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Vinci)

ONSOZ

Mobil Ving Operatorii (MHC, Sahil ve Gemi Vinci) (Seviye 3) Ulusal Yeterliligi 5544 sayili
Mesleki Yeterlilik Kurumu (MYK) Kanunu ile anilan Kanun uyarinca ¢ikartilan “Mesleki

Yeterlilik, Sinav ve Belgelendirme Yonetmeligi” hiikiimlerine gore hazirlanmastir.

Yeterlilik taslagi, 23 Eyliil 2010 tarihinde imzalan isbirligi protokolii ile goérevlendirilen
Tiirkiye Liman Isletmecileri Dernegi (TURKLIM) tarafindan hazirlanmistir. Hazirlanan taslak
hakkinda sektordeki 1ilgili kurum ve kuruluslarin gorisleri alinmig ve goriisler
degerlendirilerek taslak {izerinde gerekli diizenlemeler yapilmistir. Nihai taslak MYK
Ulastirma, Lojistik ve Haberlesme Sektor Komitesi tarafindan incelenip degerlendirildikten
ve Komitenin uygun goriisii alindiktan sonra, MYK Yonetim Kurulunun 04/07/2012 tarih ve
2012/49 sayili karar1 ile onaylanarak Ulusal Yeterlilik Cergevesine (UYC) yerlestirilmesine

karar verilmistir.

Mobil Ving Operatorii (MHC, Sahil ve Gemi Vinci) (Seviye 3) Ulusal Yeterliligi 10/07/2013
tarih ve 2013/55 sayili MYK Yo6netim Kurulu karari ile revize edilmistir.

Mobil Ving Operatorii (MHC, Sahil ve Gemi Vinci) (Seviye 3) Ulusal Yeterliligi 03/09/2014
tarih ve 2014/56 sayil1 MYK Yonetim Kurulu karari ile ikinci kez revize edilmistir.

Yeterliligin hazirlanmasi, goriis bildirilmesi, incelenmesi ve dogrulanmasinda katki saglayan
kisi, kurum ve kuruluslara goriis ve katkilart igin tesekkiir eder, yararlanabilecek tiim

taraflarin bilgisine sunariz.

Mesleki Yeterlilik Kurumu
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Vinci)

GIRIS

Ulusal yeterliligin hazirlanmasinda, sektor komitelerinde incelenmesinde ve MYK Yonetim
Kurulu tarafindan onaylanarak yiiriirliige konulmasinda temel Olgiitler Mesleki Yeterlilik,

Siav ve Belgelendirme Y6netmeliginde belirlenmistir.
Ulusal yeterlilikler asagidaki unsurlari icermektedir;

a)Yeterliligin ad1 ve seviyesi,

b)Yeterliligin amaci,

c)Yeterlilige kaynak teskil eden meslek standardi, meslek standardi birimleri/gdrevleri
veya yeterlilik birimleri,

¢)Yeterlilik sinavina giris i¢in aranan sartlar,

d)Yeterlilik birimleri bazinda 6grenme ¢iktilar1 ve basarim oSlgiitleri,

e)Yeterliligin kazanilmasinda uygulanacak 6lgme, degerlendirme ve degerlendirici
Olgiitleri

f)Yeterlilik belgesinin gecerlilik siiresi, yenilenme sartlari, belge sahibinin gozetimine
iligkin sartlar,

g)Yeterliligi gelistiren kurum/kurulus ve dogrulayan Sektor Komitesi.

Ulusal yeterlilikler ulusal meslek standartlar1 ve/veya uluslararasi meslek standartlarr esas

alinarak olusturulur.

Ulusal yeterlilikler;
»  Orgiin ve yaygin egitim ve dgretim kurumlari,
= Yetkilendirilmis belgelendirme kuruluslari,
=  Kuruma yetkilendirme 6n bagvurusunda bulunmus kuruluslar,
= Ulusal meslek standardi hazirlamis kuruluslar,

= Meslek kuruluslari ile bunlarin miisterek ¢alismasiyla olusturulur.
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12UY0061-3 MOBIL VINC OPERATORU (MHC, Sahil ve Gemi Vinci)

ULUSAL YETERLILIGi
1 | YETERLILiGiN ADI Mobil Ving Operatérii (MHC, Sahil ve Gemi Vinci)
2 | REFERANS KODU 12UY0061-3
3 | SEVIYE 3
4 Sli;iJFSIIJ_:D?DAI%lA\\/ISLDAKI yERi | 'SC0 (08):8343
5 | TUR -

6 | KREDi DEGERI -

A)YAYIN TARIHI 04/07/2012
7 | B)REVIZYON NO 02
C)REVIZYON TARiHi 03/09/2014

Bu ulusal yeterliligin amaci; ¢alisanlarin ve adaylarin Mobil
Ving Operatori (MHC, Sahil ve Gemi Vinci) (Seviye 3)
mesleginde basarili olmak i¢in gereken niteliklere sahip ve
8 | AMAC yeterli olup olmadigini belirlemek ve meslekte yeterliligini,
gecerli ve giivenilir bir belge ile kanitlamasma olanak
vermektir. Bu calisma; ayni zamanda egitim sistemi ile sinav
ve belgelendirme kuruluslari i¢in referans niteligindedir.

9 | YETERLILiGE KAYNAK TESKIiL EDEN MESLEK STANDART(LAR)I

11UMS0175-3 Mobil Ving Operatorii (Seviye 3) Ulusal Meslek Standardi
10UMS0061-3 Liman Ving Operatorii (RTG ve SSG) (Seviye 3) Ulusal Meslek Standardi

10 | YETERLILIK SINAVINA GiRiS SART(LAR)I

Mesleki yeterlilik sinavina giris icin herhangi 6zel bir sart tanimlanmamaktadir.

11 | YETERLILIGIN YAPISI

11-a) Zorunlu Birimler

12UY0062-3/A1: ISG, Cevre Giivenligi ve Kalite Onlemlerini Alma

12UY0062-3/A2: Is Organizasyonu Yapma, Gemi ve Liman Ellecleme Sahalarinda Hareket Kurallar1 ve
Yiik Tanima

12UY0061-3/A6: Mobil Vinci Tanima, Vincin Giinliik Bakim ve Kontrolii

12UY0061-3/A7: Mobil Vinci Yiiritme ve Konumlandirma

12UY0061-3/A8: Mobil Ving ile Yiik Ellegleme

12UY0061-3/A9: Sahil ve/veya Gemi Vincini Kullanma

11-b) Se¢meli Birimler

11-¢) Birimlerin Gruplandirilma Alternatifleri ve ilave Ogrenme Ciktilari

Mobil Ving Operatorii (MHC, Sahil ve Gemi Vinci) (Seviye 3) mesleginin belgelendirilmesinde, adayin
“11-a” boliimiinde tanimlanan tiim zorunlu yeterlilik birimlerinden basarili olmas1 gerekmektedir.
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12UY0061-3 Mobil Ving Operatorii (MHC, Sahil ve Gemi
Vinci)

Yayin Tarihi:04/07/2012 Rev. No:02

12

OLCME VE DEGERLENDIRME

Mobil Ving Operatorii (MHC, Sahil ve Gemi Vinci) (Seviye 3) Mesleki Yeterlilik Belgesini elde etmek
isteyen adaylar birimlerde tanimlanan teorik ve performansa dayali sinavlara tabi tutulur. Adaylarin
yeterlilik belgesini alabilmeleri i¢in teorik ve performansa dayali sinavlarin ikisinden de basarili olmalari

sart1 vardir. Adaylar yeterlilikte yer alan zorunlu yeterlilik birimleri i¢in hazirlanmis sinavlara girer.

Yeterlilik birimlerindeki teorik ve performansa dayali sinavlar, her bir birim i¢in ayr1 ayr1 yapilabilecegi
gibi birlikte de yapilabilir. Ancak her birimin degerlendirmesi bagimsiz yapilmalidir.

Yeterlilik birimlerinin gecerlilik siiresi, birimin basarildig1r tarihten itibaren 2 yildir. Yeterlilik
birimlerinin birlestirilerek bir yeterliligin elde edilebilmesi i¢in tiim birimlerin gegerliligini koruyor
olmas1 gerekmektedir.

13 BELGE GECERLILIiK Yeterlilik belgesinin gegerlilik siiresi 5 yildir.
SURESI
Belge gecerlilik siiresi igerisinde adaylar gdzetime tabi tutulur.
Adayin performansi belge aldig tarihten itibaren 2. yil ile 3. yil
arasinda smmav ve belgelendirme kurulusunun belirleyecegi
gozetim yontemi ile degerlendirilir.

14 | GOZETIM SIKLIGI Gozetim sonucu performanst yeterli bulunmayan veya gézetimi
belge sahiplerinden kaynaklanan nedenlerle yapilamayan belge
sahiplerinin belgeleri askiya alinir. Aski nedeni ortadan kalkan
belge sahiplerinin belgelerinin gecerliligi gegerlilik siiresi
sonuna kadar devam eder.

Bes (5) wyillik gecerlilik siiresinin sonunda belge sahibinin
performanst asagida tanimlanan yontemlerden en az biri
kullanilarak degerlendirmeye tabi tutulur;

BELGE YENILEMEDE a) 5 yil belge gecerlilik siiresi icinde yeterlilik belgesi

15 UYGULANACAK OLCME- kapsaminda toplamda en az 2 yil ¢alistigina dair resmi kayit,

D.I.EGERLENDIRME b) Yeterlilik kapsaminda yer alan yeterlilik birimleri igin
YONTEMI
tanimlanan Uygulama (performans) Sinavi (P1)
Degerlendirme sonucu olumlu olan adaylarin belge gecerlilik
stireleri 5 y1l daha uzatilir.
YETERLILiGi GELIiSTIREN |... . . . . o e .
16 KURULUS(LAR) Tiirkiye Liman Isletmecileri Dernegi (TURKLIM)
YETERLILIGI ]
17 | DOGRULAYAN SEKTOR MYK Ulastirma, Lojistik ve Haberlesme Sektor Komitesi
KOMITESI
N . [k onay:04/07/2012-2012/49
18 | MYK YONETIM KURULU | /. 11 o vizvon: 10/07/2013-2013/55

ONAY TARIHI VE SAYISI

02’nolu revizyon:03/09/2014-2014/56
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12UY0061-3/A1 ISG, Cevre Giivenligi ve Kalite Onlemleri Yayin Tarihi:04/07/2012 Rev. No:02
Alma

12UY0062-3 / A1 iSG, CEVRE GUVENLIGI ve KALITE ONLEMLERI ALMA YETERLILIK

BiRiMi

1 | YETERLILIK BIRiMi ADI ISG, Cevre Giivenligi ve Kalite Onlemleri Alma
2 | REFERANS KODU 12UY0062-3 / Al
3 | SEVIYE 3
4 | KREDI DEGERI -

A)YAYIN TARIHI 04/07/2012
5 | B)REVIZYON NO 02

C)REVIZYON TARIHi 03/09/2014
6 | YETERLILIK BIRIMINE KAYNAK TESKIiL EDEN MESLEK STANDARDI

10UMS0061-3 Liman Ving Operatorii (RTG ve SSG) (Seviye 3) Ulusal Meslek Standardi

7 | OGRENME CIKTILARI

Ogrenme Ciktisi 1: Calisma sahasindaki ISG ve cevre giivenligi risklerini belirler.

Basarim Olciitleri:

1.1: Calisma alam1 ve is makinesinden kaynaklanabilecek olasi operasyonel riskleri belirleyerek
sonuglarini ve etkilerini degerlendirir.

1.2: Yaptig1 degerlendirmeye uygun 6nlemleri agiklar.

Baglam: Liman sahalari, liman is makineleri ve ellecleme ekipmanlari, gemiler, yiikler gibi unsurlardan
kaynaklanan ISG ve gevre giivenligi riskleri ve risk degerlendirmeleri ile risklerle ISG ve gevre giivenligi
talimatlarini, 6nlemleri iliskilendirme bilgi ve becerisi, riske ve talimatlara uygun 6nlem onerileri

Ogrenme Ciktis1 2: Calisma sahasinda ve gorev siirecinde iSG énlemlerini alir.

Basarim Olgiitleri:

2.1: Calisma sahasinda ve gorev siirecinde, talimatlarina gore is makinesine ve yiike uygun KKD
kullanimini bilir.

2.2: Is makinesini kullanim amacina ve limitlerine uygun kullanir,

2.3: IMDG kodlu 6zel islem gerektiren konteyner/yiiklerin emniyetli ellecleme yontemlerini gerekgeleri
ile agiklar.

Baglam: ISG talimatlari, KKD talimatlari, Is makineleri giivenli kullamim talimatlar1 IMDG kod
siiflamasi ve ellecleme yontemleri, MSDS malzeme giivenlik bilgi formu igerigi

Ogrenme Ciktis1 3: Calisma sahasinda ve gorev siirecinde cevre giivenligi 6nlemlerini alir.

Basarim Olgiitleri:
3.1 Caligma sahasinda ve elle¢leme siirecinde, liman ¢evre koruma talimatlarini bilir.
3.2: Is makinesinin yakit, yag ve sintine sizintilarini talimatlara uygun sekilde kontrol ederek nlem alir.

Baglam: ISG ve cevre giivenligi talimatlari, is makinesi kullanim 6ncesi kontrolleri.

Ogsrenme Ciktist 4: Calisma sahasinin ve ellecleme siirecinin verimliligini belirleven unsurlari
tanir.

Basarim Olgiitleri:
4.1: Caligsma sahasi ve siirecinde verimli calisma unsurlarini tanimlar.
4.2: Calisma sahasi ve siirecinde verimli ¢aligma unsurlarinin gerekgelerini agiklar.
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Baglam: Ellecleme siireglerinde verimlilik talimatlar1 (enerji tasarrufu, yakit verimliligi, duruslar, vb.), is
makinesi verimlilik dlgiitleri ve dnlemleri

Ogrenme Ciktisi 5: Acil durum prosediirlerini uygular.

Basarim Olgiitleri:

5.1: Tasvir edilen is kazas1 durumlarinda talimatina uygun sekilde bildirimde bulunur,

5.2: Liman acil durum prosediirleri ¢ercevesinde, is makinesi operatdrlerinin gorevlerini bilir.

5.31s makinesinde olas1 bir yangin durumunda, gérevleri kapsamindaki yanginla miicadele prosediirlerini
bilir.

Baglam: ISG yonetmeligi dahilinde is kazalar1 ve acil durum talimatlari, tehlikeli yiiklerle ilgili acil
durum prosediirleri, ilkyardim kurallar

8 | OLCME VE DEGERLENDIRME

8 a) Teorik Simnav

(T1): Al birimine yonelik teorik smmav Ek Al-2’de yer alan “Yeterlilik Biriminde Belirtilen
Degerlendirme Araglari Ile Olgiilen Basarim Olgiitlerine Iliskin Tabloya” gore gerceklestirilir. Teorik
degerlendirme i¢in adaylara en az 10 soruluk 4 segenekli ¢coktan segmeli ve her biri esit puan degerinde
test simnavi uygulanir . Coktan se¢meli sorularla diizenlenmis sinavda yanlis cevaplandirilan sorulardan
herhangi bir puan indirimi yapilmaz. Sinavda adaylara her soru i¢in ortalama bir dakika zaman verilir.
Yazili sinavda sorularin en az % 60’1na dogru yanit veren aday basarili sayilir. Siav sorulari, bu birimde
teorik simav ile 6l¢iilmesi ongoriilen tiim bilgi ifadelerini (Ek A1-2) 6lgmelidir.

8 b) Performansa Dayal Sinav

(P1): A1 birimine yonelik performansa dayali sinav Ek Al- 2’de yer alan “Yeterlilik Biriminde Belirtilen
Degerlendirme Araglar1 ile Olgiillen Basarim Olgiitlerine 1liskin Tabloya” gore gerceklestirilir.
Performansa dayali sinav gercek veya gercegine uygun olarak diizenlenmis calisma ortaminda
gozlemlenerek gerceklestirilir. Adayin, performans sinavindan basari saglamasi i¢in sinavin genelinden
asgari % 80 basar1 gbstermesi gerekir.

8 ¢) Oleme ve Degerlendirmeye Iliskin Diger Kosullar

Birim i¢in 6ngdriilen sinavlarin gegerlilik siiresi sinavin basarildigi tarihten itibaren 1 yildir. Birimin elde
edilebilmesi i¢in basarilan sinav tarihleri arasindaki siire farki bir y1l1 gecemez.

Yeterlilik birimlerinin gecerlilik siiresi birimin basarildig tarihten itibaren 2 yildir.

9 YETERLILiK BIRIMINI GELISTIREN Tiirkiye Liman Isletmecileri Dernegi
KURUM/KURULUS(LAR) (TURKLIM)
10 YETERLILIK BIRIMINI DOGRULAYAN MYK Ulastirma, Lojistik ve Haberlesme
SEKTOR KOMITESI Sektor Komitesi
- . - [k onay:04/07/2012-2012/49
11 g&‘;‘fs‘{ONETIM KURULU ONAY TARIHI ve | 1. 10 revizvon:10/07/2013-2013/55
02’nolu revizyon:03/09/2014-2014/56
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YETERLILIK BiRiMi EKLERIi

EK Al-1:
Egitim Icerigi:

1. Is Kanunu hakkinda temel bilgiler
2. Is Saghg ve Giivenligi Mevzuati hakkinda temel bilgiler:
2.1.1s saghig1 ve giivenligi talimatlari

2.2.Kimyasallarla giivenli ¢caligma ve malzeme giivenlik bilgi formlar
2.3.Kaza 6nleme talimatlari

2.4.Kisisel koruyucu donanimlar

2.5.Muhtelif makinelerdeki koruma 6nlemleri
2.6.Kaza durumundaki davranig ve ilk yardim bilgisi
2.7.Elektrik akiminin tehlikeleri

2.8.Uretimin cevre i¢in olusturdugu tehlikeler
2.9.Calisanlarin hak ve yiikiimliiliikleri

2.10. ik yardim, tahliye, yanginla miicadele

2.11. Makine ve ekipmanlariin giivenli kullanim

2.12. Is kazalar1 ve meslek hastaliklari

3. Isyerinde karsilasilabilecek saglik ve giivenlik riskleri, koruyucu ve &nleyici tedbirler :
Fiziksel, kimyasal ve biyolojik risk etmenleri :
3.1.Yiiksekte calismada olusabilecek potansiyel riskler ve olus nedenleri

3.2.Toz ve sizintinin bulundugu ortamda olusabilecek potansiyel riskler ve olus nedenleri
3.3.Kapal1 alanda olusabilecek potansiyel riskler ve olus nedenleri
3.4.Giiriltiill, egzozlu ortamda olusabilecek potansiyel riskler ve olug nedenleri
3.5.Doga sartlarinda olusabilecek potansiyel riskler ve olus nedenleri
3.6.Tehlikeli yiiklerle calismada olusabilecek potansiyel riskler ve olus nedenleri
3.7. Atiklarla ¢aligmada olusabilecek potansiyel riskler ve olus nedenleri
3.8.Ergonomiden kaynaklanan potansiyel riskler ve olus nedenleri
3.9.Kusurlu ¢alisma zemininde olusabilecek potansiyel riskler ve olus nedenleri
3.10. Is makineleri, doner aksamli ekipman ve donanimlar ile ¢alismada olusabilecek potansiyel
riskler ve olus nedenleri
Risk degerlendirmesi ve yonetimi
5. Cevre duyarlilig1 ve ¢evre koruma
5.1.Cevre ve insan sagligi
5.2.Cevre kirliligi
5.3. Atik yonetimi
5.4.Geri kazanim /geri doniigiim

>

5.5.Dogal kaynaklarin verimli kullanim
6. Acil durum ve prosediirleri bilgisi

EK A1-2: Yeterlilik Biriminde Belirtilen Degerlendirme Araglari ile Olgiilen Basarim Olgiitlerine

fliskin Tablo
Basarim Olgiitleri Degerlendirme
Arag/lan

1 1.1 | Calisma alani ve is makinesinden kaynaklanabilecek olasi operasyonel T1

riskleri belirleyerek sonuglarini ve etkilerini degerlendirir.
2 1.2 | Yaptig1 degerlendirmeye uygun dnlemleri agiklar. T1
3 2.1 | Calisma sahasinda ve gorev siirecinde, talimatlarina gore is makinesine T1

ve yiike uygun KKD kullanimini bilir.
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4 2.2 | Is makinesini kullanim amacina ve limitlerine uygun kullanir. T1,P1

5 2.3 | IMDG kodlu o6zel islem gerektiren konteyner/yiiklerin emniyetli T1
ellecleme yontemlerini gerekceleri ile aciklar.

6 3.1 | Calisma sahasinda ve ellecleme siirecinde, liman c¢evre koruma T1
talimatlarini bilir

7 3.2 | Is makinesinin yakit, yag ve sintine sizintilarmi talimatlara uygun P1
sekilde kontrol ederek onlem alir.

8 4.1 | Calisma sahasi ve slirecinde verimli ¢alisma unsurlarini tanimlar. T1

9 4.2 | Calisma sahas1 ve siirecinde verimli ¢alisma unsurlariin gerekcelerini T1
aciklar,

10 | 5.1 | Tasvir edilen is kazast durumlarinda talimatina uygun sekilde T1
bildirimde bulunur.

11 |5.2 | Liman acil durum prosediirleri ¢ercevesinde, is makinesi T1
operatorlerinin gorevlerini bilir.

12 | 5.3 | Is makinesinde olasi bir yangin durumunda, gérevleri kapsanindaki Tl
yanginla miicadele prosediirlerini bilir.
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12UY0062-3/A2 Is Organizasyonu Yapma, Gemi ve Liman Yayin Tarihi:04/07/2012 Rev. No:02
Ellegcleme Sahalarinda Hareket Kurallar1 ve Yiik Tanima

12UY0062-3 / A2 IS ORGANIZASYONU YAPMA, GEMIi VE LIMAN ELLECLEME
SAHALARINDA HAREKET KURALLARI VE YUK TANIMA YETERLILIK
BIRIMI

1| YETERLILIK BIRIMIADL | & e Vil Tamma
2 | REFERANS KODU 12UY0062-3 / A2
3 | SEVIYE 3
4 | KREDi DEGERI i
A)YAYIN TARIHI 04/07/2012
5 | B)REVIZYON NO 02
C)REVIZYON TARIiHI 03/09/2014
6 | YETERLILIK BIRIMINE KAYNAK TESKIiL EDEN MESLEK STANDARDI

10UMS0061-3 Liman Ving Operatdrii (RTG ve SSG) (Seviye 3) Ulusal Meslek Standardi

7 | OGRENME CIKTILARI

Ogrenme Ciktisi 1: ise baslama ve tamamlama prosediirlerini aciklar.

Basarim Olgiitleri:

1.1: Vardiya alma ve verme ile is emri, is listesi, is bilgisi alma prosediirlerini liman is makineleri
operatdrleri is tanimlarina gore agiklar.

1.2: Verilen goreve uygun malzeme ve ekipman temini ile ilgili prosediirleri agiklar.

Baglam: Operator is tanimlari, is makinesi ¢aligma talimatlari, malzeme ve ekipmen tedarik prosediirleri.

Ogrenme Ciktis1 2: is siireclerine iliskin kayitlari tutar.

Bagarim Olgiitleri:
2.1: Is makinesi formlarini prosediirlerine uygun olarak tutar.
2.2: Doldurdugu formun onay prosediirlerini izleyerek ilgiliye teslim eder.

Baglam: Is makinesi calisma formu, is makinesi kontrol formlar1 gibi formlar ile form isleme, onay ve
teslim talimatlar1

Ogrenme Ciktis1 3: Liman sahalarinda ve gemi ellecleme sahalarinda giivenlik ve saghk isaretleri
ile isaretci yonlendirmelerine uygun hareket eder.

Basarim Olgiitleri:

3.1: Liman sahalarinda ve gemi ellegleme sahalarinda giivenlik ve saglik isaretlerinin anlamlarini
tanimlar

3.2: Liman sahalarinda ve gemi ellegleme sahalarinda giivenlik ve saglik isaretlerine uygun konumda
hareket eder.

3.3: Liman sahalarinda ve gemi ellegleme sahalarinda trafik isaretgilerinin yonlendirmelerine uyar.

Baglam: Giivenlik ve Saglik Isaretleri Yonetmeligi, giivenlik ve saglk isaretleri, trafik isaretleri, giivenli
calisma talimatlarinda genel emniyet kurallari

Ogrenme Ciktisi 4: Serdiimen yonlendirmelerini takip eder.

Basarim Olgiitler:
4.1: Verilen serdiimen el isaretlerini okur.
4.2: Elleclemede talimatlarina uygun yontemlerle serdiimenle iletisimi siirdiiriir.

©Mesleki Yeterlilik Kurumu, 2014 9



12UY0062-3/A2 Is Organizasyonu Yapma, Gemi ve Liman Yayin Tarihi:04/07/2012 Rev. No:02
Ellegcleme Sahalarinda Hareket Kurallar1 ve Yiik Tanima

Baglam: Giivenlik ve Saglik Isaretleri Yonetmeligi kapsaminda yer alan serdiimen isaret dili, {ic nokta
prensibi ve yontemi

Osrenme Ciktis1 5: Aktarma/nakil araclarini hareket kurallarina uygun yonlendirir.

Basarim Olgiitleri:

5.1: Konteyner/yiikiin indirilecegi, is emrinde tanimlanmis araci anons sistemiyle ¢cagirarak aracin ytikii
indirmek i¢in yaklagma konumunun uygunlugunu kontrol eder.

5.2: Konteyner veya yiikiin indirilecegi uygun konumda olmayan araci, vincin anons sistemiyle
yonlendirerek talimatlarina gore uygun konumda hiza almasini saglar.

Baglam: Is emri ara¢ tamimlama, is makinesi ile ekipmanlarinin giivenli kullanim talimat1 ve teknik
dokiimanlari, ving anons sistemi, serdiimen igaret dili

Ogrenme Ciktis1 6: Limanlara yanasan gemileri, viik ve operasyonel ozelliklerine gore tanir.

Basarim Olgiitleri:

6.1: Temel gemi tiir/gesitlerini tanimlar.

6.2: Temel gemi tiir/gesitlerinin ellecleme operasyonlart agisindan genel yapisini ve temel 6zelliklerini
aciklar.

Baglam: Limanlara yanagan yiik gemilerinin tiir/gesitleri, gemi ambarlar1 ve diger yiikleme ve ellegleme
sahalarina dair teknik dokiimanlar

Ogrenme Ciktis1 7: Gemi iizerindeKki ellecleme operasyonlarinda temel hareket kurallarin1 uygular.

Basarim Olgiitleri:
7.1: Gemide ¢alisma kurallarini agiklar.
7.2: Gemide elleglenecek yiikiin baglama ve sabitleme aparat ve islemlerinin uygunlugunu kontrol eder.

Baglam: Giimriiklii Sahalarda Gemilerde Hareket ve Calisma Sartlari Yonetmeligine gore gemi
operasyon baglama izni ve operasyon kurallari, ISPS kodu gemi giris ve ¢ikis talimati, is makinesi
calisma talimatlar

Ogrenme Ciktis1 8: Konteynerlerin tiirlerini ve ozelliklerini tanir.

Basarim Olgiitleri:
8.1: Konteyner tiirlerini tanimlar.
8.2: Konteynerlerin yiiklere gore temel kullanim 6zelliklerini agiklar.

Baglam: Yiik Konteynerlerinin kodlanmasi, tanimlanmasi ve isaretlenmesine iliskin ulusal ve
uluslararasi teknik standart/lar (TS 1359 EN ISO 6346; genel siniflama-tip ve tiirler)

Osrenme Ciktis1 9: Genel kargo viiklerinin tiirlerini ve ozelliklerini tanir.

Basarim Olgiitleri:

9.1: Genel kargo ytiklerini ve ¢esitlerini tanimlar.

9.2: Genel kargo yiiklerinin ¢esitlerine uygun ekipmanlari tanimlar.
Genel kargo yiikii elleglenmesini etkileyen faktorleri agiklar.

Baglam: Genel kargo smiflamasi kapsamindaki (proje yiikleri dahil) vyiikler ile bu yiiklerin
elleclenmesinde kullanilan ekipmanlar ve aparatlar, genel kargo yiikleri elleclemelerini etkileyen; yiik
ozelligi ve yiik kaynagina bagl elle¢leme talimatlar (varsa), agirlik-denge merkezi faktorii, donanimlarin
ve aparatlarin kapasitesi, donanim ve aparatlarin kullanim talimatlar
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Ogrenme Ciktis1 10: Tehlikeli viiklerin tiirlerini ve temel ozelliklerini tanir.

Basarim Olgiitleri:
10.1: Tehlikeli yiik siniflandirmasin agiklar.
10.2: Tehlikeli ytik etiketlerini ve isaretlerini okur.

Baglam: IMDG kod simiflandirmasi, MSDS malzeme giivenlik bilgi formu, tehlikeli yiiklere iliskin
kodlama sistemi ve tanimlama etiketleri

Ogrenme Ciktis1 11: Lashing/sapan kontrolii yapar.

Basarim Olgiitleri:
11.1: Lashing/sapan uygulamalarinin temel yontemlerini ve ekipmanlarini tanimlar.
11.2: Yiikte/konteynerdeki lashingin/sapanin elleglemeye uygunlugunun teyidini talimatina goére alir.

Baglam: IMDG kod siniflandirma kapsamindaki CTU boliimii, CSC konteyner koseleri ve lashing
dunnage talimatlari

8 | OLCME VE DEGERLENDIRME

8 a) Teorik Sinav

(T1): A2 birimine yonelik teorik smav Ek A2-2’de yer alan “Yeterlilik Biriminde Belirtilen
Degerlendirme Araglari Ile Olgiilen Basarim Olgiitlerine Iliskin Tabloya” gore gerceklestirilir. Teorik
sinav i¢in adaylara en az 15 soruluk 4 segenekli coktan segmeli ve her biri esit puan degerinde test sinavi
uygulanir. Coktan se¢meli sorularla diizenlenmis sinavda yanlis cevaplandirilan sorulardan herhangi bir
puan indirimi yapilmaz. Smavda adaylara her soru i¢in ortalama bir dakika zaman verilir. Yazili sinavda
sorularin en az % 60’1na dogru yanit veren aday basarili sayilir. Sinav sorulari, bu birimde teorik sinav ile
Ol¢iilmesi 6ngoriilen tiim bagarim oSlgiitlerini (Ek A2-2) 6lgmelidir.

8 b) Performansa Dayal Sinav

(P1): A2 birimine yonelik performansa dayali sinav Ek A2- 2’de yer alan “Yeterlilik Biriminde Belirtilen
Degerlendirme Araclar1 ile Olgiillen Basarim Olgiitlerine iliskin Tabloya” gore gergeklestirilir.
Performansa dayali sinav gercek veya gergegine uygun olarak diizenlenmis ¢aligma ortaminda gozlenerek
gerceklestirilir Adayin, yeterlilik birimi ekinde yer alan “Degerlendirme Araglari ile Olgiilen Basarim
Olgiitlerine iliskin Tabloda” belirtilen ve performansa dayali sinav ile dlgiilmesi dngériilen tiim basarim
Olciitleri performansa dayali siav ile 6lclilmelidir. Adayin, performans sinavindan basari saglamasi i¢in
simavin genelinden asgari %80 basar1 gdstermesi gerekir.

8 ¢) Ol¢me ve Degerlendirmeye Iliskin Diger Kosullar

Birim i¢in 6ngdriilen sinavlarin gegerlilik siiresi sinavin basarildigi tarihten itibaren 1 yildir. Birimin elde
edilebilmesi i¢in basarilan sinav tarihleri arasindaki siire farki bir yili gegemez.

Yeterlilik birimlerinin gecgerlilik siiresi birimin basarildig tarihten itibaren 2 yildir.

Adayin kendi ve diger kisilerin can giivenligini tehlikeye sokacak bir davranig gostermesi halinde sinava
son verilir

9 YETERLILiK BIRIMINI GELISTIREN Tiirkiye Liman Isletmecileri Dernegi
KURUM/KURULUS(LAR) (TURKLIM)
10 YETERLILIK BIRIMINi DOGRULAYAN MYK Ulastirma, Lojistik ve Haberlesme
SEKTOR KOMITESI Sektor Komitesi
- . - 11k onay:04/07/2012-2012/49
11 g“A‘;ITS‘{ONETIM KURULU ONAY TARIHL ve | 1. 1 evizvon: 10/07/2013-2013/55
02’nolu revizyon:03/09/2014-2014/56
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YETERLILIK BiRiMi EKLERI

EK A2-1: Yeterlilik Biriminin Kazandirilmasi i¢in Tavsiye Edilen Egitime iliskin Bilgiler
Egitim icerigi:

Liman ve gemi ¢esitleri ve deniz ticaretindeki 6nemi
1.1. Liman gesitleri :
1.1.1.YOnetim cesitlerine gore limanlar
1.1.1.1. Kamu Limanlar1
1.1.1.2. Ozel Limanlar
1.1.2.Elle¢lenen yiiklerin 6zellikleri ve limanlar :
1.1.2.1. Dokme yiik ellecleyen limanlar
1.1.2.2. Karigik yiik ellecleyen limanlar
1.1.2.3. Konteyner ellecleyen limanlar
1.1.2.4. Deniz ticaretinde limanlarin yeri ve dnemi
1.2. Gemi gesitleri :
Elleglenen yiiklerin 6zellikleri ve gemiler :
1.2.1. Temel gemi tiir/gesitleri
1.2.2. Temel gemi tiir/gesitlerinin ellegleme operasyonlari agisindan genel yapisi ve
temel 6zellikleri
1.2.3 Gemide g¢alisma kurallari
1.2.4. Gemide elleglenecek yiikiin baglama ve sabitleme aparat ve islemleri
2. Is organizasyonu
2.1.1s emri alma
2.2.1s emri sonlandirma
2.3.Vardiya teslim alma
2.4.Vardiya teslim etme
2.5.Dokiiman ¢alismasi
3. Konteyner tipi ve kategorileri
3.1.Glinlimiizde kullanilan baslica konteyner tipleri
3.1.1.20 FT DRY Konteyner

3.1.2.40 FT DRY Konteyner

3.1.3.40 FT DRY High Cube Konteyner
3.1.4.20 FT Open Top Konteyner
3.1.5.40 FT Open Top Konteyner

3.1.6.20 FT Flat Rack Konteyner
3.1.7.40 FT Flat Rack Konteyner

3.1.8.Platform konteyner

3.1.9.20 FT Ventilated Konteyner

3.1.10. 20 — 40 FT High Cube Reefer Konteyner
3.1.11. 20 — 40 FT Tank Konteyner

3.1.12. Flexy Tank konteyner

3.1.13. 20 FT ISO Tank Konteyner
3.2.Konteyner kategorileri :
3.2.1.Ithalat konteyner
3.2.2.Ihracat konteyner
3.2.3.Transit konteyner
4. Konteyner ve genel kargo ellecleme ekipmanlarn ve islevleri
4.1.Rihtim operasyon ekipmanlar :
4.1.1.MHC (Mobile Harbour Crane)
4.1.2.SSG (Ship to Shore Gantry)

4.2.Saha operasyon ekipmanlari :
4.2.1.RTG (Rubber Tyred Gantry)
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4.2.2.RMG (Rail Mounted Gantry)
4.2.3.L.CH (Loaded Container Handler)
4.2.4.CRS (Conteyner Reach Stacker)
4.2.5.SC (Straddle Carrier)

4.2.6.ECS (Empty Container Stacker)
4.3.CFS (Container Freight Station) operasyon ekipmanlart :
4.3.1.Forklift

4.3.2.CRS (Conteyner Reach Stacker)
4.4.Liman igi aktarma araglari :
4.4.1.YTT (Yard Towing Truck)

4.4.2.AGV (Automatic Guided Vehicle)
5. Operasyon birimleri, akis semalar1 ve caligsma esaslari
5.1.Saha operasyon, ¢aligma sahalar hareket kurallart:
5.1.1.Konteyner sahalarinin genel 6zellikleri

5.1.2.Saha trafik planlar1 , isaret levhalar ve Isaretciler
5.1.3.Kantar
5.1.4.Liman dis1 sahalar

6. Tehlikeli yiikler ve onlarla ¢alisma
6.1.Tehlikeli yiik tiirleri

6.2. Tehlikeli yiiklerle ¢aligma prosediirleri

EK A2-2: Yeterlilik Biriminde Belirtilen Degerlendirme Araglari ile Olgiilen Basarim Olgiitlerine

Mliskin Tablo
Basarim Olgiitleri Degerlendirme
Arac/lan
1 1.1 Vardiya alma ve verme ile is emri, is listesi, is bilgisi alma T1
prosediirlerini liman i makineleri operatdrleri is tanimlarina gore
aciklar.
2 1.2 Verilen goreve uygun malzeme ve ekipman temini ile ilgili T1
prosediirleri agiklar.
3 2.1 Is makinesi formlarini prosediirlerine uygun olarak tutar. T1
4 2.2 Doldurdugu formun onay prosediirlerini izleyerek ilgiliye teslim eder. T1
5 3.1 Liman ellecleme sahalarinda giivenlik ve saglik isaretlerinin T1
anlamlarini tanimlar.
6 3.2 Liman ellecleme sahalarinda giivenlik ve saglik isaretlerine uygun T1,P1
konumda hareket eder.
7 3.3 Liman ellegleme sahalarinda trafik isaretcilerinin yonlendirmelerine T1,P1
uyar.
8 3.4 Liman elle¢leme sahalar1 diginda eskort esliginde ve karayollar trafik T1
kurallarina uygun sekilde hareket eder.
9 4.1 Verilen serdiimen el igaretlerini okur. T1,P1
10 | 4.2 Elleglemede talimatlarina uygun yontemlerle Serdiimenle iletisimi P1
stirdiiriir.
11 |51 Konteyner/ylikiin indirilecegi, is emrinde tanimlanmig araci anons T1,P1
sistemiyle cagirarak aracin yiikil indirmek icin yaklasma konumunun
uygunlugunu kontrol eder.
12 | 5.2 Konteyner veya yiikiin indirilecegi uygun konumda olmayan araci, P1
vincin anons sistemiyle yonlendirerek talimatlarina gore uygun
konumda hiza almasini saglar.
13 |6.1 Konteyner tiirlerini tanimlar. T1
14 6.2 Konteynerlerin yiiklere gore temel kullanim zelliklerini agiklar. T1
15 |71 Genel kargo yiiklerini ve ¢esitlerini tanimlar. T1
16 | 7.2 Genel kargo yiiklerinin gesitlerine uygun ekipmanlari tanimlar. T1
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17 |73 Genel kargo yiikii elle¢lenmesini etkileyen faktorleri agiklar. T1
18 |8.1 Tehlikeli yiik siniflandirmasini agiklar. T1
19 |82 Tehlikeli yiik etiketlerini ve isaretlerini okur. T1
20 |91 Lashing/sapan uygulamalarinin temel yontemlerini ve ekipmanlarini T1
tanimlar.
21 9.2 Yiikte/konteynerdeki lashingin/sapanin elleglemeye uygunlugunun T1,P1
teyidini talimatina gore alir.
22 | 10.1 | Temel gemi tiir/cesitlerini tanimlar. T1
23 | 10.2 | Temel gemi tiir/cesitlerinin ellegleme operasyonlar1 agisindan genel T1
yapisini ve temel ozelliklerini agiklar.
24 | 11.1 | Gemide ¢alisma kurallarini aciklar. T1
25 | 11.2 | Gemide elleglenecek yiikiin baglama ve sabitleme aparat ve T1
islemlerinin uygunlugunu kontrol eder.
©Mesleki Yeterlilik Kurumu, 2014 14
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12UY0061-3 / A6 MOBIL VINCI TANIMA, MOBIL VINCIN GUNLUK BAKIM ve KONTROLU

YETERLILIK BiRIMi

1 | YETERLILIK BIRIMI ADI | Mobil Vinci Tanima, Mobil Vincin Giinliik Bakim ve Kontrolii
2 | REFERANS KODU 12UY0061-3 / A6
3 | SEVIYE 3
4 | KREDi DEGERI -

A)YAYIN TARIHI 04/07/2012
5 | B)REVIZYON NO 02

C)REVIZYON TARIHi 03/09/2014
6 | YETERLILIK BIRIMINE KAYNAK TESKIiL EDEN MESLEK STANDARDI

11UMS0175-3 Mobil Ving Operatorii (Seviye 3) Ulusal Meslek Standardi

7 | OGRENME CIKTILARI

Osrenme Ciktis1 1: Mobil vincin ézelliklerini ve teknolojisini tanir.

Basarim Olgiitleri:

1.1: Mobil Vincin tanim1 ve operasyonel 6zelliklerini agiklar.

1.2: Mobil Vincin yiiriiyiis, sabitleme pimi ve denge ayaklari, kaldirma (ilgili boom ¢esitleri), elektrik-
elektronik, isletim, mekanik, hidrolik, giivenlik sistemleri donanimlar1 ve ¢alisma prensiplerini aciklar.
1.3: Mobil Vincin spreader ve/veya yardimei ekipmanlarinin 6zelliklerini fonksiyonlarina gore agiklar.
1.4: Mobil Vincin yiikseklik, genislik ebatlarini tanimlar.

1.5: Mobil Vincin yiikkleme diyagrami (kaldirma kapasitesi), yiik momenti siniri, aksamlari gibi
oOzelliklerini aciklar.

1.6: Mobil Vincin yiikseklik, genislik, ebatlari, yiikkleme diyagrami (kaldirma kapasitesi), yiik momenti
sinir1, aksamlar1 gibi 6zelliklerinin ¢aligma sartlarina etkisini agiklar.

Baglam: Mobil Vinci teknik dokiimanlari, spreader ve yardimci ekipmanlarinin dzellikleri ve
fonksiyonlarina dair teknik dokiimanlar

Osrenme Ciktis1 2: Mobil vincin calisma éncesi fiziki kontrollerini yapar.

Basarim Olgiitleri:

2.1: Kullanim 06ncesi kontrol talimatlarina goére vincin hareket ve yiirliylis sistemlerinin fiziki
kontrollerini, yapar.

2.2: Kullanim &ncesi kontrol talimatlarina uygun olarak vincin elektrik, elektronik ve kontrol, kumanda
sistemlerinin (dis besleme kablosu, akii besleme ve ana salteri dahil) hareket dncesi kontrollerini yapar.
2.3: Vincin i¢-dis acil durdurma butonlarinin islerligini kontrol eder.

2.4: Kullanim 6ncesi kontrol talimatlarina uygun sekilde, vincin dis sasi ve temizlik kontrollerini yapar.
2.5: Vincin makine fiziki kontrollerini ve takviyelerini talimatina gére yapar.

2.6: Vincin hareket 6ncesi boom (ekipman, baglanti ve eklentiler dahil) fiziki kontrollerini yapar.

2.7: Kabin i¢i ylizeyleri ve kabin camlarinin temizliginin yapilmasi ve kontroliiniin ¢aligma sartlarina
etkisini agiklar.

Baglam: Mobil Ving¢ teknik dokiimanlari, spreader ve yardimci ekipmanlarinin 6zellikleri ve
fonksiyonlarina dair teknik dokiimanlar ile bunlarin kontrol listeleri, is makinesi kullanim 6ncesi kontrol
talimati, dis sasi; halatlar, halat tamburlari, makaralar, operatér kabini dis baglantilar, kule kilidi, alt sasi
terazisi, kablo makarasi, otomatik yaglama kutusu, vb
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Osrenme Ciktis1 3: Mobil vincin fonksiyonel kontrollerini yapar.

Basarim Olgiitleri:

3.1: Kabin i¢i koltuk ve cam fonksiyonel ayar ve kontrollerini talimatina uygun olarak yapar.

3.2: Is makinesine enerji verme (elektrik ve dizel olarak) prosediirlerini uygulayarak faal hale getirir.

3.3: Aydinlatma ve ikaz sisteminin fonksiyonelligini kontrol eder.

3.4: Calisma ekraninin ¢aligirligini ve ekran uyarilarinin fonksiyonelliklerini talimatina gére kontrol eder.
3.5: Spreader’e enerji vererek makine ile uyumunu kontrol eder.

3.6: Ving yiiriiyiisiiniin fonksiyonellik testlerini talimatina uygun olarak yapar.

3.7: Denge ayaklarinmi kurarak terazi ayarlarini kontrol eder.

3.8: Kule kilit pimi, serbest kalma, kaldirma-indirme diizenekleri ve limit-switch’lerin ¢alisirhigini
kontrol eder.

3.9: Acil durdurma fonksiyonu kontrollerini yapar.

3.10: Spreader’in fiziki durumunu ve genel fonksiyonlarinin ¢alisirligini kontrol eder.

3.11: Boom goriintii, koga pimi, kablo ¢orabi, kaldirma, spreader gobek kilidi ve indirme sistemlerinin
fonksiyonellik kontroliinii talimatina gére yapar.

Baglam: Mobil Ving teknik dokiimanlari, spreader ve yardimci ekipmanlarinin o6zellikleri ve
fonksiyonlarina dair teknik dokiimanlar ile bunlarin kontrol listeleri, is makinesi kullanim 6ncesi kontrol
talimati

Ogrenme Ciktis1 4: Mobil vincin hata giderme prosediirlerini uygular.

Basarim Olgiitleri:

4.1: Mobil Vingte olusan hata uyarilarin1 ekran {izerinden takip ederek yorumlar.

4.2: Mobil Vingte olusan operasyonu ve ¢alismayi engellemeyen hatalari ekran tizerinden tespit eder.
4.3:Mobil Vingte olusan yetkisi dahilindeki hatalari prosediiriine uygun olarak giderir.

Baglam: Mobil Ving teknik dokiimanlari, PLC sistemi, spreader ve yardimci ekipmanlarinin dzellikleri
ve fonksiyonlarina dair teknik dokiimanlar ile bunlarin hata kontrol listeleri

Ogrenme Ciktis1 5: Ariza tespitine yardim eder.

Basarim Olgiitleri:
5.1: Mobil Vingte meydana gelen arizanin olusma kosullari, etkileri ve sonuglart itibari ile agiklar.
5.2: Arizanin lokalize edilmesinde teknik ekibin yonlendirmesine gore, operasyonel destek verir.

Baglam: Mobil Ving¢ teknik dokiimanlari, spreader ve yardimci ekipmanlarinin 6zellikleri ve
fonksiyonlarina dair teknik dokiimanlar ile bunlarin hata kontrol listeleri

8 | OLCME VE DEGERLENDIRME

8 a) Teorik Smmav

(T1): A6 birimine yonelik teorik sinav Ek A6-2’de yer alan “Yeterlilik Biriminde Belirtilen
Degerlendirme Araglar1 ile Olgiilen Basarim Olgiitlerine Iliskin Tabloya” gore gerceklestirilir. Teorik
sinav i¢in adaylara en az 15 soruluk 4 secenekli coktan se¢meli ve her biri esit puan degerinde test sinavi
uygulanir . Coktan se¢meli sorularla diizenlenmis sinavda yanlis cevaplandirilan sorulardan herhangi bir
puan indirimi yapilmaz. Sinavda adaylara her soru i¢in ortalama bir dakika zaman verilir. Yazili sinavda
sorularin en az % 60’ma dogru yanit veren aday basarili sayilir. Sinav sorulari, bu birimde teorik sinav ile
Ol¢iilmesi 6ngoriilen tiim bagarim oSlgiitlerini (Ek A6-2) 6lgmelidir.

8 b) Performansa Dayah Sinav

(P1): A6 birimine yonelik performansa dayali sinav Ek A6- 2°de yer alan “Yeterlilik Biriminde Belirtilen
Degerlendirme Araclar1 ile Olgiillen Basarim Olgiitlerine iliskin Tabloya” gore gergeklestirilir.
Performansa dayali sinav gercek veya gergegine uygun olarak diizenlenmis ¢alisma ortaminda gézlenerek
gerceklestirilir Adayin, yeterlilik birimi ekinde yer alan “Degerlendirme Araglari Ile Olgiilen Basarim

©Mesleki Yeterlilik Kurumu, 2014 16



12UY0061-3/A6 Mobil Vinci Tanima, Mobil Vincin Yayin Tarihi:04/07/2012 Rev. No:02
Giinliik Bakim ve Kontrolii

Olgiitlerine Iliskin Tabloda” belirtilen ve performansa dayali sinav ile dl¢iilmesi 6ngériilen tiim basarim
oOlciitleri performansa dayali sinav ile dlgiilmelidir. Adayin, performans sinavindan basari saglamasi i¢in
sinavin genelinden asgari %80 basar1 gdstermesi gerekir.

8 ¢) Olgme ve Degerlendirmeye Iliskin Diger Kosullar

Birim i¢in 6ngoriilen sinavlarin gegerlilik siiresi sinavin basarildigi tarihten itibaren 1 yildir. Birimin elde
edilebilmesi i¢in basarilan siav tarihleri arasindaki siire farki bir yili gegemez.

Yeterlilik birimlerinin gecerlilik siiresi birimin basarildig: tarihten itibaren 2 yildir.

Adayin kendi ve diger kisilerin can giivenligini tehlikeye sokacak bir davranis gostermesi halinde sinava
son verilir

9 YETERLILIK BIRIMINI GELISTIREN Tiirkiye Liman Isletmecileri Dernegi
KURUM/KURULUS(LAR) (TURKLIM)
10 YETERLILIK BIRIMINI DOGRULAYAN MYK Ulastirma, Lojistik ve Haberlesme
SEKTOR KOMITESI Sektor Komitesi
. . - Ik onay:04/07/2012-2012/49
11 g"A‘i(IfS‘I{ONETIM KURULU ONAY TARIHI ve | 1. 10 revizvon:10/07/2013-2013/55
02’nolu revizyon:03/09/2014-2014/56

YETERLILIK BiRiMi EKLERIi

EK A6-1: Yeterlilik Biriminin Kazandirilmasi igin Tavsiye Edilen Egitime iliskin Bilgiler
Egitimin icerigi :

1. Mobil vincin ozellikleri (yiikseklik, genislik ebatlarini ,Vincin yiiriiyiis, sabitleme pimi ve
denge ayaklari, kaldirma (ilgili boom gesitleri), elektrik-elektronik, isletim, mekanik, hidrolik,
giivenlik sistemleri donanimlari, Vincin spreader ve/veya yardimci ekipmanlarmi ve
teknolojisi (yiikleme diyagrami ,kaldirma kapasitesi), yiik momenti siniri,

2. Mobil vincin ¢alisma 6ncesi ( hareket ve yiiriiyiis sistemlerinin, vincin elektrik, elektronik ve
kontrol, kumanda sistemlerinin (dis besleme kablosu, akii besleme ve ana salteri dahil), i¢-dis
acil durdurma butonlarinin, dis sasi ve temizlik) fiziki kontroller
Kabin i¢i yilizeyleri ve kabin camlarinin temizligi
Mobil vincin fonksiyonel (koltuk ve cam fonksiyonel ayar ve kontrolleri , elektrik ve dizel
enerji sistemleri , Aydinlatma ve ikaz sisteminin, Calisma ekraninin ¢alisirhiginin ve ekran
uyarilari, Spreader’e enerji verme, Denge ayaklarimi kurarak terazi ayarlari, Kule kilit pimi,
serbest kalma, kaldirma-indirme diizenekleri ve limit-switch’lerin ¢alisirligi , Acil durdurma
fonksiyonu , Boom goriintli, koga pimi, kablo ¢orabi, kaldirma, spreader gobek kilidi ve
indirme sistemlerinin) kontrolleri

5. Mobil vincin hata giderme prosediirleri ( operasyonu ve ¢alismayi engellemeyen hatalarin
yetkisi dahilindekilerin prosediiriine uygun olarak giderilmesi)

6. Ariza tespiti

~w

EK AG6-2: Yeterlilik Biriminde Belirtilen Degerlendirme Araglari ile Olgiilen Basarim Olgiitlerine

fliskin Tablo
Basarim Olgiitleri Degerlendirme
Arag/lan
1 1.1 Mobil Vincin tanimi1 ve operasyonel 6zelliklerini agiklar. T1
2 1.2 Mobil Vincin yliriiyiis, sabitleme pimi ve denge ayaklari, kaldirma T1,P1

(ilgili boom gesitleri), elektrik-elektronik, isletim, mekanik, hidrolik,
giivenlik sistemleri donanimlar1 ve caligma prensiplerini agiklar.

3 1.3 Mobil Vincin spreader ve/veya yardimcei ekipmanlariin 6zelliklerini T1,P1
fonksiyonlarina gore aciklar.
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4 1.4 Mobil Vincin yiikseklik, genislik ebatlarini tanimlar. T1

5 1.5 Mobil Vincin yiikleme diyagrami (kaldirma kapasitesi), yliik momenti T1
sinir1, aksamlari gibi 6zelliklerini agiklar.

6 1.6 Mobil Vincin yiikseklik, genislik, ebatlari, ylikleme diyagrami T1
(kaldirma kapasitesi), yiikk momenti sinir1, aksamlar1 gibi
Ozelliklerinin ¢aligma sartlarina etkisini agiklar.

7 2.1 Kullanim 6ncesi kontrol talimatlarina gore vincin hareket ve ylirlyiis P1
sistemlerinin fiziki kontrollerini, yapar.

8 2.2 Kullanim 6ncesi kontrol talimatlarina uygun olarak vincin elektrik, P1
elektronik ve kontrol, kumanda sistemlerinin (dis besleme kablosu,
akii besleme ve ana salteri dahil) hareket 6ncesi kontrollerini yapar.

9 2.3 Vincin i¢g-dis acil durdurma butonlarinin iglerligini kontrol eder. P1

10 | 24 Kullanim 6ncesi kontrol talimatlarina uygun sekilde, vincin dig sasi P1
ve temizlik kontrollerini yapar.

11 | 25 Vincin makine fiziki kontrollerini ve takviyelerini talimatina gore P1
yapar.

12 |26 Vincin hareket 6ncesi boom (ekipman, baglant1 ve eklentiler dahil) P1
fiziki kontrollerini yapar.

13 | 2.7 Kabin i¢i ylizeyleri ve kabin camlarmin temizliginin yapilmasi ve P1
kontroliiniin ¢alisma sartlarina etkisini agiklar.

14 | 3.1 Kabin i¢i koltuk ve cam fonksiyonel ayar ve kontrollerini talimatina P1
uygun olarak yapar.

15 | 3.2 Is makinesine enerji verme (elektrik ve dizel olarak) prosediirlerini T1,P1
uygulayarak faal hale getirir.

16 |33 Aydinlatma ve ikaz sisteminin fonksiyonelligini kontrol eder. P1

17 |34 Calisma  ekranminin  c¢alisirthigimi  ve  ekran  uyarilarimin T1,P1
fonksiyonelliklerini talimatina gore kontrol eder.

18 |35 Spreader’e enerji vererek makine ile uyumunu kontrol eder. Pl

19 |36 Ving yiirlyligiiniin fonksiyonellik testlerini talimatina uygun olarak P1
yapar.

20 | 3.7 Denge ayaklarini kurarak terazi ayarlarinmi kontrol eder. T1,P1

21 |38 Kule kilit pimi, serbest kalma, kaldirma-indirme diizenekleri ve limit- P1
switch’lerin galisirligini kontrol eder.

22 3.9 Acil durdurma fonksiyonu kontrollerini yapar. P1

23 | 3.10 | Spreader’in fiziki durumunu ve genel fonksiyonlarinin g¢alisirligim P1
kontrol eder.

24 | 3.11 | Boom goriintii, koca pimi, kablo gorabi, kaldirma, spreader gobek T1,P1
kilidi ve indirme sistemlerinin fonksiyonellik kontroliinii talimatina
gore yapar.

25 |41 Mobil Vingte olusan hata uyarilarini ekran tizerinden takip ederek T1,P1
yorumlar.

26 | 4.2 Mobil Vingte olusan operasyonu ve ¢alismay1 engellemeyen hatalar T1,P1
ekran lizerinden tespit eder.

27 4.3 Mobil Vingte olusan yetkisi dahilindeki hatalar1 prosediiriine uygun T1,P1
olarak giderir.

28 |51 Mobil Vingte meydana gelen arizanin olugma kosullari, etkileri ve T1
sonuglari itibari ile agiklar.

29 |52 Arizanin lokalize edilmesinde teknik ekibin yonlendirmesine gore, T1,P1
operasyonel destek verir.
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12UY0061-3 / A7 MOBIL VINCi YUORUTME ve KONUMLANDIRMA YETERLILIK

BiRiMi

1 | YETERLILIK BIRIMI ADI | Mobil Vinci Yiiriitme Ve Konumlandirma
2 | REFERANS KODU 12UY0061-3 / A7
3 | SEVIYE 3
4 | KREDI DEGERI -

A)YAYIN TARIHI 04/07/2012
5 | B)REVIZYON NO 02

C)REVIZYON TARIHi 03/09/2014
6 | YETERLILIK BIRIMINE KAYNAK TESKIiL EDEN MESLEK STANDARDI

11UMSO0175-3 Mobil Ving Operatorii (Seviye 3) Ulusal Meslek Standardi

7/ | OGRENME CIKTILARI

Osrenme Ciktis1 1: Mobil vinci viiriitiir.

Basarim Olgiitleri:

1.1: Kule sase baglant1 gobek kilidini kilitli konuma alir.

1.2: Boom agis1 ve kanca yiiksekligini talimatina uygun sekilde ayarlar.

1.3: Ving destek ayaklarini yiirliylis pozisyonuna alarak, serdiimene yiiriiylise hazir isareti verip yiiriiyiis
yolunun harekete uygunlugunu kontrol eder.

1.4: Vinci kumanda diizeneklerini kullanarak yiiriitiir.

1.5: Kisa mesafe yer degisikliklerinde vinci ayaklar1 agik pozisyonda ve serdiimen yardimiyla yiiriiterek
yer degisimi yapar.

Baglam: Mobil ving giivenli kullanim talimati, mobil ving teknik dokiimanlari, PLC sistemi/kabin igi
kumanda donanimlari, is makinesi ikaz-anons sistemi

Ogrenme Ciktis1 2: Mobil ving ile hiza alir.

Basarim Olgiitleri:

2.1: Sahanin durumuna gore yiikiin indirme-kaldirma mesafe ayarini talimatina uygun sekilde yapar.

2.2: Vincin orta merkezini galisilacak yiik istifinin/ambarin orta merkezine konumlandirarak sase ile
ambar kapagi genisliginin ayn1 hizada olmasin1 saglar.

Baglam: Mobil ving giivenli kullanim talimati

Osrenme Ciktis1 3: Mobil vinci yere sabitler.

Basarim Olgiitleri:

3.1: Vincin kurulacagr yerin uygunlugunun serdiimen ile isaretleserek kontrol edilmesini saglar.
3.2: Vincin ayaklarini talimatlarina uygun sekilde agarak kurar.

3.3: Vincin kurulu halde tam terazide olmasini saglar.

3.4: Vincin st kule ve sase baglant1 kilidini agarak kumanday: alt saseden iist saseye gegirir.

Baglam: Mobil ving giivenli kullanim talimat:

Osrenme Ciktis1 4: Mobil ving ile talimatlara uygun konumda bekleme yapar.

Basarim Olgiitleri:

4.1: Emniyet kaynakli zorunlu durumlar disinda mobil ving ile yiik askida iken bekleme yapmaz.
4.2: Yikli halde bekleme zorunlulugu olan acil durumlarda, yiikii yere birakarak bekleme yapar.
4.3: Yiiksiiz bekleme gerektiren durumda vinci park pozisyonuna getirerek bekleme yapar.
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Baglam: Mobil ving giivenli kullanim talimati, ellecleme siireclerinde verimlilik talimatlar1 (enerji
tasarrufu, yakit verimliligi, duruslar, vb.), PLC sistemi/kabin i¢i kumanda donanimlari

Osrenme Ciktis1 5: Mobil vinci park eder.

Basarim Olgiitleri:

5.1: Vinci park alanina yiiriiterek tanimlanan yerde talimatlarina uygun sekilde ayaklarini yere
sabitleyerek park pozisyonuna getirir.

5.2: Vincin kabin i¢i sistemlerini talimatlarindaki islem sirasina gore durdurur.

5.3: Vincin (varsa) besleme kablosunu ilgili panoya takarak makinenin enerji aldigini, talimatina
gore kontrol eder.

Baglam: Mobil ving giivenli kullanim talimat:

8 | OLCME VE DEGERLENDIRME

8 a) Teorik Simnav

(T1): A7 birimine yonelik teorik smmav Ek A7-2’de yer alan “Yeterlilik Biriminde Belirtilen
Degerlendirme Araglari Ile Olgiilen Basarim Olgiitlerine Iliskin Tabloya” gore gerceklestirilir. Teorik
sinav i¢in adaylara en az 10 soruluk 4 se¢enekli coktan segmeli ve her biri esit puan degerinde test sinavi
uygulanir. Coktan se¢meli sorularla diizenlenmis sinavda yanlis cevaplandirilan sorulardan herhangi bir
puan indirimi yapilmaz. Smavda adaylara her soru i¢in ortalama bir dakika zaman verilir. Yazili sinavda
sorularin en az % 60°1na dogru yanit veren aday basarili sayilir. Sinav sorulari, bu birimde teorik sinav ile
Ol¢iilmesi 6ngoriilen tiim bagarim oSlgiitlerini (Ek A7-2) 6lgmelidir.

8 b) Performansa Dayah Sinav

(P1): A7 birimine yonelik performansa dayali sinav Ek A7- 2°de yer alan “Yeterlilik Biriminde Belirtilen
Degerlendirme Araclar1 ile Olgiillen Basarim Olgiitlerine iliskin Tabloya” gore gergeklestirilir.
Performansa dayali1 sinav gercek veya gercegine uygun olarak diizenlenmis calisma ortaminda gozlenerek
gerceklestirilir Adaym, yeterlilik birimi ekinde yer alan “Degerlendirme Araglar ile Olgiilen Basarim
Olgiitlerine iliskin Tabloda” belirtilen ve performansa dayali sinav ile dl¢iilmesi éngoriilen tiim basarim
Olciitleri performansa dayali siav ile 6lclilmelidir. Adayin, performans sinavindan basar1 saglamasi i¢in
simavin genelinden asgari %80 basar1 gdstermesi gerekir.

8 ¢) Oleme ve Degerlendirmeye Iliskin Diger Kosullar

Birim i¢in 6ngoriilen siavlarin gegerlilik siiresi sinavin basarildig: tarihten itibaren 1 yildir. Birimin elde
edilebilmesi i¢in basarilan sinav tarihleri arasindaki siire farki bir yili gegemez.

Yeterlilik birimlerinin gegerlilik siiresi birimin bagarildig: tarihten itibaren 2 yildir.

Adaym kendi ve diger kisilerin can giivenligini tehlikeye sokacak bir davranis gostermesi halinde sinava
son verilir

9 YETERLILIiK BIRIMINI GELISTIREN Tiirkiye Liman Isletmecileri Dernegi
KURUM/KURULUS(LAR) (TURKLIM)
10 YETERLILIK BIRIMINI DOGRULAYAN MYK Ulastirma, Lojistik ve Haberlesme
SEKTOR KOMITESI Sektor Komitesi
- . - 11k onay:04/07/2012-2012/49
11 g?;lfs‘fONETIM KURULU ONAY TARIHL ve | /. 1 evizvon: 10/07/2013-2013/55
02’nolu revizyon:03/09/2014-2014/56

YETERLILIK BiRiMi EKLERI

EK A7-1: Yeterlilik Biriminin Kazandirilmasi igin Tavsiye Edilen Egitime Iliskin Bilgiler

Egitim icerigi :
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1. Mobil Vinci yiiriitiilmesi
1.1.Kule sase baglant1 gobek kilidini kilitli konuma alinmasi
1.2.Boom agis1 ve kanca yiiksekligini talimatina uygun sekilde ayarlanmasi
1.3.Ving destek ayaklarinmi yiiriiylis pozisyonuna alarak, serdiimene yiiriiyiise hazir isareti verip
yiiriiylis yolunun harekete uygunlugunu kontrol edilmesi
1.4.Vinci kumanda diizeneklerini kullanarak yiiriitiilmesi

2. Mobil ving ile hiza alinmasi
2.1.Sahanin durumuna gore yiikiin indirme-kaldirma mesafe ayarinin yapilmasi
2.2.Vincin orta merkezini ¢aligilacak yiik istifinin/ambarin orta merkezine konumlandirarak sase
ile ambar kapag1 genisliginin ayn1 hizada olmasim1 saglanmasi

3. Mobil Vincin yere sabitlenmesi.

3.1.Vincin kurulacagi yerin uygunlugunun serdiimen ile isaretleserek kontrol edilmesi.

3.2.Vincin ayaklarini talimatlarina uygun sekilde agilmasi

3.3.Vincin kurulu halde tam terazide olmasini saglanmasi

3.4.Vincin st kule ve sase baglanti kilidini agarak kumandanin alt saseden iist saseye gegirilmesi
Mobil Ving ile talimatlara uygun konumda bekleme yapilmasi

5. Mobil vinci park edilmesi igslemleri

e

EK A7-2: Yeterlilik Biriminde Belirtilen Degerlendirme Araglari Ile Olgiilen Basarim Olgiitlerine

Mliskin Tablo
Basarim Olgiitleri Degerlendirme
Arac/lan

1 1.1 | Kule sase baglant1 gobek kilidini kilitli konuma alir. P1

2 1.2 | Boom agis1 ve kanca yiiksekligini talimatina uygun sekilde ayarlar. P1

3 1.3 | Ving destek ayaklarimi yiirliylis pozisyonuna alarak, serdiimene P1
ylirliylise hazir isareti verip yiirliylis yolunun harekete uygunlugunu
kontrol eder.

4 1.4 | Vinci kumanda diizeneklerini kullanarak yiiriitiir. P1

5 1.5 | Kisa mesafe yer degisikliklerinde vinci ayaklar1 agik pozisyonda ve P1
serdiimen yardimiyla yiiriiterek yer degisimi yapar.

6 2.1 | Sahanmn durumuna gore yiikiin indirme-kaldirma mesafe ayarin T1,P1
talimatina uygun sekilde yapar.

7 2.2 | Vincin orta merkezini ¢alisilacak yiik istifinin/ambarin orta merkezine T1,P1
konumlandirarak sase ile ambar kapagi genisliginin ayni hizada
olmasini saglar.

8 3.1 | Vincin kurulacagi yerin uygunlugunun serdiimen ile isaretleserek P1
kontrol edilmesini saglar.

9 3.2 | Vincin ayaklarini talimatlarina uygun sekilde agarak kurar. T1,P1

10 | 3.3 | Vincin kurulu halde tam terazide olmasin saglar. T1,P1

11 | 3.4 | Vincin ist kule ve sase baglant1 kilidini agarak kumanday1 alt saseden P1
list saseye gegirir.

12 | 4.1 | Emniyet kaynakli zorunlu durumlar diginda mobil ving ile yiik askida T1
iken bekleme yapmaz.

13 | 4.2 | Yiiklii halde bekleme zorunlulugu olan acil durumlarda, yiikii yere T1,P1
birakarak bekleme yapar.

14 | 4.3 | Yiiksiiz bekleme gerektiren durumda vinci park pozisyonuna getirerek T1,P1
bekleme yapar.

15 | 5.1 | Vinci park alanmna yiiriiterek tanimlanan yerde talimatlarina uygun T1,P1
sekilde ayaklarini yere sabitleyerek park pozisyonuna getirir.

16 | 5.2 | Vincin kabin igi sistemlerini talimatlarindaki islem sirasina gore T1,P1
durdurur.

17 | 5.3 | Vincin (varsa) besleme kablosunu ilgili panoya takarak makinenin P1
enerji aldigini, talimatina gore kontrol eder.
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12UY0061-3 / A8 MOBIL VINC iLE YUK ELLECLEME YETERLILIK BiRiMi

1 | YETERLILIK BiRIMI ADI | Mobil Ving ile Yiik Ellegleme
2 | REFERANS KODU 12UY0061-3/ A8
3 | SEVIYE 3
4 | KREDi DEGERI -
A)YAYIN TARIHI 04/07/2012
5 | B)REVIZYON NO 02
C)REVIZYON TARIHi 03/09/2014
6 | YETERLILIK BIRIMINE KAYNAK TESKIL EDEN MESLEK STANDARDI

11UMS0175-3 Mobil Ving Operatorii (Seviye 3) Ulusal Meslek Standardi

7 | OGRENME CIKTILARI

Ogrenme Ciktisi 1: Yiikii sapan/halat/kancaya veya spreader’e sabitler.

Basarim Olgiitleri:

1.1: Boom hareketleri ile yiikle vincin uzakligini ayarlar.

1.2: Yiikiin 6zelligine uygun tasima ve kavrama ekipmanlarini tanimlar.

1.3: Sapanciya yiikii vincin halat/kancasina baglatip sapan halat bosluklarini ayarlayarak halat/kanca ile
yiikiin denge konumuna gelmesini saglar.

1.4: Yike ve ¢alisma konumuna uygun olarak agik alanlarda flipperi veya gemide kizagi kullanarak
spreader’i serdiimen yardimiyla konteyner iizerine oturtup kilitleme sistemi ile sabitler.

Baglam: Mobil ving giivenli kullanim talimati ve mobil ving ile ekipmanlarmin &zellikleri ve
fonksiyonlarina dair teknik dokiimanlar, PLC sistemi/kabin i¢i kumanda donanimlari, tasima ve kavrama
ekipmanlari; giivenlik sertifikali halat, overframe, sapan ve spreader, vb.

Osrenme Ciktis1 2: Yiikle vira yapar.

Basarim Olgiitleri:

2.1: Ikaz sisteminden, spreader ile konteynerin kilitli pozisyonda oldugunu teyit edip kontrollii
hareketlerle konteyneri veya sapanli yiikii, bulundugu yerden yavasga ayirarak agirlik denge
kontrolii yapar.

2.2: Ambar iginde veya kizakli gemilerde, kizak i¢inde sikismay1 onleyici saga-sola kaydirma ve yavas
kaldirma hareketleri ile vira yaparak boom ile kogay1 ayn1 hizaya alir.*

2.3: Kontrol ve dengeleme sonuglarina gore yiikii talimatlara uygun giivenli yiikseklikte kaldirir.

2.4: Kaldirma esnasinda tespit ettigi, yikleme agirlik sinirini ge¢mis konteynerler i¢in talimatlarina
uygun sekilde bildirimde bulunur.!

Baglam: Mobil ving gilivenli kullanim talimati ve mobil ving ile ekipmanlarinin 6zellikleri ve

fonksiyonlarina dair teknik dokiimanlar, PLC sistemi/kabin i¢i kumanda donanimlari, serdiimen isaret
dili.

Osrenme Ciktis1 3: Yiikle doniis vapar.

Basarim Olgiitleri:
3.1: Yiiki giivenli mesafeye kaldirdiktan sonra yiikiin birakilacagi yer yoniinde vinci, herhangi bir
ara¢ ya da insan iizerinden ge¢irmeden, kontrollii bir sekilde dondiiriir.

! MHC igin gecerlidir.
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3.2: Boom hareketleri ile yiikiin havada/askidaki salimimini en diisiik seviyeye getirerek inecegi yerin
hizasina getirir.

Baglam: Mobil ving giivenli kullanim talimati ve mobil ving ile ekipmanlarinin o6zellikleri ve
fonksiyonlarina dair teknik dokiimanlar, PLC sistemi/kabin i¢i kumanda donanimlari, serdiimen isaret
dili.

Ogrenme Ciktis1 4: Yiikii mayna yapar.

Basarim Olciitleri:

4.1: Yiikin inece8i yerin giivenligini, hasar durumunu, insansiz oldugunu ve Yiikiin giivenligini
tehdit edecek maddelerin olup olmadigini kontrol eder.

4.2: Araca/gemiye/yere hizalanan yiikii/konteyneri diisiik hizla kontrollii sekilde hedeflenen yere
indirerek talimatina gore serdiimenden yiikiin/konteynerin uygun sekilde oturdugu bilgisini alir.

4.3: Spreader’i konteynerden/yiikten kilit sistemini kullanarak ayirip vira hareketine geger.

4.4: Sapanli yiiklerde birakilan yiikiin sapanci vasitasiyla vingten ayrildiginin teyidini serdiimenden alir.

Baglam: Mobil ving gilivenli kullanim talimati ve mobil ving ile ekipmanlarinin 6zellikleri ve
fonksiyonlarina dair teknik dokiimanlar, PLC sistemi/kabin i¢i kumanda donanimlari, serdiimen isaret
dili, ving anons sistemi, MHC i¢in; gemi yiikleme sahalari bay planlarmin 6zellikleri ve bay plani
formlart.

Osrenme Ciktis1 5: Gemide kapak acma ve kapama hareketi yontemlerini aciklar. 2

Basarim Olgiitleri:

5.1: Gemi ambar kapagini agmadan Once serdiimen yardimiyla, gemi kapagi Kkilitlerinin acik
olduguna, kapak iizerinde, operasyon sirasinda diisebilecek herhangi bir malzeme ve insan
olmadigina dair kontrol prosediirlerini agiklar.

5.2: Spreader’i/donanimlari agilacak gemi ambar kapagina hizalama ve sabitleme yonteminin agamalarini
tanimlar.

5.3: Kapagin konacagi yerin uygunluk kontroliinii de igerecek sekilde gemi ambar kapaginin kizaklara
takmadan, serdiimen yardimiyla vira yapma yontemlerini gerekgeleriyle agiklar.

5.4: Alinan gemi ambar kapagini, konulacag: yere dengeli, kontrollii hizda serdiimen yardimiyla doniis ve
mayna yaparak oturtma ayaklarinin {izerine koyma yontemini agiklar.

5.5: Mayna ile en fazla kag tane ve/veya nereye gemi ambar kapag istif edilebilecegini agiklar.

5.6: Puantor yardimiyla kapanacak kapagin taginacagi gemi alaninin gilivenlik altina alinmasina iliskin
adimlar1 gerekgeli olarak agiklar.

5.7: Kapanacak gemi ambar kapagini; vira, doniis ve mayna hareketleri ile gemideki haznesine serdiimen
yonlendirmesiyle yerlestirme adimlarini tanimlar.

Baglam: MHC, sahil ve gemi vinci giivenli kullanim talimati ve MHC, sahil ve gemi vinci ile
ekipmanlarinin teknik dokiimanlari, gemide ¢alisma prosediirleri, serdiimen isaret dili, ving anons
sistemi.

8 | OLCME VE DEGERLENDIRME

8 a) Teorik Smmav

(T1): A8 birimine yonelik teorik smmav Ek A8-2’de yer alan “Yeterlilik Biriminde Belirtilen
Degerlendirme Araglar1 ile Olgiilen Basarim Olgiitlerine Iliskin Tabloya” gore gerceklestirilir. Teorik
sinav i¢in adaylara en az 15 soruluk 4 segenekli coktan se¢meli ve her biri esit puan degerinde test sinavi
uygulanir . Coktan segmeli sorularla diizenlenmis sinavda yanlis cevaplandirilan sorulardan herhangi bir
puan indirimi yapilmaz. Sinavda adaylara her soru i¢in ortalama bir dakika zaman verilir. Yazili sinavda
sorularin en az % 60’1na dogru yanit veren aday basarili sayilir. Sinav sorulari, bu birimde teorik sinav ile

2 MHC igin gecerlidir.
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Olciilmesi ongoriilen tiim basarim oSlgiitlerini (Ek A8-2) 6lgmelidir.

8 b) Performansa Dayalh Sinav

(P1): A8 birimine yonelik performansa dayali sinav Ek A8- 2’de yer alan “Yeterlilik Biriminde Belirtilen
Degerlendirme Araglar1 ile Olgiilen Basarim Olgiitlerine Iliskin Tabloya” gore gergeklestirilir.
Performansa dayali sinav gercek veya gergegine uygun olarak diizenlenmis ¢aligma ortaminda gozlenerek
gerceklestirilir Adayin, yeterlilik birimi ekinde yer alan “Degerlendirme Araglar1 ile Olgiilen Basarim
Olgiitlerine iliskin Tabloda” belirtilen ve performansa dayali sinav ile dl¢iilmesi ngoriilen tiim basarim
Olciitleri performansa dayali siav ile 6l¢iilmelidir. Adayin, performans sinavindan basar1 saglamasi i¢in
sinavin genelinden asgari %80 basar1 gdstermesi gerekir.

8 ¢) Ol¢me ve Degerlendirmeye Iliskin Diger Kosullar

Birim i¢in 6ngdriilen siavlarin gegerlilik siiresi sinavin basarildigi tarihten itibaren 1 yildir. Birimin elde
edilebilmesi i¢in basarilan sinav tarihleri arasindaki siire farki bir yil1 gegemez.

Yeterlilik birimlerinin gecerlilik siiresi birimin basarildig: tarihten itibaren 2 yildir.

Adayin kendi ve diger kisilerin can giivenligini tehlikeye sokacak bir davranig gostermesi halinde sinava
son verilir

9 YETERLILIK BIRIMINI GELIiSTIREN Tiirkiye Liman Isletmecileri Dernegi
KURUM/KURULUS(LAR) (TURKLIM)
10 YETERLILIK BIRIMINI DOGRULAYAN MYK Ulastirma, Lojistik ve Haberlesme
SEKTOR KOMITESI Sektor Komitesi
- . - Ik onay:04/07/2012-2012/49
11 | Sy ONEHIM RURGLUORAYAARIRIVE ™ 621014 revizyon:10107/2013-2013/55
02’nolu revizyon:03/09/2014-2014/56

YETERLILIK BiRIMI EKLERI
EK A8-1: Yeterlilik Biriminin Kazandirilmasi igin Tavsiye Edilen Egitime iliskin Bilgiler
Egitim icerigi :

1. Yiki sapan/halat/kancaya veya spreader’e sabitlenmesi;

1.1.Boom hareketleri ile yiikle vincin uzakligini ayarlamak.

1.2.Yiikiin 6zelligine uygun tagima ve kavrama ekipmanlari.

1.3.Sapanciya yiikii vincin halat/kancasina baglatip sapan halat bosluklarin1 ayarlayarak
halat/kanca ile yiikiin denge konumuna gelmesini saglamak.

1.4.Yike ve caligma konumuna uygun olarak a¢ik alanlarda flipperi veya gemide kizagi
kullanarak spreader’i serdiimen yardimiyla konteyner iizerine oturtup kilitleme sistemi ile
sabitlenmesi.

2. Yikle vira yapmak;

2.1.1kaz sisteminden, spreader ile konteynerin kilitli pozisyonda oldugunu teyit edip kontrollii
hareketlerle konteyneri veya sapanl yiikii, bulundugu yerden yavasca ayirarak agirlik denge
kontrolii yapmak.

2.2.Ambar icinde veya kizakli gemilerde, kizak i¢inde sikismay1 dnleyici saga-sola kaydirma ve
yavag kaldirma hareketleri ile vira yaparak boom ile kogay1 ayn1 hizaya almak.

2.3.Kontrol ve dengeleme sonuglarina gore ytikii talimatlara uygun giivenli yiikseklikte kaldirmak.

2.4.Kaldirma esnasinda tespit ettigi, yiikleme agirlik sinirin1 gegmis konteynerler igin talimatlarina
uygun sekilde bildirimde bulunma.

3. Yiikle doniis yapmak;

3.1.Yikii giivenli mesafeye kaldirdiktan sonra yiikiin birakilacagi yer yoniinde vinci, herhangi bir
ara¢ ya da insan lizerinden ge¢irmeden, kontrollii bir sekilde dondiirmek.
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3.2.Boom hareketleri ile yiikiin havada/askidaki salinimini en diisiik seviyeye getirerek inecegi
yerin hizasina getirmek.
4. Yiiki mayna yapmak:
4.1.Y{kiin inecegi yerin giivenligini, hasar durumunu, insansiz oldugunu ve yiikiin giivenligini
tehdit edecek maddelerin olup olmadigini kontrol etmek.
4.2.Araca/gemiye/yere hizalanan yiikii/konteyneri diisiik hizla kontrollii sekilde hedeflenen yere
indirerek talimatina gore serdiimenden yiikiin/konteynerin uygun sekilde oturdugu bilgisini
almak.
4.3.Spreader’i konteynerden/yiikten kilit sistemini kullanarak ayirip vira hareketine gecmek.
4.4.Sapanl yiiklerde birakilan yiikiin sapanci vasitasiyla vingten ayrildiginin teyidini
serdiimenden almak.
5. Gemide kapak agma ve kapama hareketi yontemleri:
5.1.Gemi ambar kapagini agmadan once serdiimen yardimiyla, gemi kapagi kilitlerinin agik
olduguna, kapak iizerinde, operasyon sirasinda diisebilecek herhangi bir malzeme ve insan
olmadigina dair kontrol prosediirlerinin agiklanmasi.
5.2.Spreader’i/donanimlart agilacak gemi ambar kapagina hizalama ve sabitleme yontemi.
6. Kapagin konacagi yerin uygunluk kontroliinii de igerecek sekilde gemi ambar kapaginin kizaklara
takmadan, serdiimen yardimiyla vira yapma yontemleri;
6.1. Alinan gemi ambar kapagini, konulacag: yere dengeli, kontrollii hizda serdiimen yardimiyla
doniis ve mayna yaparak oturtma ayaklarinin tizerine koyma yontemi.
6.2.Mayna ile en fazla kag tane ve/veya nereye gemi ambar kapagi istif edilebilecegi.
6.3.Puantdr yardimiyla kapanacak kapagin taginacagi gemi alaninin giivenlik altina alinmasina
iligkin adimlar.
6.4.Kapanacak gemi ambar kapagini; vira, doniis ve mayna hareketleri ile gemideki haznesine
serdiimen yonlendirmesiyle yerlestirme.

EK A8-2: Yeterlilik Biriminde Belirtilen Degerlendirme Araglari Ile Olgiilen Basarim Olgiitlerine

Mliskin Tablo
Basarim Olgiitleri Degerlendirme
Arac/lar
1 1.1 | Boom hareketleri ile yiikle vincin uzakligini ayarlar. T1,P1
2 1.2 | Yiikiin 6zelligine uygun tagima ve kavrama ekipmanlarini tanimlar. T1
3 1.3 | Sapanciya yiikii vincin halat/kancasina baglatip sapan halat T1,P1

bosluklarin1 ayarlayarak halat/kanca ile yiikiin denge konumuna
gelmesini saglar.

4 1.4 | Yike ve ¢alisma konumuna uygun olarak ag¢ik alanlarda flipperi veya T1,P1
gemide kizagi kullanarak spreader’i serdiimen yardimiyla konteyner
iizerine oturtup kilitleme sistemi ile sabitler.®

5 2.1 | ikaz sisteminden, spreader ile konteynerin kilitli pozisyonda oldugunu T1,P1
teyit edip kontrollii hareketlerle konteyneri veya sapanli yiikil,
bulundugu yerden yavasca ayirarak agirlik denge kontrolii yapar.

6 2.2 | Ambar i¢inde veya kizakli gemilerde, kizak ig¢inde sikigmay1 Onleyici T1
saga-sola kaydirma ve yavas kaldirma hareketleri ile vira yaparak
boom ile kogay1 ayni hizaya alir.?

7 2.3 | Kontrol ve dengeleme sonuglarina gore yiikil talimatlara uygun giivenli P1
yiikseklikte kaldirir.

8 2.4 | Kalduma esnasinda tespit ettigi, yiikleme agirhk simirni gegmis T1,P1
konteynerler igin talimatlarina uygun sekilde bildirimde bulunur.*

9 3.1 | Yiikii giivenli mesafeye kaldirdiktan sonra yiikiin birakilacagi yer T1,P1

yoniinde vinci, herhangi bir ara¢ ya da insan lizerinden gec¢irmeden,
kontrollii bir sekilde dondiiriir.

10 | 3.2 | Boom hareketleri ile yiikiin havada/askidaki salinimini en dusiik T1,P1
seviyeye getirerek inecegi yerin hizasina getirir.

¥ MHC igin gecerlidir.
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11 | 4.1 | Yiikiin inecegi yerin giivenligini, hasar durumunu, insansiz oldugunu T1,P1
ve yiikiin giivenligini tehdit edecek maddelerin olup olmadigini kontrol
eder.

12 | 4.2 | Araca/gemiye/yere hizalanan yiikii/konteyneri diisiik hizla kontrollii P1

sekilde hedeflenen yere indirerek talimatina goére serdiimenden
yiikiin/konteynerin uygun sekilde oturdugu bilgisini alir.

13 | 4.3 | Spreader’i konteynerden/yiikten kilit sistemini kullanarak ayirip vira P1
hareketine geger.

14 | 4.4 | Sapanli yiiklerde birakilan yiikiin sapancit vasitasiyla vingten P1
ayrildiginin teyidini serdiimenden alir.

15 | 5.1 | Gemi ambar kapagini agmadan oOnce serdiimen yardimiyla, gemi T1

kapag kilitlerinin agik olduguna, kapak iizerinde, operasyon sirasinda
diisebilecek herhangi bir malzeme ve insan olmadigina dair kontrol
prosediirlerini agiklar.

16 | 5.2 | Spreader’i/donanimlar1 agilacak gemi ambar kapagina hizalama ve T1
sabitleme yonteminin agsamalarini tanimlar.
17 | 5.3 | Kapagin konacag: yerin uygunluk kontroliinii de igerecek sekilde gemi T1

ambar kapaginin kizaklara takmadan, serdiimen yardimiyla vira yapma
yontemlerini gerekgeleriyle aciklar.

18 | 5.4 | Alinan gemi ambar kapagini, konulacag: yere dengeli, kontrollii hizda T1
serdiimen yardimiyla doniis ve mayna yaparak oturtma ayaklarinin
tizerine koyma yontemini agiklar.

19 | 5.5 | Mayna ile en fazla kag¢ tane ve/veya nereye gemi ambar kapagi istif T1
edilebilecegini agiklar.
20 | 5.6 | Puantdr yardimiyla kapanacak kapagmn tasinacagi gemi alaninin T1
giivenlik altina alinmasina iligkin adimlar1 gerekgeli olarak aciklar.
21 | 5.7 | Kapanacak gemi ambar kapagini; vira, doniis ve mayna hareketleri ile T1
gemideki haznesine serdiimen yonlendirmesiyle yerlestirme adimlarini
tanimlar.
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12UY0061-3 / A9 SAHIL ve/veya GEMI VINCINI KULLANMA YETERLILIiK BiRiMi

1 | YETERLILIK BIRIMI ADI | Sahil ve/veya Gemi Vincini Kullanma
2 | REFERANS KODU 12UY0061-3 / A9
3 | SEVIYE 3
4 | KREDi DEGERI -
A)YAYIN TARIHI 04/07/2012
5 | B)REVIZYON NO 02
C)REVIZYON TARIHi 03/09/2014

6 | YETERLILIK BIRIMINE KAYNAK TESKIL EDEN MESLEK STANDARDI

11UMS0175-3 Mobil Ving Operatorii (Seviye 3) Ulusal Meslek Standardi

7 | OGRENME CIKTILARI

Ogrenme Ciktisi 1: Sahil ve gemi vincinin ézelliklerini ve teknolojisini tanmir.

Basarim Olciitleri:

1.1. Sahil ve gemi vincinin tanimi ve operasyonel 6zelliklerini agiklar.

1.2. Sahil ve gemi vincinin hareket, sabitleme, elektrik- elektronik, isletim, mekanik, hidrolik, giivenlik
sistemleri donanimlarinin fonksiyon ve ¢aligma prensiplerini agiklar.

1.3. Sahil ve gemi vincinin yiikseklik, genislik, ebat, yiikleme diyagrami (kaldirma kapasitesi), ylik
momenti sinir1, aksamlari gibi 6zelliklerini agiklar.

Baglam: Sahil ve gemi vinci teknik dokiimanlari, spreader ve yardimci ekipmanlarinin 6zellikleri ve
fonksiyonlarina dair teknik dokiimanlar

Ogrenme Ciktis1 2: Sahil vincinin calisma éncesi fiziki kontrollerini yapar.

Basarim Olgiitleri:

2.1: Kullanim oncesi kontrol talimatlarina gore sahil vincinin hareket ve yiiriiylis sistemlerinin fiziki
kontrolleri ile elektrik, elektronik ve kontrol, kumanda sistemlerinin (dis besleme kablosu ve ana salteri
dahil) hareket dncesi kontrollerini yapar.

2.2: Sahil vincinin ig-dis acil durdurma butonlarinin islerligini talimatina gore kontrol eder.

2.3: Kullanim 6ncesi kontrol talimatlarina uygun sekilde, sahil vincinin dis sasi ve temizlik kontrollerini
yapar.

2.4: Sahil vincinin makine fiziki kontrollerini ve takviyelerini talimatina gére yapar.

2.5: Sahil vincinin hareket 6ncesi boom fiziki kontrolleri talimatina gore yapar.

2.6: Kabin i¢i ylizeyleri ve kabin camlarinin temizliginin yapilmasi ve kontroliiniin ¢aligma sartlarina
etkisini agiklar.

2.7: Hareket/kullanim Oncesi gemi vincinin giliverteye baglanti kisminin mayna vira ve boom
halatlarinin saglamligini kontrol eder.

Baglam: Sahil ve gemi vinci teknik dokiimanlari, spreader ve yardimci ekipmanlarinin 6zellikleri ve
fonksiyonlarina dair teknik dokiimanlar ile bunlarin kontrol listeleri, is makinesi kullanim 6ncesi kontrol
talimati, dis sasi kontrol igerigi; halatlar, halat tamburlari, makaralar, operator kabini dis baglantilar, kule
kilidi, alt sasi terazisi, kablo makarasi, otomatik yaglama kutusu, vb, boom kontrol igerigi; ekipman,
baglant1 ve eklentiler,

Osrenme Ciktis1 3: Sahil veya gemi vincinin fonksiyonel kontrollerini yapar.

Basarim Olgiitleri:
3.1: Kabin i¢i koltuk ve cam fonksiyonel ayar ve kontrollerini talimatina uygun olarak yapar.
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3.2: Is makinesine enerji verme (elektrik ve dizel olarak) prosediirlerini uygulayarak faal hale getirir.

3.3: Aydinlatma ve ikaz sisteminin fonksiyonelligini kontrol eder.

3.4: Caligma ekraninin ¢alisirligint ve ekran uyarilarinin fonksiyonelliklerini talimatina gore kontrol eder.
3.5: Spreader’e enerji vererek makine ile uyumunu kontrol eder.

3.6: Ving yiirliylistiniin fonksiyonellik testlerini talimatina uygun olarak yapar.

3.7: Kule kilit pimi, serbest kalma, kaldirma-indirme diizenekleri ve limit-switch’lerin ¢alisirligini
kontrol eder.

3.8: Acil durdurma fonksiyonu kontrollerini yapar.

3.9: Spreader’in fiziki durumunu ve genel fonksiyonlarinin ¢alisirligini kontrol eder.

3.10: Boom goriintii, koca pimi, kablo c¢orabi, kaldirma, spreader gobek kilidi ve indirme sistemlerinin
fonksiyonellik kontroliinii talimatina gore yapar.

Baglam: Sahil ve gemi vinci teknik dokiimanlari, spreader ve yardimci ekipmanlariin ozellikleri ve
fonksiyonlarina dair teknik dokiimanlar ile bunlarin kontrol listeleri, is makinesi kullanim 6ncesi kontrol
talimati

Osrenme Ciktisi 4: Sahil vincinin hata ve ariza siderme prosediirlerini uygular.

Basarim Olciitleri:

4.1: Sahil vincinde olusan hata uyarilarini ekran tizerinden takip ederek yorumlar.

4.2: Sahil vincinde olusan operasyonu ve ¢alismay1 engellemeyen hatalar1 ekran {izerinden tespit eder.
4.3: Sahil vincinde olusan yetkisi dahilindeki hatalar1 prosediiriine uygun olarak giderir.

4.4: Sahil vincinde meydana gelen arizanin olusma kosullari, etkileri ve sonuglart itibari ile agiklar.

Baglam: Sahil vinci teknik dokiimanlari, PLC sistemi, spreader ve yardimci ekipmanlarinin 6zellikleri ve
fonksiyonlarina dair teknik dokiimanlar ile bunlarin hata kontrol listeleri

Ogrenme Ciktis1 5: Sahil vincini viiriitiir.

Basarim Olciitleri:

5.1: Kule sase baglant1 gobek kilidini kilitli konuma alir.

5.2: Boom agis1 ve kanca yliksekligini talimatina uygun sekilde ayarlar.

5.3: Peliskobik boomu emniyetli yliriiyiis konumuna alir.

5.4: Vinci yiiriiyiis pozisyonuna alarak, serdiimene yiiriiylise hazir isareti verip yiiriyiis yolunun harekete
uygunlugunu kontrol ederek vinci kumanda diizenekleri araciligiyla yiiriitiir.

Baglam: Sahil vinci giivenli kullanim talimati, sahil vinci teknik dokiimanlari, PLC sistemi/kabin igi
kumanda donanimlari, is makinesi ikaz-anons sistemi

Ogrenme Ciktis1 6: Sahil vinci ile viike veya istife hiza alir.

Basarim Olgiitleri:

6.1: Sahanin durumuna gore yiikiin indirme-kaldirma mesafe ayarini talimatina uygun sekilde yapar.
6.2: Vincin orta merkezini ¢alisilacak gemi ambarinin orta merkezine konumlandirarak sase ile ambar
kapag1 genisliginin ayni hizada olmasini saglar.

6.3: Sahil vincinin ray frenlerini talimatina gore kilitleyerek sabitler.

Baglam: Sahil vinci giivenli kullanim talimati

Osrenme Ciktis1 7: Sahil ve/veva gemi vinci ile park ve bekleme yapar.

Basarim Olgiitleri:

7.1: Emniyet kaynakli zorunlu durumlar disinda sahil ve/veya gemi vinci ile ylik askida iken bekleme
yapmaz.

7.2: Yikli halde bekleme zorunlulugu olan acil durumlarda, yiikii yere birakarak bekleme yapar.

7.3: Yiiksiiz bekleme veya vincin park edilmesini gerektiren durumda, rihtima paralel konuma getirerek
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firtina kilidini kilitler.

Baglam: Sahil ve gemi vinci giivenli kullanim talimati, ellegleme siireglerinde verimlilik talimatlari
(enerji tasarrufu, yakit verimliligi, duruslar, vb.), PLC sistemi/kabin i¢i kumanda donanimlari

Osrenme Ciktis1 8: Yiikii sapan/halat/kancaya veya spreader’e sabitler.

Basarim Olgiitleri:

8.1: Boom hareketleri ile yiikle vincin uzakligini ayarlar.

8.2: Vincin halat/kancasina baglanan yiikiin sapan halat bosluklarini ayarlayarak halat/kanca ile yiikiin
denge konumuna gelmesini saglar.

8.3: Yiike ve ¢alisma konumuna uygun acik alanlarda flipperi kullanarak spreader’i serdiimen yardimiyla
konteyner iizerine oturtarak kilitleme sistemi ile sabitler.

Baglam: Sahil vinci giivenli kullanim talimati, sahil ve gemi vinci ile ekipmanlarmin o6zellikleri ve
fonksiyonlarma dair teknik dokiimanlar, PLC sistemi/kabin i¢i kumanda donanimlari.

Osrenme Ciktis1 9: Yiikle vira ve doniis yapar.

Basarim Olciitleri:

9.1: ikaz sisteminden, spreader ile konteynerin kilitli pozisyonda oldugunu teyit edip kontrollii
hareketlerle konteyneri veya sapanli yiikii, bulundugu yerden yavasca ayirarak agirlik denge kontrolii
yapar.

9.2: Yiikiin saga-sola kaydirma ve yavas kaldirma hareketleri ile vira yaparak boom ile kocayr aym
hizaya alir.

9.3: Kontrol ve dengeleme sonuglarina gore yiikii talimatlara uygun giivenli yiikseklikte kaldirarak
(varsa) yiikleme agirlik sinirin1 gegmis konteyner/yiik i¢in ilgili prosediirii uygular.

9.4: Yiikii giivenli mesafeye kaldirdiktan sonra yiikiin birakilacagi yer yoniinde vinci, herhangi bir arag
ya da insan tlizerinden gecirmeden, kontrollii bir sekilde dondiiriirerek boom hareketleri ile yiikiin
havada/askidaki salinimini en diisiik seviyeye getirerek inecegi yerin hizasina getirir.

9.5: Gemi vincinde geminin yatig pozisyonunu dikkate alarak doniis yapma yontemini tanimlar.

Baglam: Sahil ve gemi vinci giivenli kullanim talimati, sahil ve gemi vinci ile ekipmanlarinin 6zellikleri

ve fonksiyonlarina dair teknik dokiimanlar, PLC sistemi/kabin i¢i kumanda donanimlari, serdiimen isaret
dili

Ogrenme Ciktis1 10: Yiikii mayna vapar.

Basarim Olgiitleri:

10.1: Gemi bay planlarini okur.

10.2: Yiikiin inecegi yerin giivenligini, hasar durumunu, insansiz oldugunu ve yiikiin giivenligini tehdit
edecek maddelerin olup olmadigint kontrol eder.

10.3: Araca/gemiye/yere hizalanan yiikii/konteyneri diisiik hizla kontrollii sekilde hedeflenen yere
indirerek talimatina gore serdiimenden yiikiin/konteynerin uygun sekilde oturdugu bilgisini alir.

10.4: Spreader’i konteynerden/yiikten kilit sistemini kullanarak ayirip vira hareketine geger.

10.5: Sapanli yiiklerde birakilan yiikiin sapanci vasitasiyla vingten ayrildiginin teyidini serdiimenden alir.

Baglam: Sahil ve gemi vinci giivenli kullanim talimati, sahil ve gemi vinci ile ekipmanlariin 6zellikleri
ve fonksiyonlarina dair teknik dokiimanlar, PLC sistemi/kabin i¢i kumanda donanimlari, serdiimen isaret
dili, ving anons sistemi, gemi yiikleme sahalar1 bay planlarinin 6zellikleri ve bay plani formlari.

8 | OLCME VE DEGERLENDIRME

8 a) Teorik Simnav

(T1): A9 birimine yonelik teorik smav Ek A9-2°de yer alan “Yeterlilik Biriminde Belirtilen
Degerlendirme Araglar ile Olgiilen Basarim Olgiitlerine Iliskin Tabloya” gore gerceklestirilir. Teorik
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sinav i¢in adaylara en az 15 soruluk 4 secenekli coktan se¢meli ve her biri esit puan degerinde test sinavi
uygulanir . Coktan se¢meli sorularla diizenlenmis sinavda yanlis cevaplandirilan sorulardan herhangi bir
puan indirimi yapilmaz. Smavda adaylara her soru i¢in ortalama bir dakika zaman verilir. Yazili sinavda
sorularin en az % 60’1a dogru yanit veren aday basarili sayilir. Siav sorulari, bu birimde teorik smav ile
Ol¢iilmesi 6ngoriilen tiim bagarim oSlgiitlerini (Ek A9-2) 6lgmelidir.

8 b) Performansa Dayahl Sinav

(P1): A9 birimine yonelik performansa dayali sinav Ek A9- 2’de yer alan “Yeterlilik Biriminde Belirtilen
Degerlendirme Araclar1 ile Olgiillen Basarim Olgiitlerine iliskin Tabloya” gore gergeklestirilir.
Performansa dayali sinav gergek veya gergegine uygun olarak diizenlenmis ¢alisma ortaminda gézlenerek
gerceklestirilir Adaym, yeterlilik birimi ekinde yer alan “Degerlendirme Araglar1 ile Olgiilen Basarim
Olgiitlerine Iliskin Tabloda” belirtilen ve performansa dayali sinav ile dl¢iilmesi 6ngériilen tiim basarim
oOlciitleri performansa dayali sinav ile dlgiilmelidir. Adayin, performans sinavindan basari saglamasi igin
sinavin genelinden asgari %80 basar1 gdstermesi gerekir.

8 ¢) Ol¢me ve Degerlendirmeye Iliskin Diger Kosullar

Birim i¢in 6ngoriilen siavlarin gegerlilik siiresi sinavin bagarildigi tarihten itibaren 1 yildir. Birimin elde
edilebilmesi i¢in basarilan sinav tarihleri arasindaki siire farki bir y1l1 gecemez.

Yeterlilik birimlerinin gecerlilik siiresi birimin basarildig: tarihten itibaren 2 yildir.

Adaym kendi ve diger kisilerin can giivenligini tehlikeye sokacak bir davranis gostermesi halinde sinava
son verilir

9 YETERLILiK BIRIMINI GELISTIREN Tiirkiye Liman Isletmecileri Dernegi
KURUM/KURULUS(LAR) (TURKLIM)
10 YETERLILIK BIRIMINI DOGRULAYAN MYK Ulastirma, Lojistik ve Haberlesme
SEKTOR KOMITESI Sektor Komitesi
o . - Ik onay:04/07/2012-2012/49
11 gﬁ;‘fs‘{ONETIM KURULU ONAY TARIHI ve | 15 10 revizvon:10/07/2013-2013/55
02’ nolu revizyon:03/09/2014-2014/56

YETERLILIK BiRiMi EKLERIi

EK A9-1: Yeterlilik Biriminin Kazandirilmasi igin Tavsiye Edilen Egitime iliskin Bilgiler
Egitim icerigi:

1. Sahil ve gemi vincinin 6zellikleri ve teknolojisi.
1.1.Sahil ve gemi vincinin tanim1 ve operasyonel ozellikleri.
1.2.Sahil ve gemi vincinin hareket, sabitleme, elektrik- elektronik, isletim, mekanik, hidrolik,
giivenlik sistemleri donanimlarinin fonksiyon ve ¢alisma prensipleri.
1.3.Sahil ve gemi vincinin ylikseklik, genislik, ebat, yiikleme diyagrami (kaldirma kapasitesi),
yiik momenti sinir1, aksamlari.
2. Sahil vincinin ¢alisma 6ncesi fiziki kontrolleri.
2.1.Kullanim 6ncesi kontrol talimatlarina gore sahil vincinin hareket ve yiiriiyiis sistemlerinin
fiziki kontrolleri ile elektrik, elektronik ve kontrol, kumanda sistemlerinin (dis besleme
kablosu ve ana salteri dahil) hareket 6ncesi kontrolleri.
2.2.Sahil vincinin i¢-dis acil durdurma butonlarinin islerligini kontrol etmek.
2.3.Kullanim 6ncesi kontrol talimatlarina uygun sekilde, sahil vincinin dis sasi ve temizlik
kontrolleri.
2.4.Sahil vincinin makine fiziki kontrolleri ve takviyeleri.
2.5.Sahil vincinin hareket dncesi boom fiziki kontrolleri.
2.6.Kabin i¢i ylizeyleri ve kabin camlarimin temizliginin yapilmasi ve kontroliiniin ¢aligma
sartlarina etkisi.
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2.7.Hareket/kullanim Oncesi gemi vincinin giiverteye baglanti kisminin mayna vira ve boom
halatlarinin saglamliginin kontrold.
3. Sahil veya gemi vincinin fonksiyonel kontrolleri.
3.1.Kabin i¢i koltuk ve cam fonksiyonel ayar ve kontrolleri.
3.2.1s makinesine enerji verme (elektrik ve dizel olarak)
3.3. Aydinlatma ve ikaz sisteminin fonksiyonelligini kontrol etme.
3.4.Calisma ekraninin ¢alisirligini ve ekran uyarilarinin fonksiyonelliklerini kontrol etme.
3.5.Spreader’e enerji vererek makine ile uyumunu kontrol etme.
3.6. Ving yiiriiyiisiiniin fonksiyonellik testlerini yapma.
3.7.Kule kilit pimi, serbest kalma, kaldirma-indirme diizenekleri ve limit-switch’lerin ¢aligirligin
kontrol etme.
3.8.Acil durdurma fonksiyonu kontrolleri yapmak.
3.9. Spreader’in fiziki durumunu ve genel fonksiyonlariin ¢alisirligini kontrol etme.
3.10. Boom goriintii, koga pimi, kablo corabi, kaldirma, spreader gobek kilidi ve indirme
sistemlerinin fonksiyonellik kontroliinii yapmak.
4. Sahil vincinin hata ve ariza giderme prosediirleri.
4.1.Sahil vincinde olusan hata uyarilarini ekran tizerinden takip ederek yorumlama.
4.2.Sahil vincinde olusan operasyonu ve g¢alismay1 engellemeyen hatalar1 ekran tizerinden tespit
etme.
4.3.Sahil vincinde olusan yetkisi dahilindeki hatalar1 gidermek.
4.4.Sahil vincinde meydana gelen arizanin olusma kosullari, etkileri ve sonuglari.
5. Sahil vincini yuriittr.
5.1.Kule sase baglant1 gobek kilidini kilitli konuma almak.
5.2.Boom agis1 ve kanca yiiksekligini talimatina uygun sekilde ayarlamak.
5.3.Peliskobik boomu emniyetli yiiriiyiis konumuna almak.
5.4.Vinci yiirliylis pozisyonuna alarak, serdiimene yiiriiylise hazir isareti verip ylriiylis yolunun
harekete uygunlugunu kontrol ederek vinci kumanda diizenekleri araciligiyla yiiriitmek.
6. Sahil vinci ile yiike veya istife hiza almak.
6.1.Sahanin durumuna gore yiikiin indirme-kaldirma mesafe ayarin1 yapmak.
6.2. Vincin orta merkezini ¢aligilacak gemi ambarinin orta merkezine konumlandirarak sase ile
ambar kapagi genisliginin ayn1 hizada olmasini saglamak.
6.3.Sahil vincinin ray frenlerini kilitleyerek sabitleme.
7. Sahil ve/veya gemi vinci ile park ve bekleme yapmak.
7.1.Emniyet kaynakli zorunlu durumlar disinda sahil ve/veya gemi vinci ile yiik askida iken
bekleme yapilmamasi.
7.2.Y1ikli halde bekleme zorunlulugu olan acil durumlarda, yiikii yere birakarak bekleme yapmak.
7.3.Yiiksiiz bekleme veya vincin park edilmesini gerektiren durumda, rihtima paralel konuma
getirerek firtina kilidinin kilitlenmesi.

8. Yiukii sapan/halat/kancaya veya spreader’e sabitlemek.
8.1.Boom hareketleri ile yiikle vincin uzakligini ayarlama.
8.2.Vincin halat/kancasina baglanan yiikiin sapan halat bosluklarini ayarlayarak halat/kanca ile
yiikiin denge konumuna gelmesini saglama.
8.3.Yiike ve calisma konumuna uygun agik alanlarda flipperi kullanarak spreader’i serdiimen
yardimiyla konteyner tizerine oturtarak kilitleme sistemi ile sabitleme.
9. Yiikle vira ve doniis yapmak.
9.1.ikaz sisteminden, spreader ile konteynerin kilitli pozisyonda oldugunu teyit edip kontrollii
hareketlerle konteyneri veya sapanl yiikii, bulundugu yerden yavasca ayirarak agirlik denge
kontrolii yapmak.
9.2.Yiikiin saga-sola kaydirma ve yavas kaldirma hareketleri ile vira yaparak boom ile kogay1 ayni
hizaya almak.
9.3.Kontrol ve dengeleme sonuglarina gore yiikii glivenli yiikseklikte kaldirarak (varsa) ylikleme
agirlik sinirin1 gegmis konteyner/yiik igin ilgili prosediirler.
9.4.Yiikii giivenli mesafeye kaldirdiktan sonra yiikiin birakilacagi yer yoniinde vinci, herhangi bir
ara¢ ya da insan iizerinden gecirmeden, kontrollii bir sekilde dondiiriirerek boom hareketleri
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ile yiikiin havada/askidaki salimmmini en diisiik seviyeye getirerek inecegi yerin hizasina
getirmek.
9.5.Gemi vincinde geminin yatis pozisyonunu dikkate alarak doniis yapma yontemleri.

10. Yiikii mayna yapmak.

10.1. Gemi bay planlari.

10.2. Yiikiin inecegi yerin giivenligini, hasar durumunu, insansiz oldugunu ve yiikiin giivenligini
tehdit edecek maddelerin olup olmadigini kontrol etmek.

10.3. Araca/gemiye/yere hizalanan yiikii/konteyneri diisiik hizla kontrollii sekilde hedeflenen yere
indirmek ve serdiimenden yiikiin/konteynerin uygun sekilde oturdugu bilgisini almak.

10.4. Spreader’in konteynerden/yiikten kilit sistemini kullanarak ayirip vira hareketine gegilmesi.

10.5. Sapanli yiiklerde birakilan yiikiin sapanci vasitasiyla vingten ayrildiginin teyidini
serdiimenden almak.

EK A9-2: Yeterlilik Biriminde Belirtilen Degerlendirme Araglar ile Olgiilen Basarim Olgiitlerine

Iliskin Tablo
Basarim Olgiitleri Degerlendirme
Arag/lan

1 1.1 Sahil ve gemi vincinin tanimi ve operasyonel 6zelliklerini agiklar. T1

2 1.2 Sahil ve gemi vincinin hareket, sabitleme, elektrik- elektronik, T1
isletim, mekanik, hidrolik, giivenlik sistemleri donanimlarinin
fonksiyon ve ¢alisma prensiplerini agiklar.

3 1.3 Sahil ve gemi vincinin yiikseklik, genislik, ebat, ylikleme diyagrami T1
(kaldirma kapasitesi), yiilk momenti sinir1, aksamlari gibi
Ozelliklerini aciklar.

4 2.1 Kullanim 6ncesi kontrol talimatlarina gore sahil vincinin hareket ve P1
ylirliylis sistemlerinin fiziki kontrolleri ile elektrik, elektronik ve
kontrol, kumanda sistemlerinin (dig besleme kablosu ve ana salteri
dahil) hareket 6ncesi kontrollerini yapar.

5 2.2 Sahil vincinin i¢-dis acil durdurma butonlarinin islerligini talimatina P1
gore kontrol eder.

6 2.3 Kullanim 6ncesi kontrol talimatlarina uygun sekilde, sahil vincinin P1
dis sasi ve temizlik kontrollerini yapar.

7 2.4 Sahil vincinin makine fiziki kontrollerini ve takviyelerini talimatina P1
gore yapar.

8 2.5 Sahil vincinin hareket 6ncesi boom fiziki kontrolleri talimatina gore P1
yapar.

9 2.6 Kabin i¢i ylizeyleri ve kabin camlarinin temizliginin yapilmasi ve T1
kontroliiniin ¢alisma sartlarina etkisini agiklar.

10 | 2.7 Hareket/kullanim 6ncesi gemi vincinin giiverteye baglanti kisminin T1
mayna vira ve boom halatlarinin saglamligini kontrol eder.

11 |31 Kabin i¢i koltuk ve cam fonksiyonel ayar ve kontrollerini talimatina P1
uygun olarak yapar.

12 | 3.2 Is makinesine enerji verme (elektrik ve dizel olarak) prosediirlerini P1
uygulayarak faal hale getirir.

13 |33 Aydinlatma ve ikaz sisteminin fonksiyonelligini kontrol eder. P1

14 |34 Caligma ekraninin ¢aligirligini ve ekran uyarilarinin P1
fonksiyonelliklerini talimatina gore kontrol eder

15 |35 Spreader’e enerji vererek makine ile uyumunu kontrol eder. P1

16 | 3.6 Ving yiiriiylistiniin fonksiyonellik testlerini talimatina uygun olarak P1
yapar.

17 | 3.7 Kule kilit pimi, serbest kalma, kaldirma-indirme diizenekleri ve limit- P1
switch’lerin ¢alisirligini kontrol eder.
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18 | 3.8 Acil durdurma fonksiyonu kontrollerini yapar. P1

19 |39 Spreader’in fiziki durumunu ve genel fonksiyonlarinin calisirligini P1
kontrol eder.

20 | 3.10 | Boom goriintii, koga pimi, kablo ¢orabi, kaldirma, spreader gobek T1,P1
kilidi ve indirme sistemlerinin fonksiyonellik kontroliinii talimatina
gore yapar.

21 |41 Sahil vincinde olusan hata uyarilarini ekran iizerinden takip ederek T1,P1
yorumlar.

22 | 4.2 Sahil vincinde olusan operasyonu ve ¢aligmay1 engellemeyen hatalar T1,P1
ekran {izerinden tespit eder.

23 | 4.3 Sahil vincinde olusan yetkisi dahilindeki hatalari prosediiriine uygun T1,P1
olarak giderir.

24 | 44 Sahil vincinde meydana gelen arizanin olugma kosullar, etkileri ve T1
sonugclari itibari ile aciklar.

25 |51 Kule sase baglant1 gobek kilidini kilitli konuma alir. P1

26 |52 Boom acis1 ve kanca yiiksekligini talimatina uygun sekilde ayarlar. P1

27 |53 Peliskobik boomu emniyetli yiiriiyiis konumuna alir. P1

28 |54 Vinci yiiriiylis pozisyonuna alarak, serdiimene yiirliyiise hazir isareti P1

verip ylriiyiis yolunun harekete uygunlugunu kontrol ederek vinci
kumanda diizenekleri araciligiyla yiiriitiir.

29 |61 Sahanin durumuna gore yiikiin indirme-kaldirma mesafe ayarim T1,P1
talimatina uygun sekilde yapar.
30 |6.2 Vincin orta merkezini ¢aligilacak gemi ambarinin orta merkezine T1,P1

konumlandirarak sase ile ambar kapagi genisliginin ayn1 hizada
olmasini saglar.

31 |63 Sahil vincinin ray frenlerini talimatina gore kilitleyerek sabitler. P1

32 |71 Emniyet kaynakli zorunlu durumlar disinda sahil ve/veya gemi vinci T1
ile yiik askida iken bekleme yapmaz.

33 | 7.2 Yiikli halde bekleme zorunlulugu olan acil durumlarda, yiikii yere T1,P1
birakarak bekleme yapar.

34 |73 Yiksiiz bekleme veya vincin park edilmesini gerektiren durumda, T1,P1
rithtima paralel konuma getirerek firtina kilidini kilitler.

35 |81 Boom hareketleri ile yiikle vincin uzakligini ayarlar. T1,P1

36 |8.2 Vincin halat/kancasina baglanan yiikiin sapan halat bosluklarini T1,P1
ayarlayarak halat/kanca ile ylikiin denge konumuna gelmesini saglar.

37 |83 Yiike ve calisma konumuna uygun agik alanlarda flipperi kullanarak T1,P1

spreader’i serdiimen yardimiyla konteyner iizerine oturtarak kilitleme
sistemi ile sabitler.

38 |9.1 Ikaz sisteminden, spreader ile konteynerin kilitli pozisyonda T1,P1
oldugunu teyit edip kontrollii hareketlerle konteyneri veya sapanli
yiikii, bulundugu yerden yavasga ayirarak agirlik denge kontrolii

yapar.
39 |92 Yiikiin saga-sola kaydirma ve yavas kaldirma hareketleri ile vira T1
yaparak boom ile kogay1 ayni hizaya alir.
40 |9.3 Kontrol ve dengeleme sonuglaria gore yiikii talimatlara uygun P1

giivenli yiikseklikte kaldirarak (varsa) yiikleme agirlik sinirini gegmis
konteyner/yiik i¢in ilgili prosediirii uygular.

41 |94 Yiiki giivenli mesafeye kaldirdiktan sonra yiikiin birakilacagi yer T1,P1
yoniinde vinci, herhangi bir ara¢ ya da insan {lizerinden ge¢irmeden,
kontrollii bir sekilde dondiiriirerek boom hareketleri ile yiikiin
havada/askidaki salinimimni en diisiik seviyeye getirerek inecegi yerin
hizasina getirir.

42 195 Gemi vincinde geminin yatig pozisyonunu dikkate alarak doniis T1
yapma yOntemini tanimlar.
43 | 10.1 | Gemi bay planlarini okur. P1
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44 | 10.2 | Yikiin inecegi yerin giivenligini, hasar durumunu, insansiz oldugunu P1
ve yikiin giivenligini tehdit edecek maddelerin olup olmadigini
kontrol eder.

45 | 10.3 | Araca/gemiye/yere hizalanan yiikii/konteyneri diisiik hizla kontrollii P1
sekilde hedeflenen yere indirerek talimatina gére serdiimenden
yiikiin/konteynerin uygun sekilde oturdugu bilgisini alir.

46 | 10.4 | Spreader’i konteynerden/yiikten kilit sistemini kullanarak ayirip vira P1
hareketine geger.

47 | 10.5 | Sapanl yiiklerde birakilan yiikiin sapanci vasitasiyla vingten P1
ayrildiginin teyidini serdiimenden alir.
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YETERLILIK EKLERIi
EK 1: Yeterlilik Birimleri

12UY0062-3/A1: ISG, Cevre Giivenligi ve Kalite Onlemlerini Alma

12UY0062-3/A2: Is Organizasyonu Yapma, Gemi ve Liman Ellecleme Sahalarinda Hareket Kurallart
ve Yiik Tanima

12UY0061-3/A6: Mobil Vinci Tanima, Mobil Vincin Giinliik Bakim ve Kontrolii

12UY0061-3/A7: Mobil Vinci Yiiriitme ve Konumlandirma

12UY0061-3/A8: Mobil Ving ile Yiik Elle¢cleme

12UY0061-3/A9: Sahil ve/veya Gemi Vincini Kullanma

EK2: Terimler, Simgeler ve Kisaltmalar

BOOM: Ana sase ve cendereye bagli kargo halatlarin makaralarla {izerinden gegtigi kaldirici aksami,
CSC: Ambalajli yiikler tagima tinitelerinin uygunluk kontrollerini,

CTU: Ambalajh yiikler tagima tinitelerini,

DUNNAGE: Yiikii saglam zemine sabitleme elemanlarini,

FLIPPER: Spreader’in konteynere sabitlenmesinde kullanilan kilavuz kiirekleri,

GEMI BAY PLANI: Konteyner gemilerinin ambarlarmin yiik planlarini,

IMDG Kodu: (international Maritime Dangerious Goods): Uluslararas tehlikeli yiikler kodunu,

ISO 6346: Konteynerlerin siiflandirilmalarini saglayan, cesitleri ve dlgiilerinin verildigi uluslararasi
standardi,

ISPS: Uluslararasi Gemi ve Liman Tesisi Giivenlik Kodu’nu,
ISG: Is saglig1 ve giivenligini,

KABLO CORABI: Spreader’i elektrik kablosunun, spreader kogasina takildigi yerdeki koruyucu,
celik hasir yapisinda, esnek, takilma agzi olan aparati,

KKD (KiSISEL KORUYUCU DONANIM): Calisani, yiiriitiilen isten kaynaklanan, saglik ve
giivenligi etkileyen bir veya birden fazla riske karsi koruyan, ¢alisan tarafindan giyilen, takilan veya
tutulan, bu amaca uygun olarak tasarimi yapilmis tiim alet, arag, gereg ve cihazlari,

KOCA: Ving’in kargo halatlarinin bagl oldugu, ucundaki V kanca sayesinde spreader, polip, kapma,
celik halat, sapan gibi aparatlarin takilabildigi mekanik ve elektrikle ¢alisan aksami,

KULE KIiLIT PiMi: Vincin boom ve kulesinin sasi ekseninde donmesini engelleyen, kule kilidi
muhafazasina otomatik kumanda ile yerlesen donanimu,

LASHING: Istifteki yiikii, halat, tel, liftin uskuru (¢ubuk), zincir gibi yontemlerle sabitleme,
saglamlama (baglama) islemini,

LIMIT-SWITCH: Sonlandirma emniyet sensoriini,

MAYNA: Asagi yond,

MHC (Mobil Harbour Crane): Mobil Liman Vincini,

MSDS (Material Safety Data Sheet): Malzeme giivenlik bilgi formunu,

OVER FRAME: Yiikiin ve veya ellegleme kosullarinin giivenligi acisindan 6zel islem gerektiren
yiik/konteynir’in giivenli sekilde hareket ettirilebilmesi i¢in, tastyici diizenege sabitlenmesinde
kullanilan yiikseklik arttiran aparati,

PELISKOBIK BOOM: i¢ i¢e girebilen metal kovanlardan olusan ve otomatik kumanda sistemi ile
istenilen, ihtiya¢ duyulan uzunluga agilabilen kaldirma kolunu,
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PLC SISTEMI: Verilen otomatik kumandalari zaman sayici ile diizenli uygulamalara koyan
elektronik sistemi,

PUANTOR: Her yiik kalemini veya konteyneri belirli bir yere (6rnegin CPS depo bdlmesi, konteyner
doldurma kapisi, ving alti, tasiyici ara¢ degistirme bdlmesi) girip ¢ikarken kontrol etme, sayma,
siniflandirma, kaydetme islerinden sorumlu kisiyi

SAPAN: Baglayarak yiikii kaldirmaya yarayan alt ekipmant,

SERDUMEN: Uluslararas1 kabul gérmiis isaretlerle is makinesi operatériinii yonlendiren, serdiimen
ehliyeti olan (ving ehliyeti de olmasi tavsiye edilen) vasifli elemant,

SPREADER: Konteyner/yiik kavrayici/tutucu ving alt ekipmanini,

SASI TERAZISI: Vincin sasisinin yatay diizlemde oldugunu gosteren, gliserin sivis1 igindeki hava
kabarcigi ile calisan ve 6lgekli cami bulunan donanimi,

VIRA: Yukar yoni,

YUK MOMENTI SINIRI: Vincin kaldirabilecegi maksimum yiikii,
ifade eder.

EK3: Meslekte Yatay ve Dikey ilerleme Yollari

Mobil Ving Operatorii (Seviye 3) mesleginin de dahil oldugu liman is makineleri operatérleri
grubunda mesleki ilerleme, limanlarda operatorliikler arasinda cogunlukla yatay niteliktedir. Bu
operatorler genelde kariyer siireglerinin baglarinda forklift gibi makineler, daha sonra da ECS, CRS,
RTG ile gorev yaparak ve/veya sahil ve gemi vingleri ile baglayarak Mobil Liman Vinci/MHC’ ye
erisirler. Mobil Liman Vinci/MHC kullanarak ellegleme yapabilecek duruma gelen operatorler, ayni
zamanda yeni yetisen operatorleri is basinda yetistirirler ve elleclemede kritik o6zel yiiklerin
elleglenmesi, sahadaki kritik sorunlarin ¢déziimlenmesinde rol ve sorumluluk alirlar. Mobil Ving
Operatorii (Seviye 3) mesleginin dikey ilerlemesi, operator sefligi ve/veya saha formenligi
olabilmektedir.

EK 4: Degerlendirici Olgiitleri

Mobil Ving Operatorii (MHC, Sahil ve Gemi Vinci) (Seviye 3) meslegi yeterliliklerine dair
degerlendirme siireglerinde gorev alacak Simav Heyeti asgari iki (2) kisiden olusur. Sinav Heyeti’nde
gorevlendirilecek degerlendiriciler;

1. Bir (1) kisi Limancilik sektoriinde ISG veya cevre emniyeti ile ilgili birimlerde
yonetim/uzmanlik pozisyonlarinda gérev yapmis veya ISG veya cevre emniyeti konusunda egitim ve
degerlendirme uygulamalarinda en az ti¢ (3) yil deneyime sahip,

2. Bir (1) kisi Limancilik sektoriinde Mobil Vinci (MHC, Sahil ve Gemi Vinci) operatorligi
veya limancilik sektorii egitim uygulamalarinda deneyime sahip olup egitim veya yonetim
siireglerinde en az li¢ (3) yil gorev almus, niteliklerine sahip olmalidirlar.
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