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TARIHSEL PERSPEKTIFTE
GUDUMLU MERMILER VE GUDUMLEME

Ozet

ilk olarak Il.Diinya Savasi siirecinde gelistirilen giidiimlii mermi teknolojisi, ABD’de
ylriitiilen faaliyetlerle hizla gelismistir. Genel anlamiyla giidiim, hareketli bir hedefin akilli bir
miihimmat tarafindan taninmasi ve hedef hareketinin takip edilmesini saglayan sistem veya

sistemler bittindid(ir.
Giris

Tarihte ilk gidimli mermi olarak adlandirlabilecek silah 2. Diinya Savasi sirasinda
Almanlar tarafindan gelistirilen V1 Roketidir. Roketin glidiim sistemi bir cayro pusula, bir sirat
Olcer ve bir altimetreden olusmaktaydi. 2. Diinya Savasinin sonlarina dogru ise V2 adi verilen
ilk balistik gidlimli mermi, muttefiklerin bombardimanlarina karsi intikam amacli Gretilmisti.
15 metre uzunlugunda ve 12 ton agirhgindaki roket, sivi yakit kullaniyordu. Saatte 3500 knot
stirat, 500 mil menzil ve 80 kilometre irtifaya erisebilen V2, yoriingede kalabilmek igin arka
bolimde yer alan 4 adet kanatgiktan faydalaniyordu. ilk defa Londra, Liege ve Antwerp

sehirleri tzerine gdnderilmistir. 1944'ln sonlarina dogru baslayan V2 saldinlarinda yaklasik 10

000 sivil hayatini kaybetmistir.t

V2'nin mucidi Alman Wernher von Braun, savasin sonlarinda Roket Takimi olarak
adlandirdiklar bilim adamlar ve teknisyen ekibiile savassirasinda gelistirilentim ¢alismalarin
Amerika Birlesik Devletleri’ne (ABD) transfer edilmesini saglamis ve burada “Redstone
Takimin1” olusturarak ABD ordusu hizmetine girmistir. Sonraki ¢alismalanyla Jupiter
Kitalararasi Flzesinin gelistiriimesini saglamistir. Amerikan Uzay ve Havacilik Ajansinda
(National Aviation and Space Agency (NASA)) calismalarina devam eden Von Braun,

yoriingeye oturtulan ilk uyduyu firlatan ekip icinde de yer almistir.2

ABD'de ¢ogunlukla Alman Fizikgilerin Uzerinde vyiriyen bu c¢alismalarin yani sira
1950'lerde baslayan NASA'nin Atlas isimli Kitalararasi Balistik Flize ¢alismalar da mevcuttur.

Atlas calismasinda ataletsel gidim sisteminin gelistirilme calismalan da baslamistir. Bu

1 http://history.nasa.gov/sputnik/braun.html (erigim tarihi: 10 Mart 2016)
2 “Bjography of Wernher Von Braun”, erisim 31 Mayis 2017, https://history.msfc.nasa.gov/vonbraun/bio.html.
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projede kullanilan giidim sistemine Delta Glidim Sistemi denmistir. Otonom bir kontrol
bilgisayarinin yaninda, yerden referans mevki bilgisi alan ve komuta gidim ile kontrol
edilebilen bir gldim sistemidir. Delta Gudim Sistemindeki eksiklikler Q Sistemi ile
giderilmistir. Q Sisteminde merminin eksenel hareketleri Q Matrisi adi verilen bir matriste

modellenerek dogrulugu daha yliksek bir yoriinge hesabi yapilmistir.
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Kaynak: http:;//www.dailymail.co.uk/
Glidiim

Hareketli bir hedefin ya da uzayda herhangi bir noktanin akilli bir miihimmat tarafindan
taninmasi ve hedef hareketinin takip edilmesini saglayan sistem veya sistemler bitlnidur.
Alt bilesenlerinde genellikle bir hedef takip sistemi ile birlikte seyir ve kontrol sistemi
bulunmaktadir. Hedefin yer degistirmesine cevap verebilmek veya hedefe dogru tayin edilmis
rota Uzerinde ilerleyebilmek icin konum bilgisi enaz hata ile hesap edilmeli, anlik olarak dogru

rota ve siirat degerleri sisteme girdi olarak sunulmalidir.3

GuUdimli merminin hedefe basarili bir sekilde intikal edebilmesi icin bazi parcalara

ihtiya¢ duyulmaktadir. Bunlar bir pusula ya da daha modern haliile bir cayro pusula, yerden

3 Grewal, Mohinder S.; Weill, Lawrence R.; Andrews, Angus P. (2007). Global Positioning Systems, Inertial
Navigation, and Integration (2nd ed.). Hoboken, New Jersey, USA: John Wiley & Sons, Inc. p. 21.
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yuksekligi algilayan altimetre, konum bilgisini dogrulayan GPS veya siirat Olcer olabilir. Genel
olarak bir gidimli mermi, kendi konumu ve hedef konumunu algiladiktan sonra dahili veya
bazen harici sensorlere bagh olarak hedefe ulastiran rotayr hesaplar, kontrol sistemi
vasitasiyla mermi Gzerindeki kanatlar ve tahrik sistemine gerekli komutlari ileterek hedefe

intikal eder.?

GUdUimli mermide kullanilan gidim sistemleri diismanin savunma imkan kabiliyetine,
hedef tipine veya merminin kullanildigl ortama bagli olarak degisiklik gosterebilmektedir.
Ornegin havada seyreden bir giidimlii mermi ile denizde seyreden torpidonun giidiim ve
calisma sistemi farklilik gosterecektir. Suratli bir hedef olan ugak ile deniz ortaminda harekat
icra eden gemiye karsi kullanilacak mermideki glidim sistemleri de farkhlik arz etmektedir.
Bunun yaninda merminin atesleme sonrasinda hedefe yakinligi ve bulundugu konum itibari

ile farkh glidiim sistemlerini kullanmasi da s6z konusudur.

GUdimli merminin ateslenmesini miteakip hedefe varmasina kadar gecen intikal
sireci bazi safhalara ayrilmaktadir. Merminin tipine bagl olarak safha adedi iki veya (¢
olabilir. Genel olarak hareketli hedeflere karsi kullanilan glidiim sistemlerinde safha adedi (i,
sabit hedeflere karsi kullanilan gldim tiplerinde ise safha adedi ikidir. Ancak hareketli
hedefler ile sabit hedefler icin ilk iki safhadaki giidiimleme tirii aynidir. ilk safha atesleme
safhasi, ikinci safha ise orta gudim veya kullanilan gudim tipinin kendisi ile
isimlendirilmektedir. Ugiincii safha ise terminal safhasidir. Bu safhada giidimli mermiler

farkh bir sensérii aktif hale getirerek hedefe intikal ederler.®
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