,0015831] 0,74

0,0015582] 0,74

MODEL 4X4-6. KALIP PLANI-Z400-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

X Yoni (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0006636 0

0,0006618 0

0,0006857 0

0,0006785 0

22

0,0010293| 1,55

0,0010281| 1,55

0,0010457] 1,53

0,0010333| 1,52

19

0,0013480| 1,31

0,0013470| 1,31

0,0013622 1,3

0,0013453 1,3

16

0,0016117 1,2

0,0016108 1,2

0,0016228| 1,19

0,0016021] 1,19

13

0,0018289] 1,13

0,0018282] 1,13

0,0018365] 1,13

0,0018126| 1,13

10

0,0020051 1,1

0,0020047| 1,1

0,0020084| 1,09

0,0019818| 1,09

0,0021946| 1,09

0,0021940| 1,09

0,0021966| 1,09

0,0021661| 1,09

[l NS R AVST E SN R, R o B N | o o]

0,0032514] 1,11

0,0032532] 1,11

0,0031831] 1,09

0,0031286| 1,08
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Tablo 2.6. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 6. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-6. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0006001 0

0,0005984 0

0,0006218 0

0,0006154 0

23

0,0009295| 1,55

0,0009284| 1,55

0,0009463| 1,52

0,0009353| 1,52

20

0,0012263| 1,32

0,0012253] 1,32

0,0012412| 1,31

0,0012260| 1,31

17

0,0014787] 1,21

0,0014778] 1,21

0,0014904] 1,2

0,0014716] 1,2

14

0,0016926| 1,14

0,0016919] 1,14

0,0017007] 1,14

0,0016788| 1,14

11

0,0018779| 1,11

0,0018774| 1,11

0,0018817| 1,11

0,0018572| 1,11

8

0,0021748] 1,16

0,0021737| 1,16

0,0021822] 1,16

0,0021522| 1,16

[l NS AVSH BN R, R o g N | o]

5

0,0056228| 1,55

0,0056262| 1,55

0,0054750| 1,51

0,0053768 1,5

MODEL 4X4-6. KALIP PLANI-Z600-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0005305 0

0,0005289 0

0,0005511 0

0,0005456 0

24

0,0008171] 1,54

0,0008160| 1,54

0,0008336| 1,51

0,0008241] 1,51

21

0,0010836| 1,33

0,0010826| 1,33

0,0010987] 1,32

0,0010854] 1,32

18

0,0013177] 1,22

0,0013168| 1,22

0,0013301] 1,21

0,0013135] 1,21

15

0,0015232] 1,16

0,0015224| 1,16

0,0015323] 1,15

0,0015127] 1,15

12

0,0017119| 1,12

0,0017113| 1,12

0,0017170| 1,12

0,0016949| 1,12

0,0020921| 1,22

0,0020905| 1,22

0,0021047] 1,23

0,0020760| 1,22

— N[ W R |N|OV|Q|©

0,0086230] 2,06

0,0086289| 2,06

0,0083624| 1,99

0,0082086] 1,98

MODEL

4X4-6. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

X Yénii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—_
[\

36

0,0008264 0

0,0008240 0

0,0008571 0

0,0008500 0

—_
—

33

0,0011549 1,4

0,0011531 1,4

0,0011816] 1,38

0,0011698] 1,38

—
(e}

30

0,0014352] 1,24

0,0014335] 1,24

0,0014626| 1,24

0,0014469| 1,24

N

27

0,0016608] 1,16

0,0016591| 1,16

0,0016878| 1,15

0,0016688| 1,15

24

0,0018429] 1,11

0,0018413| 1,11

0,0018687] 1,11

0,0018470| 1,11

21

0,0019928| 1,08

0,0019913| 1,08

0,0020169| 1,08

0,0019929| 1,08

18

0,0021199] 1,06

0,0021186| 1,06

0,0021421] 1,06

0,0021160| 1,06

15

0,0022298| 1,05

0,0022286| 1,05

0,0022498| 1,05

0,0022218| 1,05

12

0,0023221] 1,04

0,0023213] 1,04

0,0023397] 1,04

0,0023098] 1,04

0,0023866| 1,03

0,0023861| 1,03

0,0024003] 1,03

0,0023688| 1,03

0,0023731] 0,99

0,0023731] 0,99

0,0023794| 0,99

0,0023465| 0,99

[l I NS AVST E SN R, R o N BN | fo o]

0,0017467] 0,74

0,0017478] 0,74

0,0017284| 0,73

0,0017015] 0,73
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Tablo 2.6. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 6. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-6. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

12

37

0,0008086 0

0,0008062 0

0,0008395 0

0,0008328 0

11

34

0,0011271] 1,39

0,0011253 1,4

0,0011541] 1,37

0,0011429] 1,37

10

31

0,0014035| 1,25

0,0014018| 1,25

0,0014312| 1,24

0,0014161] 1,24

N

28

0,0016276| 1,16

0,0016259| 1,16

0,0016548| 1,16

0,0016365| 1,16

25

0,0018083] 1,11

0,0018067| 1,11

0,0018343] 1,11

0,0018132| 1,11

22

0,0019558| 1,08

0,0019543| 1,08

0,0019799| 1,08

0,0019567| 1,08

19

0,0020797] 1,06

0,0020783| 1,06

0,0021017| 1,06

0,0020764| 1,06

16

0,0021867| 1,05

0,0021854| 1,05

0,0022064| 1,05

0,0021792| 1,05

13

0,0022798] 1,04

0,0022788| 1,04

0,0022972| 1,04

0,0022682| 1,04

10

0,0023576| 1,03

0,0023569| 1,03

0,0023717] 1,03

0,0023411] 1,03

7

0,0024740| 1,05

0,0024732| 1,05

0,0024882| 1,05

0,0024543| 1,05

[l [ NSX AVST E SN R, | o 8 RN o]

4

0,0035596] 1,08

0,0035615] 1,08

0,0035028] 1,06

0,0034433| 1,05

MODEL

4X4-6. KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

X Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

—_
\S]

38

0,0007553 0

0,0007530 0

0,0007836 0

0,0007776 0

[
—_

35

0,0010459| 1,38

0,0010442| 1,39

0,0010702| 1,37

0,0010601| 1,36

—
(e}

32

0,0013077] 1,25

0,0013061| 1,25

0,0013325| 1,25

0,0013187] 1,24

Ne)

29

0,0015278] 1,17

0,0015262| 1,17

0,0015523] 1,16

0,0015353] 1,16

26

0,0017107| 1,12

0,0017091] 1,12

0,0017342| 1,12

0,0017146| 1,12

23

0,0018626| 1,09

0,0018611| 1,09

0,0018848| 1,09

0,0018629| 1,09

20

0,0019902| 1,07

0,0019888] 1,07

0,0020108] 1,07

0,0019868]| 1,07

17

0,0020989| 1,05

0,0020976| 1,05

0,0021174| 1,05

0,0020916| 1,05

14

0,0021932] 1,04

0,0021921] 1,05

0,0022095] 1,04

0,0021820] 1,04

11

0,0022797] 1,04

0,0022789| 1,04

0,0022928| 1,04

0,0022637] 1,04

0,0025092 1,1

0,0025077 1,1

0,0025283 1,1

0,0024942 1,1

[l INSH VST E SN RV, R Ho 8 RN | Ho el

0,0062413| 1,49

0,0062448| 1,49

0,0061056] 1,45

0,0059968| 1,44

MODEL

4X4-6. KALIP PLANI-Z600-12K AT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

—
\9]

39

0,0006878 0

0,0006856 0

0,0007146 0

0,0007094 0

—_
—_—

36

0,0009427| 1,37

0,0009411

0,0009664| 1,35

0,0009576| 1,35

—
(e

33

0,0011808| 1,25

0,0011792

0,0012054| 1,25

0,0011932| 1,25

O

30

0,0013888] 1,18

0,0013873

0,0014133] 1,17

0,0013982| 1,17

27

0,0015683] 1,13

0,0015667

0,0015920] 1,13

0,0015743] 1,13

24

0,0017220] 1,1

0,0017206

0,0017445 1,1

0,0017244| 1,1

21

0,0018538] 1,08

0,0018524

0,0018744| 1,07

0,0018523] 1,07

18

0,0019668| 1,06

0,0019655

0,0019851| 1,06

0,0019612| 1,06

15

0,0020657| 1,05

0,0020645

0,0020816| 1,05

0,0020559| 1,05

12

0,0021618| 1,05

0,0021610

0,0021748] 1,04

0,0021475] 1,04

0,0024884| 1,15

0,0024864

0,0025126| 1,16

0,0024790| 1,15

— N[ W[A ||V

0,0097859| 1,97

0,0097923

0,0095318| 1,9

0,0093575| 1,89
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Sekil 2.7. Aks modeli 4X4 olan 7. kalip plan1

Tablo 2.7. Aks modeli 4X4 olan 7. kalip plani nyi ve Nkyi degerleri

MODEL 4X4-7. KALIP PLANI-Z300-4KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii ( - %5 )

KAT/H (m) AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
41 12 0,0009109 0[ 0,0009138 0 0,0009189 0[ 0,0009172 0
3 9] 0,0015069| 1,65] 0,0015117| 1,65/ 0,0015188| 1,65| 0,0015160] 1,65
2 6/ 0,0019087| 1,27| 0,0019148| 1,27 0,0019223| 1,27 0,0019187| 1,27
1 3] 0,0015846| 0,83] 0,0015895| 0,83] 0,0015917[ 0,83 0,0015890] 0,83
MODEL 4X4-7. KALIP PLANI-Z400-4K AT
KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYOni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOni(-%S5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
4| 13| 0,0007779 0 0,0007803 0 0,0007853 0[ 0,0007839 0
3 10| 0,0013184] 1,69| 0,0013226{ 1,69 0,0013300{ 1,69] 0,0013275| 1,69
2 71 0,0018261| 1,39] 0,0018320| 1,39 0,0018406| 1,38 0,0018371] 1,38
1 4| 0,0031378] 1,29] 0,0031470{ 1,29 0,0031486| 1,28 0,0031435] 1,28
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Tablo 2.7. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 7. kalip plant N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-7. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0006427 0

0,0006447 0

0,0006493 0

0,0006482 0

11

0,0011081| 1,72

0,0011116| 1,72

0,0011187] 1,72

0,0011167| 1,72

0,0016672] 1,5

0,0016726] 1,5

0,0016819] 1,5

0,0016787| 1,5

— N |W

0,0051575| 1,86

0,0051724| 1,86

0,0051736] 1,85

0,0051655| 1,85

MODEL 4X4-7. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0005334 0

0,0005350 0

0,0005391 0

0,0005381 0

12

0,0009285] 1,74

0,0009314| 1,74

0,0009379| 1,74

0,0009362| 1,74

0,0015015| 1,62

0,0015064| 1,62

0,0015157| 1,62

0,0015128| 1,62

— oW

0,0075312| 2,51

0,0075524| 2,51

0,0075536| 2,49

0,0075423| 2,49

MODEL 4X4-7. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yénii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0007641 0

0,0007661 0

0,0007691 0

0,0007680 0

21

0,0011950] 1,56

0,0011984| 1,56

0,0012030] 1,56

0,0012011] 1,56

18

0,0015615| 1,31

0,0015661| 1,31

0,0015724| 1,31

0,0015698| 1,31

15

0,0018598| 1,19

0,0018655| 1,19

0,0018732] 1,19

0,0018700] 1,19

12

0,0021029| 1,13

0,0021094| 1,13

0,0021183| 1,13

0,0021145| 1,13

0,0022899| 1,09

0,0022972| 1,09

0,0023070| 1,09

0,0023028| 1,09

0,0023858] 1,04

0,0023934| 1,04

0,0024027] 1,04

0,0023982| 1,04

el (NS0 AVST E S RO, | Fo 8 BN Ho ]

0,0018292| 0,77

0,0018349| 0,77

0,0018378] 0,76

0,0018346| 0,76

MODEL 4X4-7. KALIP PLANI-Z400-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0007110 0

0,0007128 0

0,0007154 0

0,0007144 0

22

0,0011177] 1,57

0,0011208] 1,57

0,0011251] 1,57

0,0011234] 1,57

19

0,0014706| 1,32

0,0014749] 1,32

0,0014810] 1,32

0,0014786| 1,32

16

0,0017613 1,2

0,0017666| 1,2

0,0017742] 1,2

0,0017711 1,2

13

0,0020026| 1,14

0,0020088| 1,14

0,0020176| 1,14

0,0020141] 1,14

10

0,0021991 1,1

0,0022060 1,1

0,0022160 1,1

0,0022120 1,1

0,0024393| 1,11

0,0024472| 1,11

0,0024576] 1,11

0,0024530{ 1,11

— N[ W[A [N

0,0037652] 1,16

0,0037763] 1,16

0,0037781] 1,15

0,0037720| 1,15
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Tablo 2.7. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 7. kalip plant N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-7. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5)

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0006334 0

0,0006349 0

0,0006371 0

0,0006363 0

23

0,0009969| 1,57

0,0009996| 1,57

0,0010036] 1,58

0,0010021] 1,57

20

0,0013242| 1,33

0,0013280| 1,33

0,0013338] 1,33

0,0013317] 1,33

17

0,0016019| 1,21

0,0016067| 1,21

0,0016140| 1,21

0,0016113| 1,21

14

0,0018391| 1,15

0,0018447| 1,15

0,0018534| 1,15

0,0018502| 1,15

11

0,0020411] 1,11

0,0020475] 1,11

0,0020577] 1,11

0,0020540| 1,11

8

0,0024033| 1,18

0,0024110 1,18

0,0024226| 1,18

0,0024180| 1,18

el [NSJ VST B SN RO, | fo 8 BN Ho ]

5

0,0065503] 1,64

0,0065691| 1,63

0,0065691| 1,63

0,0065589| 1,63

MODEL 4X4-7. KALIP PLANI-Z600-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0005520 0

0,0005533 0

0,0005551 0

0,0005544 0

24

0,0008655| 1,57

0,0008678| 1,57

0,0008712] 1,57

0,0008699| 1,57

21

0,0011575] 1,34

0,0011608| 1,34

0,0011660| 1,34

0,0011642| 1,34

18

0,0014139| 1,22

0,0014181| 1,22

0,0014249| 1,22

0,0014226| 1,22

15

0,0016409] 1,16

0,0016459] 1,16

0,0016542] 1,16

0,0016513] 1,16

12

0,0018429| 1,12

0,0018486| 1,12

0,0018586| 1,12

0,0018553] 1,12

0,0022971| 1,25

0,0023046| 1,25

0,0023168| 1,25

0,0023125| 1,25

— N[ W[A [N Q|©

0,0100533| 2,19

0,0100815| 2,19

0,0100802| 2,18

0,0100650| 2,18

MODEL

4X4-7. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+ %S5 )
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

—_
\S]

36

0,0008753 0

0,0008771 0

0,0008716 0

0,0008707 0

[
[

33

0,0012478| 1,43

0,0012508

0,0012467| 1,43

0,0012451] 1,43

—
(e)

30

0,0015628| 1,25

0,0015668

0,0015646| 1,26

0,0015624| 1,25

O

27

0,0018133] 1,16

0,0018182

0,0018181] 1,16

0,0018153] 1,16

24

0,0020141| 1,11

0,0020197

0,0020216| 1,11

0,0020185| 1,11

21

0,0021793| 1,08

0,0021855

0,0021896| 1,08

0,0021861| 1,08

18

0,0023213| 1,07

0,0023280

0,0023341| 1,07

0,0023303] 1,07

15

0,0024474| 1,05

0,0024547

0,0024626| 1,06

0,0024585] 1,06

12

0,0025584| 1,05

0,0025662

0,0025758| 1,05

0,0025713| 1,05

0,0026430| 1,03

0,0026512

0,0026621| 1,03

0,0026573| 1,03

0,0026583| 1,01

0,0026667

0,0026773| 1,01

0,0026725| 1,01

[l INSA RSN EEN AV Ko 3 BN ool

0,0019985| 0,75

0,0020046

0,0020085| 0,75

0,0020051| 0,75
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Tablo 2.7. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 7. kalip plant N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-7. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

12

37

0,0008365

0

0,0008381

0

0,0008320

0

0,0008311

0

11

34

0,0011906

1,42

0,0011933

1,42

0,0011885

1,43

0,0011870

1,43

10

31

0,0014980

1,26

0,0015018

1,26

0,0014990

1,26

0,0014969

1,26

O

28

0,0017481

1,17

0,0017528

1,17

0,0017520

1,17

0,0017494

1,17

25

0,0019521

1,12

0,0019574

1,12

0,0019587

1,12

0,0019557

1,12

22

0,0021208

1,09

0,0021267

1,09

0,0021301

1,09

0,0021267

1,09

19

0,0022641

1,07

0,0022706

1,07

0,0022760

1,07

0,0022723

1,07

16

0,0023888

1,06

0,0023958

1,06

0,0024033

1,06

0,0023993

1,06

13

0,0024991

1,05

0,0025066

1,05

0,0025158

1,05

0,0025115

1,05

10

0,0025903

1,04

0,0025983

1,04

0,0026092

1,04

0,0026046

1,04

7

0,0027536

1,06

0,0027624

1,06

0,0027742

1,06

0,0027691

1,06

il I \OJ (VST E SN RO, fo 3 BN Ko o)

4

0,0041286

1,12

0,0041408

1,12

0,0041445

1,12

0,0041378

1,12

MODEL

4X4-7. KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

X Yonii (- %5 )

nki

Y Yonii (+ %5 )

Ai Ort (m)

nki

Y Yonii (- %5 )

Ai Ort (m)

nki

—_
[\

38

0,0007689

0

0,0007703

0

0,0007637

0

0,0007630

0

—
—

35

0,0010882

1,42

0,0010906

1,42

0,0010854

1,42

0,0010840

1,42

—
(e}

32

0,0013772

1,27

0,0013806

1,27

0,0013774

1,27

0,0013755

1,27

O

29

0,0016220

1,18

0,0016262

1,18

0,0016249

1,18

0,0016225

1,18

26

0,0018281

1,13

0,0018330

1,13

0,0018337

1,13

0,0018309

1,13

23

0,0020020

1,1

bl

0,0020076

1,1

0,0020103

1,1

b

0,0020072

1,1

b

20

0,0021502

1,07

0,0021564

1,07

0,0021612

1,08

0,0021577

1,07

17

0,0022778

1,06

0,0022844

1,06

0,0022912

1,06

0,0022875

1,06

14

0,0023901

1,05

0,0023973

1,05

0,0024060

1,05

0,0024019

1,05

11

0,0024872

1,04

0,0024948

1,04

0,0025056

1,04

0,0025012

1,04

0,0027810

1,12

0,0027898

1,12

0,0028027

1,12

0,0027975

1,12

el I \OJ (VST E SN RO, | fo N N Ko o)

0,0072959

1,57

0,0073168

1,57

0,0073197

1,57

0,0073084

1,57
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Tablo 2.7. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 7. kalip plant N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-7. KALIP PLANI-Z600-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

12

39

0,0006912

0

0,0006924

0

0,0006855

0

0,0006849

0

11

36

0,0009689

1,4

0,0009709

1,4

0,0009653

1,41

0,0009642

1,41

10

33

0,0012295

1,27

0,0012324

1,27

0,0012287

1,27

0,0012271

1,27

O

30

0,0014589

1,19

0,0014626

1,19

0,0014608

1,19

0,0014587

1,19

27

0,0016592

1,14

0,0016637

1,14

0,0016638

1,14

0,0016614

1,14

24

0,0018335

1,11

0,0018385

1,11

0,0018407

1,11

0,0018379

1,11

21

0,0019850

1,08

0,0019906

1,08

0,0019948

1,08

0,0019917

1,08

18

0,0021168

1,07

0,0021229

1,07

0,0021290

1,07

0,0021256

1,07

15

0,0022341

1,06

0,0022408

1,06

0,0022488

1,06

0,0022451

1,06

12

0,0023392

1,05

0,0023463

1,05

0,0023567

1,05

0,0023526

1,05

9

0,0027445

1,17

0,0027532

1,17

0,0027667

1,17

0,0027616

1,17

il I \OJ (VST EEN) RO, | fo N BN Ko o)

6

0,0114751

2,09

0,0115072

2,09

0,0115091

2,08

0,0114919

2,08
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Sekil 2.8. Aks modeli 4X4 olan 8. kalip plani
Tablo 2.8. Aks modeli 4X4 olan 8. kalip plani nyi ve Nkyi degerleri
MODEL 4X4-8. KALIP PLANI-Z300-4KAT
KAT|H (m) XYoni(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y Yonii(-%5)
[ Ai Ort (m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
4| 12| 0,0009324 0 0,0009263 0[ 0,0010203 0[ 0,0010203 0
3 9| 0,0013524| 1,45] 0,0013283| 1,43 0,0014122| 1,38 0,0014122| 1,38
2 6 0,0015623| 1,16/ 0,0015211| 1,15] 0,0015813| 1,12 0,0015813] 1,12
1 3] 0,0011316] 0,72| 0,0010854] 0,71 0,0010928| 0,69 0,0010928| 0,69
MODEL 4X4-8. KALIP PLANI-Z400-4K AT
KAT|H (m) XYoni(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y Yonii(-%5)
[ Ai Ort (m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
4| 13| 0,0008551 0 0,0008509 0 0,0010443 0 0,0010443 0
3 10| 0,0012781| 1,49| 0,0012589| 1,48 0,0014956| 1,43] 0,0014956| 1,43
2 70 0,0016125| 1,26] 0,0015757| 1,25| 0,0018330| 1,23 0,0018330| 1,23
1 4| 0,0020962] 0,97| 0,0019843| 0,94| 0,0021692| 0,89| 0,0021692| 0,89
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Tablo 2.8. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 8. kalip plan1 N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-8. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0007207 0

0,0007182 0

0,0009543 0

0,0009543 0

11

0,0011030] 1,53

0,0010894| 1,52

0,0014064| 1,47

0,0014064| 1,47

0,0015018| 1,36

0,0014722| 1,35

0,0018659| 1,33

0,0018659| 1,33

— N |W

0,0031234| 1,25

0,0029248| 1,19

0,0033941| 1,09

0,0033941| 1,09

MODEL 4X4-8. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0006140 0

0,0006128 0

0,0008617 0

0,0008617 0

12

0,0009588| 1,56

0,0009496| 1,55

0,0013017| 1,51

0,0013017| 1,51

0,0013942| 1,45

0,0013707] 1,44

0,0018501| 1,42

0,0018501| 1,42

— oW

0,0042816| 1,54

0,0039747| 1,45

0,0048063 1,3

0,0048063 1,3

MODEL 4X4-8. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yénii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0008609 0

0,0008569 0

0,0009845 0

0,0009845 0

21

0,0012337| 1,43

0,0012188] 1,42

0,0013427) 1,36

0,0013427] 1,36

18

0,0015845| 1,28

0,0015629| 1,28

0,0016919] 1,26

0,0016919] 1,26

15

0,0018799| 1,19

0,0018535| 1,19

0,0019870| 1,17

0,0019870| 1,17

12

0,0021081] 1,12

0,0020772] 1,12

0,0022105] 1,11

0,0022105] 1,11

0,0022407] 1,06

0,0022032| 1,06

0,0023263| 1,05

0,0023263| 1,05

0,0021760| 0,97

0,0021250] 0,96

0,0022124| 0,95

0,0022124| 0,95

el (NS0 AVST E S RO, | Fo 8 BN Ho ]

0,0014497| 0,67

0,0013941] 0,66

0,0014071] 0,64

0,0014071] 0,64

MODEL 4X4-8. KALIP PLANI-Z400-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0007987 0

0,0007951 0

0,0009537 0

0,0009537 0

22

0,0011430| 1,43

0,0011294] 142

0,0013003] 1,36

0,0013003] 1,36

19

0,0014712] 1,29

0,0014514] 1,29

0,0016414| 1,26

0,0016414| 1,26

16

0,0017521| 1,19

0,0017280| 1,19

0,0019346| 1,18

0,0019346| 1,18

13

0,0019805| 1,13

0,0019528| 1,13

0,0021701| 1,12

0,0021701| 1,12

10

0,0021487] 1,08

0,0021169] 1,08

0,0023380] 1,08

0,0023380] 1,08

0,0022431] 1,04

0,0021976| 1,04

0,0023986| 1,03

0,0023986| 1,03

— N[ W[A [N

0,0026323| 0,88

0,0024993| 0,85

0,0025756| 0,81

0,0025756| 0,81
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Tablo 2.8. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 8. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-8. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5)

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0007170 0

0,0007138 0

0,0009058 0

0,0009058 0

23

0,0010236| 1,43

0,0010116] 1,42

0,0012346| 1,36

0,0012346| 1,36

20

0,0013211| 1,29

0,0013035| 1,29

0,0015642| 1,27

0,0015642| 1,27

17

0,0015808| 1,2

0,0015596| 1,2

0,0018535| 1,18

0,0018535| 1,18

14

0,0018025] 1,14

0,0017785] 1,14

0,0020990| 1,13

0,0020990| 1,13

11

0,0019963| 1,11

0,0019705] 1,11

0,0023150 1,1

0,0023150 1,1

8

0,0022247] 1,11

0,0021855| 1,11

0,0025407 1,1

0,0025407( 1,1

el [NSJ VST B SN RO, | fo 8 BN Ho ]

5

0,0041281| 1,11

0,0038773] 1,06

0,0041461| 0,98

0,0041461| 0,98

MODEL 4X4-8. KALIP PLANI-Z600-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0006317 0

0,0006289 0

0,0008479 0

0,0008479 0

24

0,0008980| 1,42

0,0008877] 1,41

0,0011532] 1,36

0,0011532] 1,36

21

0,0011606| 1,29

0,0011454] 1,29

0,0014664| 1,27

0,0014664| 1,27

18

0,0013945 1,2

0,0013762 1,2

0,0017487] 1,19

0,0017487] 1,19

15

0,0016033| 1,15

0,0015830| 1,15

0,0020010] 1,14

0,0020010| 1,14

12

0,0018109| 1,13

0,0017906| 1,13

0,0022593| 1,13

0,0022593| 1,13

0,0021393| 1,18

0,0021067| 1,18

0,0026342| 1,17

0,0026342| 1,17

— N[ W[A [N Q|©

0,0058257] 1,36

0,0054239| 1,29

0,0060950] 1,16

0,0060950| 1,16

MODEL

4X4-8. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+ %S5 )
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

—_
\S]

36

0,0009728 0

0,0009680 0

0,0011098 0

0,0011098 0

[
[

33

0,0012906| 1,33

0,0012767

0,0014111] 1,27

0,0014111] 1,27

—
(e)

30

0,0015895| 1,23

0,0015700

0,0017069] 1,21

0,0017069] 1,21

O

27

0,0018419] 1,16

0,0018187

0,0019594| 1,15

0,0019594| 1,15

24

0,0020498| 1,11

0,0020240

0,0021672| 1,11

0,0021672| 1,11

21

0,0022225| 1,08

0,0021945

0,0023385| 1,08

0,0023385| 1,08

18

0,0023683| 1,07

0,0023381

0,0024811] 1,06

0,0024811] 1,06

15

0,0024897| 1,05

0,0024573

0,0025969| 1,05

0,0025969| 1,05

12

0,0025783] 1,04

0,0025428

0,0026749| 1,03

0,0026749| 1,03

0,0025986| 1,01

0,0025573

0,0026731 1

0,0026731 1

0,0024377] 0,94

0,0023827

0,0024574| 0,92

0,0024574| 0,92

[l INSA RSN EEN AV Ko 3 BN ool

0,0015910| 0,65

0,0015311

0,0015307| 0,62

0,0015307| 0,62
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Tablo 2.8. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 8. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-8. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( -

%S5)

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

12

37

0,0009521

0

0,0009476

0

0,0011030

0

0,0011030

0

11

34

0,0012586

1,32

0,0012453

1,31

0,0014001

1,27

0,0014001

1,27

10

31

0,0015499

1,23

0,0015310

1,23

0,0016933

1,21

0,0016933

1,21

O

28

0,0017964

1,16

0,0017740

1,16

0,0019439

1,15

0,0019439

1,15

25

0,0019992

1,11

0,0019742

1,11

0,0021495

1,11

0,0021495

1,11

22

0,0021668

1,08

0,0021397

1,08

0,0023184

1,08

0,0023184

1,08

19

0,0023083

1,07

0,0022792

1,07

0,0024592

1,06

0,0024592

1,06

16

0,0024290

1,05

0,0023980

1,05

0,0025771

1,05

0,0025771

1,05

13

0,0025281

1,04

0,0024948

1,04

0,0026701

1,04

0,0026701

1,04

10

0,0025924

1,03

0,0025559

1,02

0,0027234

1,02

0,0027234

1,02

7

0,0026029

1

0,0025520

—_—

0,0026907

0,99

0,0026907

0,99

il I \OJ (VST E SN RO, fo 3 BN Ko o)

4

0,0029734

0,86

0,0028256

0,83

0,0028153

0,78

0,0028153

0,78

MODEL

4X4-8. KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT

X Yonii ( -

H (m)

X Yonii (+ %5 )

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

%S5 )
nki

Y Yonii (+ %5 )

Ai Ort (m)

nki

Y Yonii (- %5 )

Ai Ort (m)

nki

—_
[\

38

0,0008980

0

0,0008938

0

0,0010786

0

0,0010786

0

—
—

35

0,0011817

1,32

0,0011695

1,31

0,0013663

1,27

0,0013663

1,27

—
(e}

32

0,0014562

1,23

0,0014388

1,23

0,0016546

1,21

0,0016546

1,21

O

29

0,0016920

1,16

0,0016712

1,16

0,0019033

1,15

0,0019033

1,15

26

0,0018878

1,12

0,0018644

1,12

0,0021081

1,11

0,0021081

1,11

23

0,0020500

1,09

0,0020245

1,09

0,0022759

1,08

0,0022759

1,08

20

0,0021868

1,07

0,0021595

1,07

0,0024159

1,06

0,0024159

1,06

17

0,0023052

1,05

0,0022763

1,05

0,0025356

1,05

0,0025356

1,05

14

0,0024111

1,05

0,0023807

1,05

0,0026417

1,04

0,0026417

1,04

11

0,0025128

1,04

0,0024817

1,04

0,0027470

1,04

0,0027470

1,04

0,0026789

1,07

0,0026336

1,06

0,0028907

1,05

0,0028907

1,05

el I \OJ (VST E SN RO, | fo N N Ko o)

0,0048092

1,08

0,0045216

1,03

0,0045747

0,95

0,0045747

0,95
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Tablo 2.8. (Devami) Aks modeli 4X4 olan 8. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 4X4-8. KALIP PLANI-Z600-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 39| 0,0008158 0| 0,0008121 0| 0,0010287 0| 0,0010287 0
11 36| 0,0010670( 1,31 0,0010563 1,3] 0,0012980| 1,26] 0,0012980| 1,26
10| 33| 0,0013151] 1,23 0,0012996| 1,23| 0,0015747| 1,21] 0,0015747| 1,21
9| 30[ 0,0015326| 1,17 0,0015140| 1,16 0,0018194| 1,16/ 0,0018194| 1,16
8| 27| 0,0017168| 1,12| 0,0016957| 1,12 0,0020256| 1,11 0,0020256| 1,11
71 24| 0,0018716| 1,09 0,0018485| 1,09| 0,0021974| 1,08 0,0021974] 1,08
6| 21| 0,0020034| 1,07[ 0,0019786| 1,07| 0,0023418| 1,07| 0,0023418| 1,07
5 18| 0,0021189( 1,06/ 0,0020928| 1,06/ 0,0024671( 1,05/ 0,0024671[ 1,05
4 15| 0,0022287( 1,05 0,0022018 1,05 0,0025862( 1,05 0,0025862( 1,05
3 12| 0,0023591( 1,06] 0,0023336] 1,06/ 0,0027383| 1,06 0,0027383| 1,06
2 9| 0,0026521| 1,12 0,0026132| 1,12 0,0030436| 1,11] 0,0030436| 1,11
1 6| 0,0069489| 1,31 0,0064766| 1,24 0,0067940| 1,12 0,0067940| 1,12
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EK-3 Aks modeli 5X3 olarak tasarlanan yap1 modellerinin kalip plam ve

yumusak kat diizensiligi katsayisi

Om

Ou

1250
LD

O]
2 8 g B 2| 3
= E ([ :9; 0103 g D104 g D105 g
Pk ki Piak Pk 8
12cm Qe 12em m 12cm o 12om w 12m =
= = = = = =
K106 _(30/60) Ki08 _(30/60) Ki09 _(30/60) Ki10 _(30/60) .®
107 109
I(60/35) (50/60) (3&?&) (%’55}
g g g g
8 3 £ 2
S E 8 iy 5 o 2|
12am 12am = 12em = 12om 12om
ki1 (30/60) K112 (30/60) K113 (30/80) K114 (30/60) K115 (30/60)
113 114 115 5116 il
(60/35) 60/35) (60/60) [60}60] (60/35)
g g = 2l
g g E 8|
s oI e 71z - = 0TS || @
S = o B - ¥ - e
5119 5120 5124
5122 5 3560
(35/60) 116 (30/60) ek Kite (30/60) K119 (30/60) o) K0 (aoiof Vo0
@
| m - 0 | o
1 1 1 1
& & - O & o

Sekil 3.1. Aks modeli 5X3 olan 1. kalip plan1

Tablo 3.1. Aks modeli 5X3 olan 1. kalip plani nyi ve nkyi degerleri

MODEL 5X3-1. KALIP PLANI-Z300-4KAT
KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYOni(-%5) | YYoni(+%S5) | Y YOnii(-%S5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
41 12| 0,0006160 0 0,0006160 0| 0,0007567 0| 0,0007567 0
3 9 0,0009981| 1,62] 0,0009981| 1,62 0,0011767| 1,55| 0,0011767| 1,55
2 6| 0,0012301] 1,23]| 0,0012301] 1,23] 0,0014211| 1,21] 0,0014211| 1,21
1 3| 0,0009481| 0,77] 0,0009481| 0,77 0,0010448| 0,74 0,0010448| 0,74
MODEL 5X3-1. KALIP PLANI-Z400-4K AT
KAT|H (m) XYoni(+%5) | XYoni(-%S5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%S5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
4| 13| 0,0006099 0 0,0006099 0| 0,0007551 0| 0,0007551 0
3 10| 0,0010178| 1,67 0,0010178| 1,67| 0,0012047| 1,6] 0,0012047| 1,6
2 7| 0,0013684| 1,34| 0,0013684| 1,34| 0,0015947| 1,32] 0,0015947| 1,32
1 4| 0,0020438] 1,12| 0,0020438| 1,12 0,0022047| 1,04] 0,0022047| 1,04
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Tablo 3.1. (Devami1) Aks modeli 5X3 olan 1. kalip plani N ve ny,i degerleri

MODEL 5X3-1. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0005428 0

0,0005428 0

0,0006566 0

0,0006566 0

11

0,0009248| 1,7

0,0009248| 1,7

0,0010658| 1,62

0,0010658| 1,62

8

0,0013471] 1,46

0,0013471] 1,46

0,0015324] 1,44

0,0015324| 1,44

— oW

5

0,0034775| 1,55

0,0034775| 1,55

0,0035653 1,4

0,0035653 1,4

MODEL 5X3-1. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yénii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0004604 0

0,0004604 0

0,0005679 0

0,0005679 0

12

0,0007952] 1,73

0,0007952] 1,73

0,0009325| 1,64

0,0009325] 1,64

0,0012423] 1,56

0,0012423| 1,56

0,0014418| 1,55

0,0014418| 1,55

— oW

0,0050646| 2,04

0,0050646| 2,04

0,0051829| 1,8

0,0051829| 1,8

MODEL 5X3-1. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %S5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %S5 )

Y Yonii (- %5 )

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0006082 0

0,0006082 0

0,0007728 0

0,0007728 0

21

0,0009355] 1,54

0,0009355] 1,54

0,0011141] 1,44

0,0011141] 1,44

18

0,0012222| 1,31

0,0012222| 1,31

0,0014170| 1,27

0,0014170| 1,27

15

0,0014592| 1,19

0,0014592| 1,19

0,0016618| 1,17

0,0016618] 1,17

12

0,0016483] 1,13

0,0016483] 1,13

0,0018518| 1,11

0,0018518| 1,11

0,0017828] 1,08

0,0017828| 1,08

0,0019777] 1,07

0,0019777] 1,07

0,0018108| 1,02

0,0018108| 1,02

0,0019735 1

0,0019735 1

— N[ WRAlN|N|Q|0

0,0012851| 0,71

0,0012851| 0,71

0,0013353| 0,68

0,0013353| 0,68

MODEL 5X3-1. KALIP PLANI-Z400-8K AT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+ %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0005792 0

0,0005792 0

0,0007466 0

0,0007466 0

22

0,0008907] 1,54

0,0008907] 1,54

0,0010736| 1,44

0,0010736| 1,44

19

0,0011672| 1,31

0,0011672| 1,31

0,0013677| 1,27

0,0013677| 1,27

16

0,0013986| 1,2

0,0013986| 1,2

0,0016078| 1,18

0,0016078| 1,18

13

0,0015885] 1,14

0,0015885] 1,14

0,0017999| 1,12

0,0017999| 1,12

10

0,0017395 1,1

0,0017395 1,1

0,0019465| 1,08

0,0019465| 1,08

0,0018823| 1,08

0,0018823| 1,08

0,0020821| 1,07

0,0020821| 1,07

=l I \SH AVSH EEN O, ) Fo N BN o el

0,0025245| 1,01

0,0025245| 1,01

0,0025874] 0,93

0,0025874] 0,93
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Tablo 3.1. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 1. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-1. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %S5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %S5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0005330 0

0,0005330 0

0,0007003 0

0,0007003 0

23

0,0008180| 1,53

0,0008180| 1,53

0,0010031] 1,43

0,0010031] 1,43

20

0,0010777| 1,32

0,0010777| 1,32

0,0012826| 1,28

0,0012826| 1,28

17

0,0013000| 1,21

0,0013000| 1,21

0,0015159| 1,18

0,0015159| 1,18

14

0,0014882| 1,14

0,0014882] 1,14

0,0017085] 1,13

0,0017085] 1,13

11

0,0016519| 1,11

0,0016519| 1,11

0,0018722 1,1

0,0018722 1,1

8

0,0018968| 1,15

0,0018968| 1,15

0,0021334| 1,14

0,0021334| 1,14

— N[ W]RN|ON|Q|0

5

0,0043120] 1,36

0,0043120] 1,36

0,0043779] 1,23

0,0043779] 1,23

MODEL 5X3-1. KALIP PLANI-Z600-8KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0004796 0

0,0004796 0

0,0006430 0

0,0006430 0

24

0,0007319] 1,53

0,0007319] 1,53

0,0009148| 1,42

0,0009148| 1,42

21

0,0009682| 1,32

0,0009682| 1,32

0,0011730| 1,28

0,0011730] 1,28

18

0,0011762| 1,21

0,0011762| 1,21

0,0013948| 1,19

0,0013948]| 1,19

15

0,0013586| 1,16

0,0013586| 1,16

0,0015848| 1,14

0,0015848| 1,14

12

0,0015297] 1,13

0,0015297] 1,13

0,0017612| 1,11

0,0017612| 1,11

0,0018575| 1,21

0,0018575| 1,21

0,0021278] 1,21

0,0021278] 1,21

=l I \SH AVSTH EEN O, ) Fo N ENE o el

0,0065948| 1,78

0,0065948| 1,78

0,0066689| 1,57

0,0066689| 1,57

MODEL

5X3-1. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+%S5)
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

—_
\S]

36

0,0006965 0

0,0006965 0

0,0009558 0

0,0009558 0

[
[

33

0,0009692| 1,39

0,0009692| 1,39

0,0012429 1,3

0,0012429 1,3

—
(e)

30

0,0012082| 1,25

0,0012082| 1,25

0,0014979| 1,21

0,0014979| 1,21

O

27

0,0014064| 1,16

0,0014064| 1,16

0,0017020] 1,14

0,0017020] 1,14

24

0,0015702| 1,12

0,0015702| 1,12

0,0018638 1,1

0,0018638 1,1

21

0,0017067| 1,09

0,0017067| 1,09

0,0019931| 1,07

0,0019931| 1,07

18

0,0018218| 1,07

0,0018218| 1,07

0,0020983| 1,05

0,0020983| 1,05

15

0,0019184| 1,05

0,0019184| 1,05

0,0021835] 1,04

0,0021835] 1,04

12

0,0019952| 1,04

0,0019952] 1,04

0,0022463| 1,03

0,0022463| 1,03

0,0020411| 1,02

0,0020411| 1,02

0,0022704| 1,01

0,0022704| 1,01

0,0019991| 0,98

0,0019991| 0,98

0,0021822] 0,96

0,0021822| 0,96

[l I \SH VST B RO, Fo 3 BN o e}

0,0013906| 0,7

0,0013906| 0,7

0,0014444| 0,66

0,0014444| 0,66
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Tablo 3.1. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 1. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-1. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%5)

AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 37| 0,0006857 0| 0,0006857 0| 0,0009525 0| 0,0009525 0
11 34| 0,0009513| 1,39| 0,0009513| 1,39 0,0012338| 1,3 0,0012338 1,3
10| 31| 0,0011865] 1,25] 0,0011865| 1,25| 0,0014865 1,2| 0,0014865 1,2
9| 28| 0,0013824| 1,17 0,0013824| 1,17 0,0016893| 1,14 0,0016893| 1,14
8| 25| 0,0015442| 1,12| 0,0015442( 1,12 0,0018496] 1,09/ 0,0018496| 1,09
71 22| 0,0016787| 1,09| 0,0016787| 1,09| 0,0019768| 1,07| 0,0019768| 1,07
6 19| 0,0017919( 1,07 0,0017919( 1,07 0,0020795[ 1,05/ 0,0020795[ 1,05
5 16| 0,0018878| 1,05 0,0018878| 1,05 0,0021634| 1,04| 0,0021634| 1,04
4 13| 0,0019679 1,04 0,0019679| 1,04 0,0022300{ 1,03 0,0022300{ 1,03
3 10| 0,0020308| 1,03 0,0020308| 1,03 0,0022755| 1,02| 0,0022755| 1,02
2 7| 0,0021072] 1,04| 0,0021072] 1,04| 0,0023326| 1,03| 0,0023326| 1,03
1 4] 0,0027473| 0,98| 0,0027473| 0,98| 0,0028124| 0,9] 0,0028124| 0,9

MODEL 5X3-1. KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT|H (m) XYoni(+%5) | XYoni(-%5) | YYOni(+%5) | Y Yonii(-%5)

AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 38| 0,0006566 0| 0,0006566 0| 0,0009258 0| 0,0009258 0
11 35| 0,0009062| 1,38| 0,0009062 1,38 0,0011928| 1,29 0,0011928| 1,29
10| 32| 0,0011328] 1,25 0,0011328| 1,25/ 0,0014388| 1,21| 0,0014388| 1,21
9 29| 0,0013249| 1,17 0,0013249| 1,17 0,0016401| 1,14 0,0016401| 1,14
8| 26| 0,0014853| 1,12] 0,0014853| 1,12| 0,0018011 1,11 0,0018011 1,1
71 23| 0,0016191] 1,09 0,0016191| 1,09| 0,0019290| 1,07| 0,0019290| 1,07
6| 20| 0,0017316/ 1,07] 0,0017316] 1,07| 0,0020316| 1,05 0,0020316] 1,05
5 17| 0,0018271 1,06 0,0018271| 1,06 0,0021148| 1,04| 0,0021148| 1,04
4 14| 0,0019095( 1,05 0,0019095| 1,05 0,0021839| 1,03| 0,0021839| 1,03
3 11| 0,0019867( 1,04| 0,0019867| 1,04| 0,0022470| 1,03| 0,0022470| 1,03
2 8| 0,0021719| 1,09 0,0021719| 1,09| 0,0024373| 1,08 0,0024373| 1,08
1 5[ 0,0047618| 1,32 0,0047618| 1,32 0,0048135| 1,18 0,0048135] 1,18
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Tablo 3.1. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 1. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-1. KALIP PLANI-Z600-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

12

39

0,0006139

0

0,0006139

0,0008714

0

0,0008714

0

11

36

0,0008405

1,37

0,0008405

0,0011130

1,28

0,0011130

1,28

10

33

0,0010517

1,25

0,0010517

0,0013435

1,21

0,0013435

1,21

Ne)

30

0,0012354

1,17

0,0012354

0,0015393

1,15

0,0015393

1,15

27

0,0013922

1,13

0,0013922

0,0017018

1,11

0,0017018

1,11

24

0,0015250

1,1

0,0015250

0,0018347

1,08

0,0018347

1,08

21

0,0016377

1,07

0,0016377

0,0019429

1,06

0,0019429

1,06

18

0,0017340

1,06

0,0017340

0,0020308

1,05

0,0020308

1,05

15

0,0018190

1,05

0,0018190

0,0021047

1,04

0,0021047

1,04

12

0,0019081

1,05

0,0019081

0,0021827

1,04

0,0021827

1,04

9

0,0021884

1,15

0,0021884

0,0024880

1,14

0,0024880

1,14

[l NS A AV EEN RO Ko BN e el

6

0,0074376

1,7

0,0074376

0,0074404

1,5

0,0074404

1,5
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Sekil 3.2. Aks modeli 5X3 olan 2. kalip plan1

Tablo 3.2. Aks modeli 5X3 olan 2. kalip plani nyi ve Nkyi degerleri

*®

=O

“©

MODEL 5X3-2. KALIP PLANI-Z300-4KAT

KAT|H (m) XYoni(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y Yonii(-%5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki

4 12| 0,0007682 0| 0,0007682 0| 0,0008429 0| 0,0008429 0

3 9| 0,0009396| 1,22 0,0009396| 1,22 0,0009962| 1,18| 0,0009962| 1,18

2 6| 0,0009420 1| 0,0009420 1| 0,0009738| 0,98] 0,0009738| 0,98

1 3| 0,0005614| 0,6| 0,0005614| 0,6] 0,0005663| 0,58| 0,0005663| 0,58

MODEL 5X3-2. KALIP PLANI-Z400-4K AT

KAT|H (m) XYoni(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y Yonii(-%5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki

4 13| 0,0008100 0| 0,0008100 0| 0,0008997 0| 0,0008997 0

3 10| 0,0010220( 1,26] 0,0010220| 1,26 0,0010942| 1,22| 0,0010942| 1,22

2 7| 0,0011072] 1,08| 0,0011072] 1,08| 0,0011536] 1,05| 0,0011536| 1,05

1 4| 0,0010208| 0,69] 0,0010208| 0,69] 0,0010365| 0,67| 0,0010365| 0,67
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Tablo 3.2. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 2. kalip plant N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-2. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0008477 0

0,0008477 0

0,0009537 0

0,0009537 0

11

0,0011005 1,3

0,0011005 1,3

0,0011900| 1,25

0,0011900| 1,25

8

0,0012731] 1,16

0,0012731] 1,16

0,0013371] 1,12

0,0013371] 1,12

— N (WA~

5

0,0016790] 0,79

0,0016790] 0,79

0,0017124] 0,77

0,0017124] 0,77

MODEL 5X3-2. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0008827 0

0,0008827 0

0,0010060 0

0,0010060 0

12

0,0011751] 1,33

0,0011751] 1,33

0,0012837| 1,28

0,0012837| 1,28

0,0014386| 1,22

0,0014386| 1,22

0,0015226| 1,19

0,0015226| 1,19

— N [W A~

0,0025732] 0,89

0,0025732] 0,89

0,0026318| 0,86

0,0026318] 0,86

MODEL 5X3-2. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yoénii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0011405 0

0,0011405 0

0,0014193 0

0,0014193 0

21

0,0015014| 1,32

0,0015014| 1,32

0,0017709] 1,25

0,0017709] 1,25

18

0,0018842| 1,25

0,0018842| 1,25

0,0021418| 1,21

0,0021418| 1,21

15

0,0022159] 1,18

0,0022159] 1,18

0,0024546| 1,15

0,0024546| 1,15

12

0,0024366| 1,1

0,0024366| 1,1

0,0026437| 1,08

0,0026437| 1,08

0,0024698| 1,01

0,0024698| 1,01

0,0026283| 0,99

0,0026283| 0,99

0,0021677| 0,88

0,0021677] 0,88

0,0022593] 0,86

0,0022593| 0,86

[l [ \SH VST ESNS R, Ko N BN o]

0,0011879| 0,55

0,0011879] 0,55

0,0012061| 0,53

0,0012061| 0,53

MODEL 5X3-2. KALIP PLANI-Z400-8K AT

KAT

H (m)

X Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0011263 0

0,0011263 0

0,0013740 0

0,0013740 0

22

0,0014828| 1,32

0,0014828| 1,32

0,0017113] 1,25

0,0017113] 1,25

19

0,0018670] 1,26

0,0018670| 1,26

0,0020732] 1,21

0,0020732] 1,21

16

0,0022114| 1,18

0,0022114| 1,18

0,0023906| 1,15

0,0023906| 1,15

13

0,0024657| 1,11

0,0024657| 1,11

0,0026094| 1,09

0,0026094| 1,09

10

0,0025741] 1,04

0,0025741] 1,04

0,0026715] 1,02

0,0026715] 1,02

0,0024279] 0,94

0,0024279] 0,94

0,0024676| 0,92

0,0024676| 0,92

el [NSJ VST B SN RO, | Fo 8 RN Ho o)

0,0020441| 0,63

0,0020441| 0,63

0,0020220] 0,61

0,0020220] 0,61
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Tablo 3.2. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 2. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-2. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yénii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0010914 0

0,0010914 0

0,0013463 0

0,0013463 0

23

0,0014365| 1,32

0,0014365| 1,32

0,0016743] 1,24

0,0016743] 1,24

20

0,0018143] 1,26

0,0018143] 1,26

0,0020323| 1,21

0,0020323| 1,21

17

0,0021639| 1,19

0,0021639] 1,19

0,0023578] 1,16

0,0023578| 1,16

14

0,0024449| 1,13

0,0024449| 1,13

0,0026069| 1,11

0,0026069| 1,11

11

0,0026231| 1,07

0,0026231| 1,07

0,0027420| 1,05

0,0027420| 1,05

8

0,0026287 1

0,0026287 1

0,0026894| 0,98

0,0026894| 0,98

[l I \SH VST ESNS R, | o 8 BN fo ]

5

0,0031422| 0,72

0,0031422| 0,72

0,0031187| 0,7

0,0031187| 0,7

MODEL 5X3-2. KALIP PLANI-Z600-8K AT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5)

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0010490 0

0,0010490 0

0,0013097 0

0,0013097 0

24

0,0013802| 1,32

0,0013802| 1,32

0,0016261] 1,24

0,0016261] 1,24

21

0,0017488] 1,27

0,0017488] 1,27

0,0019780] 1,22

0,0019780] 1,22

18

0,0021004| 1,2

0,0021004| 1,2

0,0023089| 1,17

0,0023089| 1,17

15

0,0024042| 1,14

0,0024042| 1,14

0,0025846| 1,12

0,0025846| 1,12

12

0,0026464 1,1

0,0026464 1,1

0,0027875] 1,08

0,0027875] 1,08

0,0027945] 1,06

0,0027945] 1,06

0,0028783| 1,03

0,0028783| 1,03

el [ \OJ LUST E S RO, | Fo N RN Ho o)

0,0045014] 0,81

0,0045014| 0,81

0,0044769| 0,78

0,0044769] 0,78

MODEL

5X3-2. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

X Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

—
\S]

36

0,0010964 0

0,0010964 0

0,0014663 0

0,0014662 0

—
—

33

0,0013878| 1,27

0,0013878| 1,27

0,0017476] 1,19

0,0017476] 1,19

—_
()

30

0,0017155] 1,24

0,0017155] 1,24

0,0020645] 1,18

0,0020645] 1,18

O

27

0,0020356| 1,19

0,0020356| 1,19

0,0023719| 1,15

0,0023719| 1,15

24

0,0023263| 1,14

0,0023263| 1,14

0,0026454| 1,12

0,0026454| 1,12

21

0,0025776| 1,11

0,0025776] 1,11

0,0028737] 1,09

0,0028737] 1,09

18

0,0027810] 1,08

0,0027810] 1,08

0,0030468| 1,06

0,0030468| 1,06

15

0,0029221| 1,05

0,0029221| 1,05

0,0031482| 1,03

0,0031482| 1,03

12

0,0029698| 1,02

0,0029698| 1,02

0,0031449 1

0,0031449 1

0,0028551] 0,96

0,0028551] 0,96

0,0029668| 0,94

0,0029668| 0,94

0,0024228| 0,85

0,0024228| 0,85

0,0024624| 0,83

0,0024624| 0,83

el I \OJ (VST E SN RO, fo N BN Ko o)

0,0013003] 0,54

0,0013003] 0,54

0,0012840] 0,52

0,0012840] 0,52
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Tablo 3.2. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 2. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-2. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( -

%S5)

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

12

37

0,0010883

0

0,0010883

0

0,0014555

0

0,0014555

0

11

34

0,0013739

1,26

0,0013739

1,26

0,0017297

1,19

0,0017297

1,19

10

31

0,0016956

1,23

0,0016956

1,23

0,0020390

1,18

0,0020390

1,18

O

28

0,0020107

1,19

0,0020107

1,19

0,0023398

1,15

0,0023398

1,15

25

0,0022983

1,14

0,0022983

1,14

0,0026091

1,12

0,0026091

1,12

22

0,0025498

1,11

0,0025498

1,11

0,0028370

1,09

0,0028370

1,09

19

0,0027588

1,08

0,0027588

1,08

0,0030160

1,06

0,0030160

1,06

16

0,0029153

1,06

0,0029153

1,06

0,0031345

1,04

0,0031345

1,04

13

0,0029980

1,03

0,0029980

1,03

0,0031690

1,01

0,0031690

1,01

10

0,0029607

0,99

0,0029607

0,99

0,0030719

0,97

0,0030719

0,97

7

0,0026927

0,91

0,0026927

0,91

0,0027327

0,89

0,0027327

0,89

il I \OJ (VST EEN) RO, | fo N BN Ko o)

4

0,0022134

0,62

0,0022134

0,62

0,0021796

0,6

0,0021796

0,6

MODEL

5X3-2. KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT

X Yonii ( -

H (m)

X Yonii (+ %5 )

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

%S5 )
nki

Y Yonii (+ %5 )

Ai Ort (m)

nki

Y Yonii (- %5 )

Ai Ort (m)

nki

—_
\9]

38

0,0010749

0

0,0010749

0

0,0014512

0

0,0014512

0

—_—
—

35

0,0013538

1,26

0,0013538

1,26

0,0017199

1,19

0,0017199

1,19

—
(e}

32

0,0016692

1,23

0,0016692

1,23

0,0020241

1,18

0,0020241

1,18

O

29

0,0019791

1,19

0,0019791

1,19

0,0023210

1,15

0,0023210

1,15

26

0,0022635

1,14

0,0022635

1,14

0,0025884

1,12

0,0025884

1,12

23

0,0025149

1,11

0,0025149

1,11

0,0028177

1,09

0,0028177

1,09

20

0,0027289

1,09

0,0027289

1,09

0,0030036

1,07

0,0030036

1,07

17

0,0028999

1,06

0,0028999

1,06

0,0031389

1,05

0,0031389

1,05

14

0,0030157

1,04

0,0030157

1,04

0,0032095

1,02

0,0032095

1,02

11

0,0030523

1,01

0,0030523

1,01

0,0031887

0,99

0,0031887

0,99

0,0029407

0,96

0,0029407

0,96

0,0030040

0,94

0,0030040

0,94

el I NS0 (VST E SN RO, | fo N BN Ko o)

0,0034192

0,7

0,0034192

0,7

0,0033771

0,67

0,0033771

0,67
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Tablo 3.2. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 2. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-2. KALIP PLANI-Z600-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 39| 0,0010545 0| 0,0010545 0| 0,0014386 0| 0,0014386 0
11 36| 0,0013249| 1,26] 0,0013249( 1,26/ 0,0017002| 1,18 0,0017002| 1,18
10| 33| 0,0016326] 1,23 0,0016326| 1,23| 0,0019983| 1,18] 0,0019983| 1,18
9 30[ 0,0019364| 1,19 0,0019364| 1,19 0,0022906| 1,15 0,0022906| 1,15
8| 27| 0,0022168| 1,14| 0,0022168 1,14 0,0025558| 1,12 0,0025558| 1,12
7 24| 0,0024674| 1,11 0,0024674| 1,11 0,0027861| 1,09 0,0027861| 1,09
6| 21| 0,0026856| 1,09/ 0,0026856| 1,09| 0,0029782| 1,07| 0,0029782| 1,07
5 18| 0,0028698( 1,07 0,0028698( 1,07/ 0,0031293[ 1,05/ 0,0031293[ 1,05
4 15| 0,0030165( 1,05 0,0030165[ 1,05/ 0,0032339( 1,03| 0,0032339( 1,03
3 12| 0,0031235( 1,04| 0,0031235] 1,04 0,0032864| 1,02| 0,0032864| 1,02
2 9| 0,0031618| 1,01| 0,0031618| 1,01| 0,0032506] 0,99 0,0032506] 0,99
1 6| 0,0049355| 0,78 0,0049355| 0,78 0,0048816| 0,75| 0,0048816| 0,75
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Sekil 3.3. Aks modeli 5X3 olan 3. kalip plant

Tablo 3.3. Aks modeli 5X3 olan 3. kalip plani nyi ve Nkyi degerleri

20

e

MODEL 5X3-3. KALIP PLANI-Z300-4KAT

KAT| (X Y0mt (4 %5) T X Voni (- %5) [V Yoni(+%5) [ Y Yonii (- %5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki

4| 12] 0,0007282 0] 0,0007244] 0] 0,0007575 0] 0,0007584] 0
3] 9] 0,0009645] 1,32] 0,0009599] 1,33] 0,0009924] 1,31] 0,0009933] 1,31
2| 6] 0,0010368] 1,08] 0,0010322] 1,08] 0,0010555] 1,06] 0,0010564] 1,06

1| 3] 0,0006814] 0,66] 0,0006784] 0,66] 0,0006800] 0,64] 0,0006805| 0,64

MODEL 5X3-3. KALIP PLANI-Z400-4K AT

KAT| (g2 Y0mt (4 %5) T X Voni (- %5) [V Yoni(+%5) [ Y Yonii (- %5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki

4| 13] 0,0007549 0] 0,0007510 0] 0,0007895 0] 0,0007903 0
3] 10] 0,0010328] 1,37] 0,0010279] 1,37 0,0010668] 1,35 0,0010678] 1,35
2| 7] 0,0012072] 1,17] 0,0012016] 1,17 0,0012311] 1,15] 0,0012323] 1,15

1| 4] 0,0012800] 0,8] 0,0012836] 0.8] 0,0012804] 0,78] 0,0012814] 0,78
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Tablo 3.3. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 3. kalip plan1 N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-3. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0008878 0

0,0008831 0

0,0009333 0

0,0009342 0

11

0,0012510] 1,41

0,0012449| 1,41

0,0012971| 1,39

0,0012982| 1,39

8

0,0015735] 1,26

0,0015661| 1,26

0,0016069| 1,24

0,0016087] 1,24

— N (WA~

5

0,0024904| 0,95

0,0024802| 0,95

0,0024670| 0,92

0,0024691| 0,92

MODEL 5X3-3. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0009118 0

0,0009069 0

0,0009632 0

0,0009640 0

12

0,0013173] 1,44

0,0013108| 1,45

0,0013705| 1,42

0,0013718| 1,42

0,0017652] 1,34

0,0017567] 1,34

0,0018047] 1,32

0,0018069| 1,32

— N [W A~

0,0038907 1,1

0,0038754] 1,1

0,0038479] 1,07

0,0038511] 1,07

MODEL 5X3-3. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yoénii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0010572 0

0,0010521 0

0,0011577 0

0,0011574 0

21

0,0014190] 1,34

0,0014125] 1,34

0,0015210 1,31

0,0015210{ 1,31

18

0,0017891] 1,26

0,0017809] 1,26

0,0018864| 1,24

0,0018870] 1,24

15

0,0021064] 1,18

0,0020967] 1,18

0,0021937] 1,16

0,0021949| 1,16

12

0,0023329| 1,11

0,0023221] 1,11

0,0024046| 1,1

0,0024062 1,1

0,0024148] 1,04

0,0024037] 1,04

0,0024636| 1,02

0,0024655| 1,02

0,0022172] 0,92

0,0022073] 0,92

0,0022352] 0,91

0,0022370] 0,91

[l [ \SH VST ESNS R, Ko N BN o]

0,0013323| 0,6

0,0013266] 0,6

0,0013135| 0,59

0,0013144| 0,59

MODEL 5X3-3. KALIP PLANI-Z400-8K AT

KAT

H (m)

X Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0010328 0

0,0010278 0

0,0011440 0

0,0011436 0

22

0,0013812] 1,34

0,0013750] 1,34

0,0014955| 1,31

0,0014954| 1,31

19

0,0017421] 1,26

0,0017342] 1,26

0,0018531] 1,24

0,0018536| 1,24

16

0,0020598| 1,18

0,0020503| 1,18

0,0021621| 1,17

0,0021631| 1,17

13

0,0023057] 1,12

0,0022950] 1,12

0,0023935| 1,11

0,0023950| 1,11

10

0,0024505] 1,06

0,0024391] 1,06

0,0025157| 1,05

0,0025176| 1,05

0,0024224| 0,99

0,0024112| 0,99

0,0024531| 0,98

0,0024553| 0,98

el [NSJ VST B SN RO, | Fo 8 RN Ho o)

0,0023401] 0,72

0,0023301] 0,72

0,0023005] 0,7

0,0023023] 0,7
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Tablo 3.3. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 3. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-3. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yénii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0011411 0

0,0011358 0

0,0012776 0

0,0012770 0

23

0,0015209] 1,33

0,0015141] 1,33

0,0016621 1,3

0,0016619] 1,3

20

0,0019203] 1,26

0,0019116] 1,26

0,0020590| 1,24

0,0020594| 1,24

17

0,0022814] 1,19

0,0022709] 1,19

0,0024113] 1,17

0,0024123] 1,17

14

0,0025814| 1,13

0,0025695| 1,13

0,0026958| 1,12

0,0026974| 1,12

11

0,0028142| 1,09

0,0028010| 1,09

0,0029031| 1,08

0,0029053| 1,08

8

0,0029671| 1,05

0,0029531| 1,05

0,0030123] 1,04

0,0030154| 1,04

[l I \SH VST ESNS R, | o 8 BN fo ]

5

0,0042083| 0,85

0,0041909| 0,85

0,0041263| 0,82

0,0041296| 0,82

MODEL 5X3-3. KALIP PLANI-Z600-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5)

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0010916 0

0,0010865 0

0,0012366 0

0,0012358 0

24

0,0014488| 1,33

0,0014423| 1,33

0,0015999| 1,29

0,0015995| 1,29

21

0,0018311] 1,26

0,0018229| 1,26

0,0019813] 1,24

0,0019815] 1,24

18

0,0021863| 1,19

0,0021763| 1,19

0,0023293| 1,18

0,0023301| 1,18

15

0,0025007] 1,14

0,0024891] 1,14

0,0026296| 1,13

0,0026311| 1,13

12

0,0027935] 1,12

0,0027804| 1,12

0,0028980 1,1

0,0029002 1,1

0,0031180| 1,12

0,0031031| 1,12

0,0031754| 1,1

0,0031789| 1,1

el [ \OJ LUST E S RO, | Fo N RN Ho o)

0,0061166] 0,98

0,0060922| 0,98

0,0059923] 0,94

0,0059972| 0,94

MODEL

5X3-3. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

X Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

—
\S]

36

0,0011379 0

0,0011332 0

0,0013809 0

0,0013798 0

—
—

33

0,0014215| 1,25

0,0014158| 1,25

0,0016669| 1,21

0,0016661| 1,21

—_
()

30

0,0017246| 1,21

0,0017175] 1,21

0,0019632] 1,18

0,0019628] 1,18

O

27

0,0020053] 1,16

0,0019968| 1,16

0,0022304| 1,14

0,0022304| 1,14

24

0,0022505] 1,12

0,0022408] 1,12

0,0024571 1,1

0,0024574 1,1

21

0,0024571| 1,09

0,0024463| 1,09

0,0026411| 1,07

0,0026417| 1,08

18

0,0026230| 1,07

0,0026113] 1,07

0,0027810| 1,05

0,0027820| 1,05

15

0,0027422| 1,05

0,0027298| 1,05

0,0028709] 1,03

0,0028723| 1,03

12

0,0027971| 1,02

0,0027844| 1,02

0,0028924| 1,01

0,0028941| 1,01

0,0027384| 0,98

0,0027260| 0,98

0,0027944| 0,97

0,0027963| 0,97

0,0024254| 0,89

0,0024147| 0,89

0,0024371] 0,87

0,0024389| 0,87

el I \OJ (VST E SN RO, fo N BN Ko o)

0,0014255] 0,59

0,0014194] 0,59

0,0013956| 0,57

0,0013965] 0,57
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Tablo 3.3. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 3. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-3. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( -

%S5)

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

12

37

0,0011357

0

0,0011312

0

0,0013951

0

0,0013939

0

11

34

0,0014135

1,24

0,0014079

1,24

0,0016758

1,2

0,0016750

1,2

10

31

0,0017112

1,21

0,0017043

1,21

0,0019670

1,17

0,0019666

1,17

O

28

0,0019877

1,16

0,0019793

1,16

0,0022301

1,13

0,0022300

1,13

25

0,0022301

1,12

0,0022205

1,12

0,0024538

1,1

0,0024540

1,1

22

0,0024360

1,09

0,0024254

1,09

0,0026367

1,07

0,0026372

1,07

19

0,0026047

1,07

0,0025932

1,07

0,0027790

1,05

0,0027799

1,05

16

0,0027335

1,05

0,0027212

1,05

0,0028780

1,04

0,0028793

1,04

13

0,0028131

1,03

0,0028003

1,03

0,0029239

1,02

0,0029255

1,02

10

0,0028195

1

0,0028066

1

0,0028899

0,99

0,0028919

0,99

7

0,0026789

0,95

0,0026667

0,95

0,0026989

0,93

0,0027012

0,93

il I \OJ (VST EEN) RO, | fo N BN Ko o)

4

0,0025193

0,71

0,0025086

0,71

0,0024523

0,68

0,0024541

0,68

MODEL

5X3-3. KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT

X Yonii ( -

H (m)

X Yonii (+ %5 )

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

%S5 )
nki

Y Yonii (+ %5 )

Ai Ort (m)

nki

Y Yonii (- %5 )

Ai Ort (m)

nki

—_
\9]

38

0,0012830

0

0,0012779

0

0,0015978

0

0,0015965

0

—_—
—

35

0,0015909

1,24

0,0015847

1,24

0,0019102

1,2

0,0019092

1,2

—
(e}

32

0,0019235

1,21

0,0019157

1,21

0,0022363

1,17

0,0022357

1,17

O

29

0,0022337

1,16

0,0022244

1,16

0,0025318

1,13

0,0025316

1,13

26

0,0025072

1,12

0,0024965

1,12

0,0027841

1,1

0,0027842

1,1

23

0,0027415

1,09

0,0027296

1,09

0,0029920

1,07

0,0029925

1,07

20

0,0029372

1,07

0,0029242

1,07

0,0031571

1,06

0,0031580

1,06

17

0,0030945

1,05

0,0030806

1,05

0,0032800

1,04

0,0032813

1,04

14

0,0032124

1,04

0,0031978

1,04

0,0033588

1,02

0,0033606

1,02

11

0,0032919

1,02

0,0032767

1,02

0,0033908

1,01

0,0033931

1,01

0,0033229

1,01

0,0033074

1,01

0,0033562

0,99

0,0033593

0,99

el I NS0 (VST E SN RO, | fo N BN Ko o)

0,0045665

0,82

0,0045476

0,82

0,0044288

0,79

0,0044323

0,79
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Tablo 3.3. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 3. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-3. KALIP PLANI-Z600-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 39| 0,0012563 0| 0,0012514 0| 0,0015887 0| 0,0015873 0
11 36| 0,0015513| 1,23| 0,0015453| 1,23| 0,0018894| 1,19 0,0018884| 1,19
10| 33| 0,0018734| 1,21| 0,0018659| 1,21| 0,0022065| 1,17| 0,0022058| 1,17
9 30[ 0,0021762| 1,16 0,0021672| 1,16/ 0,0024958| 1,13 0,0024955| 1,13
8| 27| 0,0024453| 1,12| 0,0024350 1,12 0,0027445 1,1] 0,0027446| 1,1
71 24| 0,0026781 1,1| 0,0026666| 1,1| 0,0029514| 1,08] 0,0029518| 1,08
6| 21| 0,0028761| 1,07 0,0028634| 1,07 0,0031188| 1,06 0,0031195| 1,06
5 18| 0,0030426[ 1,06/ 0,0030290| 1,06 0,0032507| 1,04 0,0032519| 1,04
4 15| 0,0031857( 1,05 0,0031712 1,05 0,0033544| 1,03| 0,0033560( 1,03
3 12| 0,0033337( 1,05 0,0033183[ 1,05/ 0,0034535( 1,03| 0,0034559( 1,03
2 9| 0,0035484| 1,06| 0,0035316| 1,06| 0,0035948| 1,04| 0,0035984| 1,04
1 6| 0,0067153| 0,95| 0,0066884| 0,95 0,0064997] 0,9 0,0065049| 0,9
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Sekil 3.4. Aks modeli 5X3 olan 4. kalip plan1
Tablo 3.4. Aks modeli 5X3 olan 4. kalip plani nyi ve Nkyi degerleri
MODEL 5X3-4. KALIP PLANI-Z300-4KAT
KAT|H (m) XYoni(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y Yonii(-%5)
’| AiOrt (m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
4 12| 0,0009227 0l 0,0009227 0l 0,0010082 0l 0,0010195 0
3 9 0,0015439( 1,67| 0,0015439| 1,67| 0,0012667| 1,26| 0,0012965| 1,27
2 6| 0,0019573| 1,27| 0,0019573| 1,27 0,0013139| 1,04| 0,0013599| 1,05
1 3|1 0,0016525| 0,84 0,0016525( 0,84| 0,0008236| 0,63| 0,0008684| 0,64
MODEL 5X3-4. KALIP PLANI-Z400-4K AT
KAT|H (m) XYoni(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y Yonii(-%5)
’| AiOrt (m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
4 13| 0,0008104 0l 0,0008104 0l 0,0010074 0l 0,0010169 0
3 10| 0,0013926| 1,72| 0,0013926| 1,72| 0,0013004| 1,29 0,0013270 1,3
2 7| 0,0019190| 1,38 0,0019190( 1,38| 0,0014629| 1,12 0,0015091| 1,14
1 4( 0,0034013| 1,33| 0,0034013| 1,33 0,0014796| 0,76| 0,0015834| 0,79
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Tablo 3.4. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 4. kalip plan1 N ve Ny degerleri

MODEL 5X3-4. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0006666 0

0,0006666 0

0,0010175 0

0,0010256 0

11

0,0011664| 1,75

0,0011664| 1,75

0,0013449| 1,32

0,0013688] 1,33

8

0,0017356] 1,49

0,0017356] 1,49

0,0016187 1,2

0,0016653] 1,22

— N (WA~

5

0,0056027] 1,94

0,0056027] 1,94

0,0024038] 0,89

0,0026061] 0,94

MODEL 5X3-4. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0005513 0

0,0005513 0

0,0009428 0

0,0009489 0

12

0,0009746| 1,77

0,0009746| 1,77

0,0012727| 1,35

0,0012921| 1,36

0,0015499] 1,59

0,0015499] 1,59

0,0016237] 1,28

0,0016668| 1,29

— N [W A~

0,0081935] 2,64

0,0081935] 2,64

0,0033303| 1,03

0,0036509 1,1

MODEL 5X3-4. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yoénii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0007814 0

0,0007814 0

0,0011084 0

0,0011151 0

21

0,0012426| 1,59

0,0012426| 1,59

0,0014017] 1,26

0,0014202| 1,27

18

0,0016356| 1,32

0,0016356| 1,32

0,0017007| 1,21

0,0017278| 1,22

15

0,0019589 1,2

0,0019589 1,2

0,0019508| 1,15

0,0019842| 1,15

12

0,0022227| 1,13

0,0022227| 1,13

0,0021182| 1,09

0,0021577| 1,09

0,0024259| 1,09

0,0024259| 1,09

0,0021519| 1,02

0,0021990| 1,02

0,0025282| 1,04

0,0025282| 1,04

0,0019298] 0,9

0,0019888] 0,9

[l [ \SH VST ESNS R, Ko N BN o]

0,0019690| 0,78

0,0019690| 0,78

0,0011104| 0,58

0,0011658| 0,59

MODEL 5X3-4. KALIP PLANI-Z400-8K AT

KAT

H (m)

X Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0007247 0

0,0007247 0

0,0010442 0

0,0010504 0

22

0,0011584| 1,6

0,0011584 1,6

0,0013163] 1,26

0,0013333| 1,27

19

0,0015358| 1,33

0,0015358| 1,33

0,0015975] 1,21

0,0016223] 1,22

16

0,0018501 1,2

0,0018501 1,2

0,0018397| 1,15

0,0018702| 1,15

13

0,0021120] 1,14

0,0021120] 1,14

0,0020187 1,1

0,0020544 1,1

10

0,0023276 1,1

0,0023276 1,1

0,0021060] 1,04

0,0021476| 1,05

0,0025681 1,1

0,0025681 1,1

0,0020353| 0,97

0,0020916| 0,97

el [NSJ VST B SN RO, | Fo 8 RN Ho o)

0,0040778] 1,19

0,0040778] 1,19

0,0018711] 0,69

0,0019921] 0,71
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Tablo 3.4. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 4. kalip plan1 N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-4. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yénii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0006429 0

0,0006429 0

0,0009724 0

0,0009781 0

23

0,0010290| 1,6

0,0010290] 1,6

0,0012216] 1,26

0,0012370] 1,26

20

0,0013773] 1,34

0,0013773] 1,34

0,0014824| 1,21

0,0015049| 1,22

17

0,0016762| 1,22

0,0016762| 1,22

0,0017130] 1,16

0,0017405] 1,16

14

0,0019325| 1,15

0,0019325| 1,15

0,0018981| 1,11

0,0019299| 1,11

11

0,0021555| 1,12

0,0021555| 1,12

0,0020293| 1,07

0,0020656| 1,07

8

0,0025123] 1,17

0,0025123] 1,17

0,0020896| 1,03

0,0021427) 1,04

[l I \SH VST ESNS R, | o 8 BN fo ]

5

0,0071171 1,7

0,0071171 1,7

0,0028023| 0,8

0,0030215| 0,85

MODEL 5X3-4. KALIP PLANI-Z600-8K AT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5)

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0005578 0

0,0005578 0

0,0008965 0

0,0009016 0

24

0,0008895| 1,59

0,0008895| 1,59

0,0011223] 1,25

0,0011361] 1,26

21

0,0011987| 1,35

0,0011987| 1,35

0,0013617] 1,21

0,0013819] 1,22

18

0,0014732] 1,23

0,0014732| 1,23

0,0015783] 1,16

0,0016029] 1,16

15

0,0017169] 1,17

0,0017169| 1,17

0,0017643| 1,12

0,0017924| 1,12

12

0,0019398| 1,13

0,0019398| 1,13

0,0019284| 1,09

0,0019595] 1,09

0,0023831] 1,23

0,0023831| 1,23

0,0020951| 1,09

0,0021444| 1,09

el [ \OJ LUST E S RO, | Fo N RN Ho o)

0,0109408] 2,3

0,0109408| 2,3

0,0038557] 0,92

0,0042031] 0,98

MODEL

5X3-4. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

X Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

—
\S]

36

0,0008628 0

0,0008628 0

0,0012673 0

0,0012741 0

—
—

33

0,0012565| 1,46

0,0012565| 1,46

0,0015097] 1,19

0,0015260 1,2

—_
()

30

0,0015920] 1,27

0,0015920] 1,27

0,0017623] 1,17

0,0017854| 1,17

O

27

0,0018647| 1,17

0,0018647| 1,17

0,0019846| 1,13

0,0020121] 1,13

24

0,0020876| 1,12

0,0020876| 1,12

0,0021678| 1,09

0,0021986| 1,09

21

0,0022741| 1,09

0,0022741| 1,09

0,0023151| 1,07

0,0023486| 1,07

18

0,0024350] 1,07

0,0024350] 1,07

0,0024296| 1,05

0,0024659| 1,05

15

0,0025768| 1,06

0,0025768| 1,06

0,0025073] 1,03

0,0025466| 1,03

12

0,0027000] 1,05

0,0027000] 1,05

0,0025285| 1,01

0,0025719| 1,01

0,0027941] 1,03

0,0027941] 1,03

0,0024404| 0,97

0,0024903| 0,97

0,0028119| 1,01

0,0028119| 1,01

0,0021136| 0,87

0,0021750| 0,87

el I \OJ (VST E SN RO, fo N BN Ko o)

0,0021483] 0,76

0,0021483] 0,76

0,0011880] 0,56

0,0012455] 0,57
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Tablo 3.4. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 4. kalip plan1 N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-4. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 37| 0,0008315 0| 0,0008315 0| 0,0012568 0| 0,0012633 0
11 34| 0,0012106 1,46] 0,0012106| 1,46 0,0014925| 1,19 0,0015082| 1,19
10| 31| 0,0015402| 1,27 0,0015402| 1,27| 0,0017395| 1,17| 0,0017619| 1,17
9 28| 0,0018108| 1,18 0,0018108| 1,18 0,0019575| 1,13 0,0019842| 1,13
8| 25| 0,0020325 1,12| 0,0020325| 1,12 0,0021374| 1,09 0,0021673| 1,09
71 22| 0,0022168| 1,09 0,0022168| 1,09 0,0022823| 1,07[ 0,0023148| 1,07
6 19| 0,0023743| 1,07 0,0023743| 1,07 0,0023968| 1,05 0,0024319( 1,05
5 16| 0,0025128| 1,06 0,0025128| 1,06/ 0,0024810{ 1,04 0,0025187| 1,04
4 13| 0,0026362( 1,05 0,0026362| 1,05 0,0025243| 1,02| 0,0025654| 1,02
3 10| 0,0027426[ 1,04 0,0027426] 1,04 0,0024963| 0,99| 0,0025425| 0,99
2 7| 0,0029042| 1,06| 0,0029042| 1,06| 0,0023233| 0,93 0,0023843| 0,94
1 4] 0,0044846( 1,16] 0,0044846| 1,16| 0,0020768| 0,67 0,0022072| 0,69

MODEL 5X3-4. KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT|H (m) XYonii(+%5) | XYoni(-%5) | YYoni(+%5) | Y YOnii(-%5)

AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 38| 0,0007591 0| 0,0007591 0| 0,0012163 0| 0,0012223 0
11 35| 0,0010996) 1,45 0,0010996| 1,45 0,0014398| 1,18 0,0014546| 1,19
10| 32| 0,0014082] 1,28| 0,0014082| 1,28] 0,0016762| 1,16] 0,0016974| 1,17
9 29| 0,0016719| 1,19 0,0016719| 1,19 0,0018859| 1,13 0,0019113| 1,13
8| 26| 0,0018953| 1,13| 0,0018953| 1,13 0,0020597| 1,09 0,0020882| 1,09
71 23| 0,0020851 1,1] 0,0020851 1,1 0,0022001| 1,07| 0,0022311| 1,07
6| 20| 0,0022479| 1,08 0,0022479| 1,08 0,0023127| 1,05 0,0023459| 1,05
5 17| 0,0023894( 1,06 0,0023894| 1,06 0,0024008| 1,04 0,0024363| 1,04
4 14| 0,0025145( 1,05 0,0025145[ 1,05 0,0024628 1,03| 0,0025010[ 1,03
3 11| 0,0026286[ 1,05 0,0026286[ 1,05 0,0024901| 1,01 0,0025318| 1,01
2 8| 0,0029134| 1,11 0,0029134| 1,11| 0,0024619| 0,99| 0,0025212 1
1 5[ 0,0079506| 1,64 0,0079506| 1,64| 0,0031960] 0,78| 0,0034389| 0,82
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Tablo 3.4. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 4. kalip plan1 N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-4. KALIP PLANI-Z600-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 39| 0,0006769 0| 0,0006769 0| 0,0011393 0| 0,0011448 0
11 36| 0,0009717| 1,44 0,0009717| 1,44 0,0013439| 1,18 0,0013573| 1,19
10| 33| 0,0012486| 1,29 0,0012486| 1,29| 0,0015626| 1,16] 0,0015820( 1,17
9 30[ 0,0014945 1,2| 0,0014945 1,2| 0,0017586| 1,13| 0,0017819| 1,13
8| 27| 0,0017106[ 1,14 0,0017106| 1,14 0,0019223| 1,09/ 0,0019485| 1,09
71 24| 0,0018999| 1,11 0,0018999| 1,11 0,0020558| 1,07[ 0,0020843| 1,07
6| 21| 0,0020659| 1,09 0,0020659| 1,09/ 0,0021643| 1,05 0,0021949| 1,05
5 18| 0,0022115( 1,07 0,0022115] 1,07 0,0022537| 1,04 0,0022861| 1,04
4 15| 0,0023414 1,06 0,0023414 1,06 0,0023294| 1,03| 0,0023638| 1,03
3 12| 0,0024647( 1,05 0,0024647( 1,05/ 0,0024030{ 1,03| 0,0024393[ 1,03
2 9| 0,0028544| 1,16 0,0028544| 1,16| 0,0025007| 1,04] 0,0025564| 1,05
1 6| 0,0125243| 2,19 0,0125243| 2,19 0,0044393] 0,89 0,0048286| 0,94
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Sekil 3.5. Aks modeli 5X3 olan 5. kalip plant

Tablo 3.5. Aks modeli 5X3 olan 5. kalip plani nyi ve Nkyi degerleri

MODEL 5X3-5. KALIP PLANI-Z300-4KAT

KAT| (X Y0mt (4 %5) T X Voni (- %5) [V Yoni(+%5) [ Y Yonii (- %5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki

4| 12] 0,0009329 0] 0,0009329 0] 0,0008441 0] 0,0008441 0
3] 9] 0,0015756] 1,69] 0,0015756] 1,69] 0,0013503] 1,6] 0,0013503] 1,6
2| 6] 0,0020148] 1,28] 0,0020148] 1,28] 0,0016656] 1,23] 0,0016656] 1,23

1| 3] 0,0018251] 0,91] 0,0018251] 0,91] 0,0012839] 0,77] 0,0012839] 0,77

MODEL 5X3-5. KALIP PLANI-Z400-4K AT

KAT| (g2 Y0mt (4 %5) T X Voni (- %5) [V Yoni(+%5) [ Y Yonii (- %5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki

4| 13] 0,0007746 0] 0,0007746 0] 0,0007789 0] 0,0007789 0
3] 10] 0,0013438] 1,73] 0,0013438] 1,73] 0,0012766] 1,64 0,0012766] 1,64
2| 7] 0,0018477] 1,38] 0,0018477] 1,38] 0,0017236] 1,35] 0,0017236] 1,35

1| 4] 0,0037573] 1,53] 0,0037573] 1,53] 0,0025724] 1,12 0,0025724] 1,12
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Tablo 3.5. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 5. kalip plant N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-5. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0006222 0

0,0006222 0

0,0006647 0

0,0006647 0

11

0,0010984| 1,77

0,0010984| 1,77

0,0011085| 1,67

0,0011085| 1,67

8

0,0016130] 147

0,0016130] 147

0,0016258] 1,47

0,0016258] 1,47

— N (WA~

5

0,0062587] 2,33

0,0062587] 2,33

0,0041720] 1,54

0,0041720] 1,54

MODEL 5X3-5. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0005069 0

0,0005069 0

0,0005663 0

0,0005663 0

12

0,0009024| 1,78

0,0009024| 1,78

0,0009547| 1,69

0,0009547| 1,69

0,0013999| 1,55

0,0013999| 1,55

0,0015053] 1,58

0,0015053| 1,58

— N [W A~

0,0091919] 3,28

0,0091919] 3,28

0,0060619| 2,01

0,0060619| 2,01

MODEL 5X3-5. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yoénii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0007863 0

0,0007863 0

0,0007945 0

0,0007945 0

21

0,0012520| 1,59

0,0012520| 1,59

0,0011774| 1,48

0,0011774| 1,48

18

0,0016357| 1,31

0,0016357| 1,31

0,0015095| 1,28

0,0015095| 1,28

15

0,0019474] 1,19

0,0019474] 1,19

0,0017778] 1,18

0,0017778] 1,18

12

0,0022026| 1,13

0,0022026| 1,13

0,0019903| 1,12

0,0019903| 1,12

0,0024050| 1,09

0,0024050| 1,09

0,0021421] 1,08

0,0021421] 1,08

0,0025282| 1,05

0,0025282| 1,05

0,0021762| 1,02

0,0021762| 1,02

[l [ \SH VST ESNS R, Ko N BN o]

0,0021100| 0,83

0,0021100| 0,83

0,0015453| 0,71

0,0015453| 0,71

MODEL 5X3-5. KALIP PLANI-Z400-8K AT

KAT

H (m)

X Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0007157 0

0,0007157 0

0,0007603 0

0,0007603 0

22

0,0011496| 1,61

0,0011496| 1,61

0,0011255| 1,48

0,0011255| 1,48

19

0,0015175] 1,32

0,0015175] 1,32

0,0014471] 1,29

0,0014471] 1,29

16

0,0018208| 1,2

0,0018208| 1,2

0,0017093| 1,18

0,0017093| 1,18

13

0,0020729] 1,14

0,0020729] 1,14

0,0019218] 1,12

0,0019218] 1,12

10

0,0022829 1,1

0,0022829 1,1

0,0020900] 1,09

0,0020900] 1,09

0,0025114 1,1

0,0025114 1,1

0,0022692| 1,09

0,0022692| 1,09

el [NSJ VST B SN RO, | Fo 8 RN Ho o)

0,0045521] 1,36

0,0045521] 1,36

0,0030429] 1,01

0,0030429] 1,01
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Tablo 3.5. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 5. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-5. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yénii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0006186 0

0,0006186 0

0,0007035 0

0,0007035 0

23

0,0009961| 1,61

0,0009961| 1,61

0,0010378| 1,48

0,0010378| 1,48

20

0,0013310] 1,34

0,0013310] 1,34

0,0013410 1,29

0,0013410 1,29

17

0,0016177] 1,22

0,0016177] 1,22

0,0015942| 1,19

0,0015942| 1,19

14

0,0018635| 1,15

0,0018635| 1,15

0,0018054| 1,13

0,0018054| 1,13

11

0,0020770| 1,11

0,0020770| 1,11

0,0019864| 1,1

0,0019864| 1,1

8

0,0023890| 1,15

0,0023890| 1,15

0,0022933| 1,15

0,0022933| 1,15

[l I \SH VST ESNS R, | o 8 BN fo ]

5

0,0080814| 2,03

0,0080814| 2,03

0,0051878] 1,36

0,0051878] 1,36

MODEL 5X3-5. KALIP PLANI-Z600-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5)

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0005243 0

0,0005243 0

0,0006369 0

0,0006369 0

24

0,0008412 1,6

0,0008412 1,6

0,0009328] 1,46

0,0009328] 1,46

21

0,0011332| 1,35

0,0011332| 1,35

0,0012097 1,3

0,0012097 1,3

18

0,0013930| 1,23

0,0013930] 1,23

0,0014481 1,2

0,0014481 1,2

15

0,0016242| 1,17

0,0016242| 1,17

0,0016540| 1,14

0,0016540| 1,14

12

0,0018339| 1,13

0,0018339| 1,13

0,0018431] 1,11

0,0018431] 1,11

0,0022029 1,2

0,0022029 1,2

0,0022538| 1,22

0,0022538| 1,22

el [ \OJ LUST E S RO, | Fo N RN Ho o)

0,0124792| 2,83

0,0124792| 2,83

0,0079140] 1,76

0,0079140] 1,76

MODEL

5X3-5. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

X Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

—
\S]

36

0,0008630 0

0,0008630 0

0,0010031 0

0,0010031 0

—
—

33

0,0012651| 147

0,0012651| 147

0,0013294| 1,33

0,0013294| 1,33

—_
()

30

0,0015978] 1,26

0,0015978] 1,26

0,0016092| 1,21

0,0016092| 1,21

O

27

0,0018647| 1,17

0,0018647| 1,17

0,0018288| 1,14

0,0018288| 1,14

24

0,0020813] 1,12

0,0020813] 1,12

0,0020004| 1,09

0,0020004| 1,09

21

0,0022617| 1,09

0,0022617| 1,09

0,0021370| 1,07

0,0021370] 1,07

18

0,0024176| 1,07

0,0024176| 1,07

0,0022499| 1,05

0,0022499| 1,05

15

0,0025563| 1,06

0,0025563| 1,06

0,0023452] 1,04

0,0023452] 1,04

12

0,0026785| 1,05

0,0026785| 1,05

0,0024222| 1,03

0,0024222| 1,03

0,0027767] 1,04

0,0027767] 1,04

0,0024665| 1,02

0,0024665| 1,02

0,0028180| 1,01

0,0028180| 1,01

0,0024126| 0,98

0,0024126| 0,98

el I \OJ (VST E SN RO, fo N BN Ko o)

0,0023051] 0,82

0,0023051] 0,82

0,0016753] 0,69

0,0016753] 0,69
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Tablo 3.5. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 5. kalip plant N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-5. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT| (2 Y0mt (4 %5) T X Yoni (- %5) [V Yonii(+%5) [ Y Vonii (- %5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki

12| 37| 0,0008068 0| 0,0008068 0| 0,0009945 0| 0,0009945 0
11| 34| 0,0011838] 1,47] 0,0011838] 1,47 0,0013123] 1,32] 0,0013123] 1,32
10| 31| 0,0015070] 1,27] 0,0015070] 1,27 0,0015891] 1.21] 0,0015891] 1,21
9| 28] 0,0017734] 1,18] 0,0017734] 1,18] 0,0018079] 1,14] 0,0018079] 1,14
8| 25 0,0019938] 1,12] 0,0019938] 1,12] 0,0019787] 1,09] 0,0019787] 1,09
7] 22] 0,0021789] 1,09] 0,0021789] 1,09 0,0021135] 1,07 0,0021135] 1,07
6] 19] 0,0023374] 1,07] 0,0023374] 1,07 0,0022233] 1,05] 0,0022233] 1,05
5| 16 0,0024758] 1,06] 0,0024758] 1,06 0,0023155] 1,04 0,0023155| 1,04
4| 13] 0,0025971] 1,05] 0,0025971] 1,05] 0,0023934] 1,03] 0,0023934] 1,03
3| 10] 0,0027008] 1,04] 0,0027008] 1,04| 0,0024541] 1,03 0,0024541] 1,03
2| 7] 0,0028476] 1,05] 0,0028476] 1,05 0,0025510] 1,04] 0,0025510] 1,04
1| 4] 0,0050048] 1,32] 0,0050048] 1,32 0,0033164] 0,98] 0,0033164] 0,98

MODEL 5X3-5. KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT|H (| 2XYoni (+%5) | X Yonii(-%5) [ Y Yonii(+%5) [ Y Yonii(- %5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki

12| 38] 0,0007193 0| 0,0007193 0] 0,0000474] 0| 0,0009474] 0
11| 35] 0,0010503] 1,46] 0,0010503] 1,46 0,0012410] 131 0,0012410] 1,31
10| 32| 0,0013484] 1,28] 0,0013484] 1,28 0,0015060] 1,21 0,0015060] 1,21
9] 29[ 0,0016056] 1,19] 0,0016056] 1,19] 0,0017233] 1,14] 0,0017233] 1,14
8| 26| 0,0018266] 1,14] 0,0018266] 1,14] 0,0018983] 1,1] 0,0018983] 1.1
7] 23] 0,0020166] 1,1] 0,0020166] 1,1] 0,0020389] 1,07 0,0020389] 1,07
6] 20] 0,0021809] 1,08] 0,0021809] 1,08] 0,0021531] 1,06] 0,0021531] 1,06
5| 17] 0,0023237] 1,07] 0,0023237] 1,07 0,0022469] 1,04 0,0022469] 1,04
4| 14] 0,0024483] 1,05 0,0024483] 1,05 0,0023260] 1,04] 0,0023260] 1,04
3| 11] 0,0025584] 1,04] 0,0025584] 1,04| 0,0023978] 1,03] 0,0023978] 1,03
2| 8] 0,0027957] 1,09 0,0027957] 1,09 0,0026277]  1,1] 0,0026277] 1,1
1| 5] 0,0000782] 1,95] 0,0090782] 1,95 0,0057083] 1,3] 0,0057083] 1.3
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Tablo 3.5. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 5. kalip plant N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-5. KALIP PLANI-Z600-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 39| 0,0006272 0| 0,0006272 0| 0,0008841 0| 0,0008841 0
11 36| 0,0009073| 1,45 0,0009073| 1,45 0,0011465 1,3| 0,0011465 1,3
10| 33| 0,0011694| 1,29 0,0011694| 1,29 0,0013919| 1,21] 0,0013919| 1,21
9 30[ 0,0014048 1,2| 0,0014048 1,2| 0,0016010| 1,15| 0,0016010| 1,15
8| 27| 0,0016148| 1,15 0,0016148| 1,15/ 0,0017759| 1,11 0,0017759| 1,11
71 24| 0,0018013| 1,12 0,0018013| 1,12 0,0019208| 1,08| 0,0019208] 1,08
6| 21| 0,0019667| 1,09 0,0019667| 1,09/ 0,0020405| 1,06/ 0,0020405| 1,06
5 18| 0,0021131{ 1,07 0,0021131| 1,07 0,0021392 1,05 0,0021392 1,05
4 15| 0,0022427( 1,06 0,0022427| 1,06 0,0022231| 1,04 0,0022231| 1,04
3 12| 0,0023612( 1,05 0,0023612| 1,05 0,0023070{ 1,04 0,0023070| 1,04
2 9| 0,0026741| 1,13 0,0026741| 1,13| 0,0026535| 1,15| 0,0026535| 1,15
1 6| 0,0144325| 2,7| 0,0144325] 2,7| 0,0088711] 1,67/ 0,0088711| 1,67
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Sekil 3.6. Aks modeli 5X3 olan 6. kalip plan1

Tablo 3.6. Aks modeli 5X3 olan 6. kalip plani Ny ve Nkyi degerleri

MODEL 5X3-6. KALIP PLANI-Z300-4KAT

KAT| (X Y0mt (4 %5) T X Voni (- %5) [V Yoni(+%5) [ Y Yonii (- %5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki

41 12| 0,0008690] 0| 0,0008690] 0] 0,0009176 0] 0,0009176 0
3] 9] 0,0014663] 1,69] 0,0014663] 1,69 0,0015109] 1,65 0,0015109] 1,65
2| 6] 0,0018688] 1,27] 0,0018688] 1,27] 0,0018992] 1,26] 0,0018992] 1,26

1| 3] 0,0016446] 0,88] 0,0016446] 0,88 0,0016471] 0,87] 0,0016471] 0,87

MODEL 5X3-6. KALIP PLANI-Z400-4K AT

KAT| (g2 Y0mt (4 %5) T X Voni (- %5) [V Yoni(+%5) [ Y Yonii (- %5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki

4| 13] 0,0007297 0] 0,0007297 0] 0,0007824] 0] 0,0007824] 0
3] 10| 0,0012641] 1,73] 0,0012641] 1,73 0,0013162] 1,68 0,0013162] 1,68
2| 7] 0,0017383] 1,38] 0,0017383] 1,38] 0,0017786] 1,35] 0,0017786] 1,35

1| 4] 0,0033220] 1,43] 0,0033220] 1,43] 0,0033178] 1.4] 0,0033178] 1.4
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Tablo 3.6. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 6. kalip plan1 N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-6. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0005926 0

0,0005926 0

0,0006455 0

0,0006455 0

11

0,0010452| 1,76

0,0010452| 1,76

0,0011002| 1,7

0,0011002| 1,7

8

0,0015404] 147

0,0015404] 147

0,0015874| 1,44

0,0015874] 1,44

— N (WA~

5

0,0054982| 2,14

0,0054982| 2,14

0,0054932] 2,08

0,0054932| 2,08

MODEL 5X3-6. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0004860 0

0,0004860 0

0,0005373 0

0,0005373 0

12

0,0008655| 1,78

0,0008655| 1,78

0,0009202| 1,71

0,0009202| 1,71

0,0013527] 1,56

0,0013527] 1,56

0,0014026| 1,52

0,0014026| 1,52

— N [W A~

0,0080513] 2,98

0,0080513] 2,98

0,0080502| 2,87

0,0080502| 2,87

MODEL 5X3-6. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yoénii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0007224 0

0,0007224 0

0,0008836 0

0,0008836 0

21

0,0011542 1,6

0,0011542 1,6

0,0013100 1,48

0,0013100f 1,48

18

0,0015131| 1,31

0,0015131| 1,31

0,0016551] 1,26

0,0016551] 1,26

15

0,0018067| 1,19

0,0018067] 1,19

0,0019280| 1,16

0,0019280| 1,16

12

0,0020465| 1,13

0,0020465| 1,13

0,0021423] 1,11

0,0021423] 1,11

0,0022339| 1,09

0,0022339| 1,09

0,0023006| 1,07

0,0023006| 1,07

0,0023391| 1,05

0,0023391| 1,05

0,0023694| 1,03

0,0023694| 1,03

[l [ \SH VST ESNS R, Ko N BN o]

0,0018971| 0,81

0,0018971| 0,81

0,0018833| 0,79

0,0018833| 0,79

MODEL 5X3-6. KALIP PLANI-Z400-8K AT

KAT

H (m)

X Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0006638 0

0,0006638 0

0,0008328 0

0,0008328 0

22

0,0010680| 1,61

0,0010680| 1,61

0,0012345| 1,48

0,0012345| 1,48

19

0,0014120] 1,32

0,0014120] 1,32

0,0015677] 1,27

0,0015677] 1,27

16

0,0016975 1,2

0,0016975 1,2

0,0018346| 1,17

0,0018346| 1,17

13

0,0019349] 1,14

0,0019349] 1,14

0,0020475| 1,12

0,0020475| 1,12

10

0,0021315 1,1

0,0021315 1,1

0,0022161] 1,08

0,0022161] 1,08

0,0023453 1,1

0,0023453 1,1

0,0023923| 1,08

0,0023923| 1,08

el [NSJ VST B SN RO, | Fo 8 RN Ho o)

0,0040038] 1,28

0,0040038] 1,28

0,0039549] 1,24

0,0039549] 1,24
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Tablo 3.6. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 6. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-6. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yénii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0005813 0

0,0005813 0

0,0007506 0

0,0007506 0

23

0,0009369| 1,61

0,0009369| 1,61

0,0011073| 1,48

0,0011073| 1,48

20

0,0012520] 1,34

0,0012520] 1,34

0,0014160| 1,28

0,0014160| 1,28

17

0,0015224] 1,22

0,0015224] 1,22

0,0016721] 1,18

0,0016721] 1,18

14

0,0017541] 1,15

0,0017541] 1,15

0,0018827] 1,13

0,0018827] 1,13

11

0,0019556| 1,11

0,0019556| 1,11

0,0020591| 1,09

0,0020591| 1,09

8

0,0022579| 1,15

0,0022579| 1,15

0,0023249| 1,13

0,0023249| 1,13

[l I \SH VST ESNS R, | o 8 BN fo ]

5

0,0070484| 1,87

0,0070484| 1,87

0,0069616| 1,8

0,0069616| 1,8

MODEL 5X3-6. KALIP PLANI-Z600-8K AT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5)

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0004984 0

0,0004984 0

0,0006616 0

0,0006616 0

24

0,0008005| 1,61

0,0008005| 1,61

0,0009667| 1,46

0,0009667| 1,46

21

0,0010774| 1,35

0,0010774| 1,35

0,0012409] 1,28

0,0012409] 1,28

18

0,0013239] 1,23

0,0013239] 1,23

0,0014776| 1,19

0,0014776] 1,19

15

0,0015428| 1,17

0,0015428| 1,17

0,0016800] 1,14

0,0016800] 1,14

12

0,0017422| 1,13

0,0017422| 1,13

0,0018591] 1,11

0,0018591] 1,11

0,0021073| 1,21

0,0021073| 1,21

0,0021918| 1,18

0,0021918| 1,18

el [ \OJ LUST E S RO, | Fo N RN Ho o)

0,0108587] 2,58

0,0108587] 2,58

0,0107515| 2,45

0,0107515| 2,45

MODEL

5X3-6. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

X Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

—
\S]

36

0,0008075 0

0,0008075 0

0,0011622 0

0,0011622 0

—
—

33

0,0011818] 1,46

0,0011818] 1,46

0,0015315| 1,32

0,0015315| 1,32

—_
()

30

0,0014906| 1,26

0,0014906| 1,26

0,0018261| 1,19

0,0018261| 1,19

O

27

0,0017388| 1,17

0,0017388| 1,17

0,0020509| 1,12

0,0020509| 1,12

24

0,0019395] 1,12

0,0019395] 1,12

0,0022212] 1,08

0,0022212] 1,08

21

0,0021059| 1,09

0,0021059| 1,09

0,0023528] 1,06

0,0023528| 1,06

18

0,0022496| 1,07

0,0022496| 1,07

0,0024589| 1,05

0,0024589| 1,05

15

0,0023772] 1,06

0,0023772] 1,06

0,0025470] 1,04

0,0025470] 1,04

12

0,0024895| 1,05

0,0024895| 1,05

0,0026173] 1,03

0,0026173| 1,03

0,0025781] 1,04

0,0025781] 1,04

0,0026594| 1,02

0,0026594| 1,02

0,0026065| 1,01

0,0026065| 1,01

0,0026318] 0,99

0,0026318| 0,99

el I \OJ (VST E SN RO, fo N BN Ko o)

0,0020726] 0,8

0,0020726] 0,8

0,0020390] 0,77

0,0020390] 0,77
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Tablo 3.6. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 6. kalip plan1 N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-6. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT| (2 Y0mt (4 %5) T X Yoni (- %5) [V Yonii(+%5) [ Y Vonii (- %5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki

12| 37| 0,0007651 0| 0,0007651 0] 0,0011269] 0] 0,0011269] 0
11| 34| 0,0011193] 1,46 0,0011193] 1,46] 0,0014773] 1,31] 0,0014773] 1,31
10| 31| 0,0014202] 1,27] 0,0014202] 127] 0,0017662] 12| 0,0017662] 1,2
9| 28] 0,0016675] 1,17] 0,0016675] 1,17] 0,0019930] 1,13] 0,0019930] 1,13
8| 25 0,0018707] 1,12] 0,0018707| 1,12] 0,0021689] 1,09 0,0021689] 1,09
7] 22] 0,0020398] 1,09] 0,0020398] 1,09 0,0023058] 1,06 0,0023058] 1,06
6] 19] 0,0021842] 1,07] 0,0021842] 1,07 0,0024141] 1,05 0,0024141| 1,05
5| 16 0,0023105] 1,06] 0,0023105] 1,06 0,0025010] 1,04 0,0025010] 1,04
4| 13 0,0024218] 1,05] 0,0024218] 1,05 0,0025694| 1,03] 0,0025694] 1,03
3] 10] 0,0025175] 1,04] 0,0025175] 1,04] 0,0026184] 1,02 0,0026184] 1,02
2| 7] 0,0026557] 1,05] 0,0026557] 1,05 0,0026975 1,03] 0,0026975] 1,03
1| 4] 0,0044004] 1,24] 0,0044004] 1,24] 0,0042913] 1,19] 0,0042913] 1,19

MODEL 5X3-6. KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT|H (| 2XYoni (+%5) | X Yonii(-%5) [ Y Yonii(+%5) [ Y Yonii(- %5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki

12| 38] 0,0006915 0| 0,0006915 0| 0,0010522 0| 0,0010522 0
11| 35] 0,0010061] 1,45 0,0010061] 1,45] 0,0013666] 1,3] 0,0013666] 1,3
10| 32| 0,0012856] 1,28] 0,0012856] 1,28 0,0016389] 12| 0,0016389] 1,2
9] 29 0,0015255] 1,19] 0,0015255] 1,19] 0,0018632] 1,14 0,0018632] 1,14
8| 26/ 0,0017298] 1,13] 0,0017298] 1,13] 0,0020448] 1,1] 0,0020448] 1.1
7] 23] 0,0019040] 1,1] 0,0019040] 1,1] 0,0021904] 1,07 0,0021904] 1,07
6] 20] 0,0020537] 1,08] 0,0020537] 1,08] 0,0023064] 1,05 0,0023064| 1,05
5| 17] 0,0021834] 1,06] 0,0021834] 1,06 0,0023981] 1,04 0,0023981| 1,04
4| 14] 0,0022969] 1,05 0,0022969] 1,05 0,0024691| 1,03] 0,0024691| 1,03
3| 11] 0,0023987] 1,04 0,0023987] 1,04] 0,0025251] 1,02 0,0025251] 1,02
2| 8] 0,0026310] 1,1] 0,0026310] 1,1] 0,0026963] 1,07] 0,0026963] 1,07
1| 5] 0,0078925] 1,8] 0,0078925] 1.8 0,0076734] 1,71 0,0076734] 1,71
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Tablo 3.6. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 6. kalip plan1 N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-6. KALIP PLANI-Z600-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

12

39

0,0006108

0

0,0006108

0,0009604

0

0,0009604

0

11

36

0,0008802

1,44

0,0008802

0,0012324

1,28

0,0012324

1,28

10

33

0,0011283

1,28

0,0011283

0,0014776

1,2

0,0014776

1,2

O

30

0,0013498

1,2

b

0,0013498

0,0016891

1,14

0,0016891

1,14

27

0,0015457

1,15

0,0015457

0,0018682

1,11

0,0018682

1,11

24

0,0017182

1,11

0,0017182

0,0020176

1,08

0,0020176

1,08

21

0,0018700

1,09

0,0018700

0,0021406

1,06

0,0021406

1,06

18

0,0020034

1,07

0,0020034

0,0022399

1,05

0,0022399

1,05

15

0,0021215

1,06

0,0021215

0,0023185

1,04

0,0023185

1,04

12

0,0022313

1,05

0,0022313

0,0023855

1,03

0,0023855

1,03

9

0,0025430

1,14

0,0025430

0,0026370

1,11

0,0026370

1,11

il I \OJ (VST EEN) RO, | fo N BN Ko o)

6

0,0124940

2,46

0,0124940

0,0121684

2,31

0,0121684

2,31
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Sekil 3.7. Aks modeli 5X3 olan 7. kalip plan1

Tablo 3.7. Aks modeli 5X3 olan 7. kalip plani nyi ve Nkyi degerleri

MODEL 5X3-7. KALIP PLANI-Z300-4KAT

KAT

X Yonii (+

%5 )

X Yonii ( -

%5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

12

0,0010381

0

0,0010385

0

0,0010453

0

0,0010453

0

0,0017591

1,69

0,0017603

1,69

0,0013496

1,29

0,0013496

1,29

0,0022454

1,28

0,0022472

1,28

0,0014196

1,05

0,0014196

1,05

— N

W[ [\

0,0019670

0,88

0,0019688

0,88

0,0008978

0,63

0,0008978

0,63

MODEL 5X3-7. KALIP PLANI-Z400-4KAT

KAT

X Yonii (+

%5 )

X Yonii ( -

%5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

13

0,0008705

0

0,0008708

0

0,0010913

0

0,0010913

0

10

0,0015159

1,74

0,0015168

1,74

0,0014535

1,33

0,0014535

1,33

0,0020903

1,38

0,0020919

1,38

0,0016598

1,14

0,0016598

1,14

— N

0,0039834

1,43

0,0039879

1,43

0,0016782

0,76

0,0016782

0,76
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Tablo 3.7. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 7. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-7. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0007055 0

0,0007056 0

0,0010845 0

0,0010845 0

11

0,0012524| 1,78

0,0012531| 1,78

0,0014843| 1,37

0,0014843| 1,37

8

0,0018543] 1,48

0,0018556| 1,48

0,0018180] 1,22

0,0018180] 1,22

— N (WA~

5

0,0065941| 2,13

0,0066019| 2,13

0,0026917] 0,89

0,0026917] 0,89

MODEL 5X3-7. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0005771 0

0,0005771 0

0,0010146 0

0,0010146 0

12

0,0010358| 1,79

0,0010362| 1,8

0,0014204 1,4

0,0014204 1,4

0,0016296| 1,57

0,0016307] 1,57

0,0018460|] 1,3

0,0018460|] 1,3

— N [W A~

0,0096596| 2,96

0,0096712] 2,97

0,0037686| 1,02

0,0037686| 1,02

MODEL 5X3-7. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yoénii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0008485 0

0,0008482 0

0,0011135 0

0,0011135 0

21

0,0013699| 1,61

0,0013701| 1,62

0,0014416| 1,29

0,0014416| 1,29

18

0,0018037| 1,32

0,0018042| 1,32

0,0017660| 1,23

0,0017660| 1,23

15

0,0021588 1,2

0,0021597 1,2

0,0020376| 1,15

0,0020376| 1,15

12

0,0024507] 1,14

0,0024520] 1,14

0,0022255| 1,09

0,0022255| 1,09

0,0026822| 1,09

0,0026837| 1,09

0,0022779| 1,02

0,0022779| 1,02

0,0028153| 1,05

0,0028173| 1,05

0,0020618] 0,91

0,0020618| 0,91

[l [ \SH VST ESNS R, Ko N BN o]

0,0022758| 0,81

0,0022778| 0,81

0,0011974| 0,58

0,0011974| 0,58

MODEL 5X3-7. KALIP PLANI-Z400-8K AT

KAT

H (m)

X Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0007771 0

0,0007767 0

0,0010973 0

0,0010973 0

22

0,0012651| 1,63

0,0012652| 1,63

0,0014171| 1,29

0,0014171| 1,29

19

0,0016813| 1,33

0,0016818| 1,33

0,0017364| 1,23

0,0017364| 1,23

16

0,0020266| 1,21

0,0020273| 1,21

0,0020099] 1,16

0,0020099] 1,16

13

0,0023149] 1,14

0,0023160| 1,14

0,0022162 1,1

0,0022162 1,1

10

0,0025567 1,1

0,0025581 1,1

0,0023270| 1,05

0,0023270| 1,05

0,0028223 1,1

0,0028242| 1,1

0,0022656| 0,97

0,0022656| 0,97

el [NSJ VST B SN RO, | Fo 8 RN Ho o)

0,0048107] 1,28

0,0048160] 1,28

0,0020823] 0,69

0,0020823] 0,69
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Tablo 3.7. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 7. kalip plan1 N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-7. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yénii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0006777 0

0,0006773 0

0,0010684 0

0,0010684 0

23

0,0011068| 1,63

0,0011068| 1,63

0,0013767| 1,29

0,0013767| 1,29

20

0,0014883] 1,34

0,0014886| 1,34

0,0016892| 1,23

0,0016892| 1,23

17

0,0018155] 1,22

0,0018162] 1,22

0,0019634| 1,16

0,0019634| 1,16

14

0,0020967| 1,15

0,0020976] 1,15

0,0021860| 1,11

0,0021860( 1,11

11

0,0023437| 1,12

0,0023449| 1,12

0,0023510] 1,08

0,0023510 1,08

8

0,0027174] 1,16

0,0027192| 1,16

0,0024351] 1,04

0,0024351] 1,04

[l I \SH VST ESNS R, | o 8 BN fo ]

5

0,0084604| 1,87

0,0084702| 1,87

0,0032457| 0,8

0,0032457| 0,8

MODEL 5X3-7. KALIP PLANI-Z600-8K AT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5)

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0005787 0

0,0005782 0

0,0010295 0

0,0010295 0

24

0,0009427| 1,63

0,0009426| 1,63

0,0013229| 1,28

0,0013229| 1,28

21

0,0012780| 1,36

0,0012782] 1,36

0,0016259| 1,23

0,0016259| 1,23

18

0,0015764| 1,23

0,0015769| 1,23

0,0018990| 1,17

0,0018990| 1,17

15

0,0018419| 1,17

0,0018426| 1,17

0,0021353] 1,12

0,0021353] 1,12

12

0,0020861| 1,13

0,0020871| 1,13

0,0023494 1,1

0,0023494 1,1

0,0025367| 1,22

0,0025383| 1,22

0,0025674| 1,09

0,0025674| 1,09

el [ \OJ LUST E S RO, | Fo N RN Ho o)

0,0130260] 2,57

0,0130414] 2,57

0,0046831] 0,91

0,0046831] 0,91

MODEL

5X3-7. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

X Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

—
\S]

36

0,0009261 0

0,0009253 0

0,0013327 0

0,0013327 0

—
—

33

0,0013762| 1,49

0,0013759| 1,49

0,0016067| 1,21

0,0016067| 1,21

—_
()

30

0,0017505] 1,27

0,0017505] 1,27

0,0018795] 1,17

0,0018795] 1,17

O

27

0,0020517| 1,17

0,0020520| 1,17

0,0021142| 1,12

0,0021142| 1,12

24

0,0022965| 1,12

0,0022970] 1,12

0,0023050| 1,09

0,0023050] 1,09

21

0,0025010| 1,09

0,0025016| 1,09

0,0024581| 1,07

0,0024581] 1,07

18

0,0026788| 1,07

0,0026796| 1,07

0,0025791| 1,05

0,0025791| 1,05

15

0,0028383] 1,06

0,0028393] 1,06

0,0026658| 1,03

0,0026658| 1,03

12

0,0029808| 1,05

0,0029821| 1,05

0,0026990| 1,01

0,0026990| 1,01

0,0030966| 1,04

0,0030983] 1,04

0,0026222| 0,97

0,0026222| 0,97

0,0031399| 1,01

0,0031420| 1,01

0,0022914| 0,87

0,0022914| 0,87

el I \OJ (VST E SN RO, fo N BN Ko o)

0,0024899| 0,79

0,0024920] 0,79

0,0012999] 0,57

0,0012999] 0,57
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Tablo 3.7. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 7. kalip plan1 nii ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-7. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( -

%S5)

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

12

37

0,0008711

0

0,0008703

0

0,0013429

0

0,0013429

0

11

34

0,0012953

1,49

0,0012949

1,49

0,0016141

1,2

0,0016141

1,2

10

31

0,0016592

1,28

0,0016592

1,28

0,0018847

1,17

0,0018847

1,17

O

28

0,0019594

1,18

0,0019595

1,18

0,0021173

1,12

0,0021173

1,12

25

0,0022077

1,13

0,0022080

1,13

0,0023058

1,09

0,0023058

1,09

22

0,0024164

1,09

0,0024169

1,09

0,0024567

1,07

0,0024567

1,07

19

0,0025962

1,07

0,0025969

1,07

0,0025772

1,05

0,0025772

1,05

16

0,0027546

1,06

0,0027555

1,06

0,0026695

1,04

0,0026695

1,04

13

0,0028956

1,05

0,0028968

1,05

0,0027241

1,02

0,0027241

1,02

10

0,0030192

1,04

0,0030207

1,04

0,0027092

0,99

0,0027092

0,99

7

0,0031963

1,06

0,0031983

1,06

0,0025396

0,94

0,0025396

0,94

il I \OJ (VST EEN) RO, | fo N BN Ko o)

4

0,0052914

1,24

0,0052971

1,24

0,0022704

0,67

0,0022704

0,67

MODEL

5X3-7. KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT

X Yonii ( -

H (m)

X Yonii (+ %5 )

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

%S5 )
nki

Y Yonii (+ %5 )

Ai Ort (m)

nki

Y Yonii (- %5 )

Ai Ort (m)

nki

—_
\9]

38

0,0007835

0

0,0007827

0

0,0013402

0

0,0013402

0

—_—
—

35

0,0011598

1,48

0,0011594

1,48

0,0016062

1,2

0,0016062

1,2

—
(e}

32

0,0014978

1,29

0,0014977

1,29

0,0018741

1,17

0,0018741

1,17

O

29

0,0017886

1,19

0,0017887

1,19

0,0021052

1,12

0,0021052

1,12

26

0,0020375

1,14

0,0020378

1,14

0,0022925

1,09

0,0022925

1,09

23

0,0022514

1,1

b

0,0022519

1,11

0,0024420

1,07

0,0024420

1,07

20

0,0024368

1,08

0,0024374

1,08

0,0025624

1,05

0,0025624

1,05

17

0,0025990

1,07

0,0025998

1,07

0,0026594

1,04

0,0026594

1,04

14

0,0027424

1,06

0,0027434

1,06

0,0027332

1,03

0,0027332

1,03

11

0,0028735

1,05

0,0028748

1,05

0,0027763

1,02

0,0027763

1,02

0,0031669

1,1

0,0031688

1,1

0,0027602

0,99

0,0027602

0,99

el I NS0 (VST E SN RO, | fo N BN Ko o)

0,0094846

1,8

0,0094955

1,8

0,0035634

0,77

0,0035634

0,77
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Tablo 3.7. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 7. kalip plan1 nii ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-7. KALIP PLANI-Z600-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

12

39

0,0006888

0

0,0006881

0,0013200

0

0,0013200

0

11

36

0,0010106

1,47

0,0010102

0,0015764

1,19

0,0015764

1,19

10

33

0,0013104

1,3

0,0013103

0,0018390

1,17

0,0018390

1,17

O

30

0,0015786

1,2

b

0,0015786

0,0020685

1,12

0,0020685

1,12

27

0,0018168

1,15

0,0018170

1,15

0,0022563

1,09

0,0022563

1,09

24

0,0020278

1,12

0,0020281

1,12

0,0024072

1,07

0,0024072

1,07

21

0,0022147

1,09

0,0022152

1,09

0,0025296

1,05

0,0025296

1,05

18

0,0023806

1,07

0,0023813

1,07

0,0026322

1,04

0,0026322

1,04

15

0,0025288

1,06

0,0025297

1,06

0,0027233

1,03

0,0027233

1,03

12

0,0026694

1,06

0,0026705

1,06

0,0028194

1,04

0,0028194

1,04

9

0,0030606

1,15

0,0030623

1,15

0,0029462

1,04

0,0029462

1,04

il I \OJ (VST EEN) RO, | fo N BN Ko o)

6

0,0150042

2,45

0,0150218

2,45

0,0051819

0,88

0,0051819

0,88
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Sekil 3.8. Aks modeli 5X3 olan 8. kalip plan1

Tablo 3.8. Aks modeli 5X3 olan 8. kalip plani nyi ve Nkyi degerleri

MODEL 5X3-8. KALIP PLANI-Z300-4KAT

KAT| (X Y0mt (4 %5) T X Voni (- %5) [V Yoni(+%5) [ Y Yonii (- %5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki

4| 12] 0,0010156 0] 0,0010205 0] 0,0000480] 0] 0,0009510] 0
3] 9] 0,0014308] 1,41] 0,0014457] 1,42] 0,0013731] 1,45 0,0014098] 1,48
2| 6] 0,0016201] 1,13] 0,0016435] 1,14] 0,0015775] 1,15 0,0016462] 1,17

1| 3] 0,0011478] 0,71] 0,0011740] 0,71 0,0011635] 0,74] 0,0012523] 0,76

MODEL 5X3-8. KALIP PLANI-Z400-4K AT

KAT| (g2 Y0mt (4 %5) T X Voni (- %5) [V Yoni(+%5) [ Y Yonii (- %5)
AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki

4| 13] 0,0009545 0] 0,0009583 0] 0,0008289 0] 0,0008285 0
3] 10] 0,0013906] 1,46] 0,0014033] 1,46 0,0012292] 1,48 0,0012551] 1,51
2| 7] 0,0017212] 1,24] 0,0017426] 1,24] 0,0015256] 1,24] 0,0015793] 1,26

1| 4] 0,0021171] 0,92] 0,0021796] 0,94 0,0020589] 1,01] 0,0022676] 1,08
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Tablo 3.8. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 8. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-8. KALIP PLANI-Z500-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

14

0,0008423 0

0,0008450 0

0,0006951 0

0,0006925 0

11

0,0012639] 1,5

0,0012739| 1,51

0,0010492| 1,51

0,0010656| 1,54

8

0,0016929] 1,34

0,0017110] 1,34

0,0013896| 1,32

0,0014282] 1,34

— N (WA~

5

0,0032331| 1,15

0,0033475] 1,17

0,0030577] 1,32

0,0034288] 1,44

MODEL 5X3-8. KALIP PLANI-Z600-4KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

15

0,0007533 0

0,0007550 0

0,0005904 0

0,0005864 0

12

0,0011605] 1,54

0,0011682| 1,55

0,0009044| 1,53

0,0009138| 1,56

0,0016661| 1,44

0,0016814| 1,44

0,0012666 1,4

0,0012936| 1,42

— N [W A~

0,0045810] 1,37

0,0047657] 1,42

0,0041856| 1,65

0,0047577] 1,84

MODEL 5X3-8. KALIP PLANI-Z300-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yoénii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

24

0,0009158 0

0,0009180 0

0,0009582 0

0,0009536 0

21

0,0012886| 1,41

0,0012972| 141

0,0013252| 1,38

0,0013397] 14

18

0,0016495| 1,28

0,0016622| 1,28

0,0016581| 1,25

0,0016831] 1,26

15

0,0019571] 1,19

0,0019730] 1,19

0,0019316| 1,16

0,0019637] 1,17

12

0,0021949| 1,12

0,0022138| 1,12

0,0021343 1,1

0,0021741] 1,11

0,0023282| 1,06

0,0023508] 1,06

0,0022386| 1,05

0,0022911] 1,05

0,0022349] 0,96

0,0022638| 0,96

0,0021486| 0,96

0,0022278] 0,97

[l [ \SH VST ESNS R, Ko N BN o]

0,0014581| 0,65

0,0014894| 0,66

0,0014464| 0,67

0,0015485| 0,7

MODEL 5X3-8. KALIP PLANI-Z400-8K AT

KAT

H (m)

X Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

X Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (+%5)
AiOrt (m) | nki

Y Yonii (- %5)
AiOrt (m) | nki

25

0,0008581 0

0,0008599 0

0,0008811 0

0,0008764 0

22

0,0012076| 1,41

0,0012154| 1,41

0,0012116| 1,38

0,0012241 1,4

19

0,0015493] 1,28

0,0015610] 1,28

0,0015161| 1,25

0,0015379] 1,26

16

0,0018455| 1,19

0,0018601| 1,19

0,0017709| 1,17

0,0017988| 1,17

13

0,0020875| 1,13

0,0021047] 1,13

0,0019705| 1,11

0,0020040| 1,11

10

0,0022670| 1,09

0,0022871] 1,09

0,0021066| 1,07

0,0021480] 1,07

0,0023455| 1,03

0,0023716| 1,04

0,0021548| 1,02

0,0022186| 1,03

el [NSJ VST B SN RO, | Fo 8 RN Ho o)

0,0026189] 0,84

0,0026921| 0,85

0,0025952] 0,9

0,0028418] 0,96
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Tablo 3.8. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 8. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-8. KALIP PLANI-Z500-8KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yénii ( - %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

26

0,0007845 0

0,0007860 0

0,0007946 0

0,0007901 0

23

0,0011038| 141

0,0011107| 141

0,0010846| 1,37

0,0010950| 1,39

20

0,0014210] 1,29

0,0014315| 1,29

0,0013560| 1,25

0,0013746] 1,26

17

0,0017014] 1,2

0,0017145 1,2

0,0015880] 1,17

0,0016117] 1,17

14

0,0019425| 1,14

0,0019577] 1,14

0,0017794| 1,12

0,0018068| 1,12

11

0,0021594| 1,11

0,0021766| 1,11

0,0019377| 1,09

0,0019687| 1,09

8

0,0023900] 1,11

0,0024131] 1,11

0,0020984| 1,08

0,0021474| 1,09

[l I \SH VST ESNS R, | o 8 BN fo ]

5

0,0041000] 1,03

0,0042382| 1,05

0,0040687] 1,16

0,0045369| 1,27

MODEL 5X3-8. KALIP PLANI-Z600-8K AT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5)

H (m)

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

AiOrt (m) | nki

27

0,0007139 0

0,0007151 0

0,0007123 0

0,0007080 0

24

0,0010031| 1,41

0,0010091| 1,41

0,0009644| 1,35

0,0009729| 1,37

21

0,0012962| 1,29

0,0013055] 1,29

0,0012034| 1,25

0,0012190| 1,25

18

0,0015614| 1,2

0,0015731 1,2

0,0014116| 1,17

0,0014314| 1,17

15

0,0018009| 1,15

0,0018144| 1,15

0,0015912| 1,13

0,0016133] 1,13

12

0,0020490| 1,14

0,0020637| 1,14

0,0017618] 1,11

0,0017840] 1,11

0,0024097| 1,18

0,0024300| 1,18

0,0020058| 1,14

0,0020418] 1,14

el [ \OJ LUST E S RO, | Fo N RN Ho o)

0,0059120| 1,23

0,0061403] 1,26

0,0057960| 1,44

0,0065537 1,6

MODEL

5X3-8. KALIP PLANI-Z300-12KAT

KAT

H (m)

X Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

X Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (+ %5 )
AiOrt(m) | nki

Y Yonii (- %5 )
AiOrt(m) | nki

—
\S]

36

0,0009907 0

0,0009918 0

0,0012426 0

0,0012364 0

—
—

33

0,0013089| 1,32

0,0013155| 1,33

0,0015559| 1,25

0,0015662| 1,27

—_
()

30

0,0016178] 1,24

0,0016279| 1,24

0,0018375] 1,18

0,0018566| 1,19

O

27

0,0018837] 1,16

0,0018962| 1,16

0,0020661| 1,12

0,0020899| 1,13

24

0,0021049| 1,12

0,0021193] 1,12

0,0022454| 1,09

0,0022724| 1,09

21

0,0022903| 1,09

0,0023064| 1,09

0,0023857] 1,06

0,0024155] 1,06

18

0,0024483| 1,07

0,0024660| 1,07

0,0024967| 1,05

0,0025295| 1,05

15

0,0025813| 1,05

0,0026008| 1,05

0,0025817| 1,03

0,0026184| 1,04

12

0,0026791] 1,04

0,0027007] 1,04

0,0026310| 1,02

0,0026741| 1,02

0,0027002| 1,01

0,0027251| 1,01

0,0026091] 0,99

0,0026646 1

0,0025085| 0,93

0,0025398| 0,93

0,0024089| 0,92

0,0024925| 0,94

el I \OJ (VST E SN RO, fo N BN Ko o)

0,0016052] 0,64

0,0016392| 0,65

0,0015803] 0,66

0,0016888] 0,68
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Tablo 3.8. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 8. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-8. KALIP PLANI-Z400-12KAT

KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii ( -

%S5)

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

H (m)

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

nki

12

37

0,0009656

0

0,0009665

0

0,0012111

0

0,0012047

0

11

34

0,0012736

1,32

0,0012797

1,32

0,0015074

1,24

0,0015167

1,26

10

31

0,0015752

1,24

0,0015848

1,24

0,0017779

1,18

0,0017956

1,18

O

28

0,0018356

1,17

0,0018476

1,17

0,0019996

1,12

0,0020219

1,13

25

0,0020521

1,12

0,0020660

1,12

0,0021737

1,09

0,0021992

1,09

22

0,0022330

1,09

0,0022485

1,09

0,0023093

1,06

0,0023375

1,06

19

0,0023872

1,07

0,0024042

1,07

0,0024161

1,05

0,0024468

1,05

16

0,0025204

1,06

0,0025390

1,06

0,0024998

1,03

0,0025337

1,04

13

0,0026312

1,04

0,0026514

1,04

0,0025585

1,02

0,0025968

1,02

10

0,0027062

1,03

0,0027289

1,03

0,0025775

1,01

0,0026233

1,01

7

0,0026992

1

0,0027282

[

0,0025250

0,98

0,0025947

0,99

il I \OJ (VST EEN) RO, | fo N BN Ko o)

4

0,0029415

0,82

0,0030223

0,83

0,0029371

0,87

0,0032094

0,93

MODEL

5X3-8. KALIP PLANI-Z500-12KAT

KAT

X Yonii ( -

H (m)

X Yonii (+ %5 )

Ai Ort (m)

nki

Ai Ort (m)

%S5 )
nki

Y Yonii (+ %5 )

Ai Ort (m)

nki

Y Yonii (- %5 )

Ai Ort (m)

nki

—_
\9]

38

0,0009111

0

0,0009117

0

0,0011155

0

0,0011095

0

—_—
—

35

0,0011992

1,32

0,0012047

1,32

0,0013785

1,24

0,0013861

1,25

—
(e}

32

0,0014861

1,24

0,0014949

1,24

0,0016241

1,18

0,0016394

1,18

O

29

0,0017370

1,17

0,0017482

1,17

0,0018306

1,13

0,0018503

1,13

26

0,0019475

1,12

0,0019605

1,12

0,0019965

1,09

0,0020193

1,09

23

0,0021239

1,09

0,0021384

1,09

0,0021276

1,07

0,0021530

1,07

20

0,0022745

1,07

0,0022904

1,07

0,0022313

1,05

0,0022589

1,05

17

0,0024066

1,06

0,0024239

1,06

0,0023135

1,04

0,0023435

1,04

14

0,0025268

1,05

0,0025454

1,05

0,0023782

1,03

0,0024106

1,03

11

0,0026493

1,05

0,0026694

1,05

0,0024301

1,02

0,0024653

1,02

0,0028139

1,06

0,0028401

1,06

0,0025056

1,03

0,0025598

1,04

el I NS0 (VST E SN RO, | fo N BN Ko o)

0,0046893

[

0,0048448

1,02

0,0046503

1,11

0,0051736

1,21
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Tablo 3.8. (Devami) Aks modeli 5X3 olan 8. kalip plani N ve Ny, degerleri

MODEL 5X3-8. KALIP PLANI-Z600-12KAT

X Yonii (+ %5 )

X Yonii (- %5 )

Y Yonii (+ %5 )

Y Yonii (- %5 )

KAT|H (m) AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki | AiOrt(m) | nki
12| 39| 0,0008395 0| 0,0008398 0| 0,0010250 0| 0,0010193 0
11 36| 0,0011009( 1,31 0,0011057| 1,32 0,0012569| 1,23| 0,0012632| 1,24

10| 33| 0,0013670| 1,24 0,0013748| 1,24| 0,0014771| 1,18] 0,0014902| 1,18
9 30[ 0,0016046| 1,17 0,0016146| 1,17[ 0,0016657| 1,13| 0,0016829| 1,13
8| 27| 0,0018077[ 1,13| 0,0018195| 1,13 0,0018200{ 1,09 0,0018402| 1,09
7 24| 0,0019803 1,1 0,0019936] 1,1| 0,0019440| 1,07| 0,0019665| 1,07
6| 21| 0,0021288| 1,07 0,0021434| 1,08 0,0020434| 1,05 0,0020679| 1,05
5 18| 0,0022609( 1,06 0,0022767| 1,06 0,0021242| 1,04 0,0021504| 1,04
4 15| 0,0023891| 1,06 0,0024060( 1,06 0,0021944( 1,03| 0,0022215[ 1,03
3 12| 0,0025516[ 1,07 0,0025691| 1,07 0,0022738| 1,04 0,0022998| 1,04
2 9| 0,0028650| 1,12 0,0028881| 1,12| 0,0024541| 1,08| 0,0024946| 1,08
1 6| 0,0067986| 1,19| 0,0070571| 1,22| 0,0067450| 1,37| 0,0076095| 1,53
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