Smart Construction

Retrofit Kit

Kullanim Kilavuzu

i
I

e
| O
% { Woon |
g O
. X
i
v !
S

m (\f/_—\\j § — QAN & [l_\Aj

+ Bu UrlnU kullanmadan once bu belgeyi mutlaka okuyun. Ekim 2021

- LUtfen bu belgeyi kaybetmemek igin guvenli bir yerde saklayin. LL-1001-00-01-0501-TR






Revizyon gecmisi

. s Karsilik gelen
versivyon
2020/06 1. ver. 1. ver.

2021/10  Tam revizyon (proje dosyasi olusturma vb. eklenmesi) v0.9.54 .11



Bu kilavuzu okumadan once

® Giris

Bu kilavuzda SMART CONSTRUCTION Retrofit Kiti'ne (bundan béyle "Kit") 6zel cihazlar ve islevler
agiklanmaktadir. Bu kilavuzda ele alinmayan cihazlar ve islevler icin Kit donanimli makineye ait igletim ve Bakim
Kilavuzu'na bakin.

Bu kilavuzda Kit islemleri, Kit muayene ve bakim prosedurleri ve gltivenli kullanim igin uyulmasi gereken talimatlar
aciklanmaktadir. Kullanicilar, temel dnlemlere uymadan ¢alistiginda bir¢cok kaza olur. Kit donanimli makineyi
kullanmadan, muayenesini veya bakimini yapmadan énce hem Kit donanimli makineye ait isletim ve Bakim
Kilavuzu ve Onarim Kilavuzu iginde agiklanan tim bilgileri hem de bu kilavuzda verilen tim uyari ve dikkat
bilgilerini okuyun. Uyari ve dikkat ifadelerine uyun. Bunlara uyulmamasi ciddi yaralanmaya veya 6lime yol agabilir.

Sirket, Kiti kullanirken i¢inde bulunabileceginiz tim durumlari dngéremez. Dolayisiyla, Kit donanimli
makinenin igletim ve Bakim Kilavuzu/Onarim Kilavuzu iginde ve bu kilavuzda belirtilen énlemler tim giivenlik
oOnlemlerini kapsamaz.

Bu kilavuzda belirtiimeyen durumlarda bir faaliyet, muayene ve bakim gergeklestirecek olursaniz riski size ait
olmak Uzere guvenlikle ilgili tim 6nleyici tedbirleri alin.

Kit donanimli makinenin isletim ve Bakim Kilavuzu/Onarim Kilavuzu ve bu kilavuz uyarinca yasaklanmis
faaliyetleri veya calismalari asla gergeklestirmeyin.

Kit donanimli makine Gzerindeki faaliyet, muayene ve bakim isleri de dahil olmak Uzere ilgili gaismalari yanhs
sekilde gerceklestirmeyin. Uygunsuz isletim ciddi yaralanmaya veya 6lime yol acabilir.

Kit donaniml makineyi bir yere naklederseniz bu kilavuzu da yaninda gétirmeyi unutmayin.

Personelin istedigi zaman tekrar tekrar basvurabilmesi igin bu kilavuzu, Kit donaniml makinenin isletim
ve Bakim Kilavuzu saklama yerinde bulundurdugunuzdan emin olun.

Bu kilavuzda birimleri gostermek igin Uluslararasi Birimler Sistemi'ni (SI) kullaniyoruz. Bu kilavuzdaki agiklamalar,
degerler ve resimler/cizimler, kilavuzun hazirlandidi tarih itibariyla gecerli olan bilgileri temel almaktadir.

Kit Uzerinde surekli iyilestirme yapmamiz nedeniyle fiili spesifikasyonlar, bu kilavuzda ac¢iklananlardan farkl olabilir.

Acik Kaynak Yazilim (OSS) kullanilan uygulama yazilimi, Kit Gzerinde yuklidur. Uygulama yazilimini
kullanabilmek icin yazilimi ilk kez baslattiginizda goérintilenen Kullanim Politikasi'ni kabul etmeniz gerekir.
Uygulama yazihmi ile ilgili Kullanim Politikasi'ni iyice okuyun. Uygulama yazihmi ile ilgili lisans bilgilerini menu
ekranindan géruntuleyebilirsiniz.

Uygulamay! kullanmadan dnce s6zlesme, garanti ve sorumluluk sartlarinin igerigi bakimindan uygulama yazilimi
Kullanimi Politikasi'ni iyice anlayin.

Uygulamadaki bir ekran gérinimu veya goéruntilenen igerik, glincelleme yapildiginda degisebilir.
Bu kilavuzda agiklanan igerik ile uygulamanin ekraninda goriintilenen igerik arasinda bir fark varsa ekranda
goruntulenen icerigi izleyin.

Kitin kullanimiyla ilgili olarak, kesme agzinin ve istiap Haddi Sayaci'nin (istege bagli) dogrulugundan veya
kuruluma bagl makine gévdesi arizalarindan Uuretici ve distribltér sorumlu degildir.



® Kullanim amaci

 Kit, mevcut bir ekskavatore ICT islevselligi kazandirmak amaciyla donanim olarak eklenmek lizere
tasarlanmigtir. Kit donanimi takilmasi, asagidaki islevlerin kullanimina olanak saglayarak geleneksel tipte bir
makinenin ICT yapi uygulamalarini gergeklestirebilmesine imkan verir.

+ 3B makine kilavuzu iglevleri (*1)
» 3B yapi gecmisi verilerini alma iglevi
« [stiap Haddi Sayaci (istege bagh) (*2)

*1 GNSS ile makinenin konum bilgilerini almayi ve operator koltugundaki bir tablet terminaline ingaat alaninin

tasarim verileri ile kepcenin kesme agzinin konumu arasindaki fark verilerini saglayan bir iglev.

*2 Ekskavator kepgesi ile yUklenecek topragin agirligini 6lgmeyi saglayan bir iglev.

@ Kullanicilara yonelik kisitlamalar

Kit donanimli makine Uzerinde ¢alisan ve makineyi kullanan her isci, ekskavatdr kullanmak icin gerekli niteliklere
sahip olmalidir. Daha fazla bilgi icin Kit donanimli makinenin isletim ve Bakim Kilavuzu'na bakin.

® Bu kilavuzdaki ticari markalar

« Smart Construction, SMART CONSTRUCTION Retrofit ve SMART CONSTRUCTION Pilot markalari, Komatsu
Ltd. sirketinin ticari markalari veya tescilli ticari markalaridir.

« Wi-Fi markasi, Wi-Fi ittifaki'nin tescilli ticari markasidir.

« Android, Google, Google Play ve Google Play logosu, Google LLC sirketinin ticari markalari veya tescilli ticari
markalaridir.

« docomo, NTT DOCOMO, INC. sirketinin ticari markasi veya tescilli ticari markasidir.
« iPad, Apple Inc. sirketinin tescilli ticari markasidir.

+ i0S, Apple Inc. sirketine ait bir isletim sistemi adidir. IOS markasi, Cisco Systems, Inc. sirketinin veya bagli
kuruluglarinin ABD ve diger Ulkelerde tescilli ticari markasi veya ticari markasi olup lisans altinda kullanilir.

» Lenovo markasi, Lenovo Corporation sirketinin bir ticari markasidir.
» Pocket WiFi markasi, SoftBank Corporation sirketinin bir ticari markasidir.

* Bu kilavuzda kullanilan sirket adlari ve riin adlari gibi diger adlar genel olarak ilgili her bir sirketin ticari adlari,
tescilli ticari markalar veya ticari markalaridir.

® Uygunluk Beyani

EARTHBRAIN Ltd. isbu belgeyle, SMART CONSTRUCTION Retrofit adindaki ekipman tipinin
2014/53/EU Yonergesi ile uyumlu oldugunu beyan eder.

AB uygunluk beyaninin tam metnine ulasilabilecek internet

adresi: https://smartconstruction.io/en/legal-overview/Smart-Construction-Retrofit-DoC
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1. Guvenlik onlemleri

I 1.1 Uyari etiketlerinin anlami (isaret sozcukleri)

Kullanicilarin glvenlikle ilgili mesajlari tanimlamasina yardimci olmak icin bu kilavuzda ve Kit Gzerinde asagidaki
uyari etiketleri kullaniimaktadir.

Bu uyari etiketlerine dikkat edin.

Etiket, riskten kaginmamiz halinde ciddi yaralanmaya veya 6liime yol agabilecek
durumlar g0sterir.

AD'KKAT Etiket, riskten kaginmamiz halinde ciddi yaralanmaya yol agabilecek durumlari gosterir.

Asagidaki etiketler, kullanicilarin Kiti ve Kit donaniml makineyi kullanabilmek igin uymasi gereken diger

onlemleri gosterir.

Bu etiket, Kitin ve Kit donanimli makinenin amaca uygun kullanimi agisindan énem

tastyan hususlari gdsterir.

Bilinmesi gereken yararli bilgiler.

| 1.2 Giivenlik énlemleri

CiDDi YARALANMA VEYA OLUM OLASILIGI VAR.

Calisanlarin ve gevrelerinin glivenligi igin bu kilavuzda ve Kit donanimli makinenin tGzerinde gdsterilen tim

uyarilara ve onleyici tedbirlere uydugunuzdan emin olun.




2. Ana hatlar

I 2.1 Ana hatlariyla Kit (birlikte gelen urunler)

Asagidakiler, Kit ile birlikte gelen Grlnlerdir.

* Kepge IMU .
+ Kol IMU .
*+ Bom IMU .
» Makine gévdesi IMU .

* GNSS anteni (2 adet)

| 2.2 sematik gizim

GNSS denetleyicisi
Kablo demeti
Basing sensoru (iki adet) (istege bagh)

Montaj braketi vs.

<

GNSS Conectionllnformation

Distribution Service

GNSS
antenna

¥ NTT docomo/JENOBA

Smart Construction Retrofit Server;

Power supply
(vehicle battery)

(Design data As built) GNSS correction

information

Design data
Construction history

Location
information

Blade edge
information

Receive: Design data / GNSS correction information
Send: Cutting edge information (As built)

Wi-Fi router




I 2.3 Hazirlamaniz gerekenler

Kiti makineye taktiktan sonra ICT iglevlerini kullanabilmek i¢in su cihazlara ihtiyag vardir: tablet terminali, tablet
glic besleme aparati, tablet tutucu atasman ve Wi-Fi yonlendiricisi. Bu cihazlar Kit ile birlikte gelmediginden litfen

bunlari hazir bulundurun.

| 2.3.1 Tablet terminali (uyumlu tablet tipleri)

Kiti taktiktan sonra uygulama yaziliminin ykli oldugu tablet terminalinde islem yaparak ICT islevlerini kullanabilirsiniz.

Asagidaki tablet terminallerinin dizguin galistigi teyit edilmistir:
* Lenovo Tab M10
* Lenovo TAB5

* iPad gibi iOS terminallerini kullanamazsiniz.

Ek agiklama

+ Igletim sistemini glincellemeniz durumunda versiyon degistirilerek giincelleme anindaki en yeni versiyon
yuklenir. Guncelleme yapildiktan sonra eski versiyon geri yiklenemez. Yazilim en son versiyonuna
guncellendikten sonra, hazirladiginiz tablet terminalinin Uretildigi tarihe bagh olarak, en son versiyon ile
uyumlu olmamasi nedeniyle tablet terminali kullaniminda yavaslama olabilecegini veya tablet terminalinin

calismayabilecegini unutmayin.

* Nadir olarak gorulen bazi durumlarda tablet terminalinin dahili verileri zarar gérmus veya silinmis olabilir ya
da yazilim glncellendikten sonra terminalin dnyUklemesi yapilamayabilir. Yazilimi glincellerken beklenmedik
durumlara karsi hazirlikli olun: Verilerin bir bilgisayara kopyalanmasi vb. yedekleme énlemlerini aldiktan sonra,
tablet terminali Ureticisinin sagladigi isletim ydntemine gore uygun prosedurleri uygulayin. Konunun ayrintilarini,

tablet terminali Ureticisi ile gorlserek teyit edebilirsiniz.

| 2.3.2 Tablet tutucu atagman

Bu, tablet terminalinizi kabinin iginde tutmak igin kullanilan bir tertibattir. Tablet terminalinizi sikica tutturacak
bir atasman hazirlayin.

- 10 -



| 2.3.3  Wi-Fi yonlendiricisi

ICT iglevini kullanmak igin tablet terminalinin kablosuz LAN aracihidiyla GNSS denetleyicisine baglanmasi ve
ardindan cep telefonu hatti araciligryla Smart Construction sunucusuna baglanmasi gerekir. Bu nedenle, ayni
zamanda 4G/LTE hattina baglanabilecek bir Wi-Fi yonlendiricisi (genellikle mobil Wi-Fi yonlendiricisi olarak

adlandirilir) hazirlayin. Wi-Fi yonlendiricisinin agagidaki kosullari saglamasi gerekir.

» Kablosuz LAN standartlari: IEEE802.11a/b/g/n/ac
» Ayni anda baglanabilecek Wi-Fi 6zelligi etkin cihaz sayisi: 2 Unite veya fazlasi

isleyisi dogrulanmis Wi-Fi yénlendiricisi: "FS040W".

| 2.3.4 Tablet giic besleme aparati
/N\UYARI

CiDDi YARALANMA VEYA OLUM OLASILIGI VAR.

+ Ik olarak, Kit donanimli makinenin is ekipmani kilitteme kolunu kilitli konumuna getirin ve motoru durdurun.

Ardindan, gu¢ besleme aparatini ve sarj kablosunu takin/gikarin veya konumunu ayarlayin.

» Tablet tutucu atagsmani, tablet giic besleme aparatini ve sarj kablosunu, yerinden ¢ikip dismeyecekleri
sekilde agagidaki kogullarin timUna karsilayan bir yere saglamca takin.
Kit donanimli makineyi kullanirken goris alaninda bir engel olursa yaralanma veya 6lim ile
sonugclanabilecek ciddi bir kaza meydana gelebilir. Bunlarin engel olusturmasi veya dismesi operatorin

yaralanmasina veya tablet terminalinin ya da diger pargalarin hasar gérmesine neden olabilir.

+ Kit donanimli makine kullanilirken tablet terminali ve tablet tutucu atagsman goérus alanini engellememelidir.

+ Kit donanimli makine kullanilirken tablet terminali ve tablet tutucu atasman operatértin ellerine vs.
temas etmemelidir.

» Tablet terminali ve tablet tutucu atasman, yerlerinden cikip diismeyecek sekilde sikica sabitlenebilir.

- 11 -



Tablet terminali kullanilirken pilin bitmesini dnlemek icin tablet glic besleme aparatini baglayin ve tablet

terminalini, gi¢ beslemesi yapilirken kullanin.

Ek agiklama

Tablet terminali, Wi-Fi yonlendiricisine baglandiginda c¢alisir ancak cep telefonu hattina baglandiginda ¢alismaz.

Piyasadan temin edilebilen tablet glic besleme aparatlari, gliciinii makine gévdesinden alan aparatlar ve
tasinabilir genis kapasiteli piller gibi farkli tiplerde olabilir. Tablet terminalinize uygun olan aparati hazirlayin.

Kabinde donanim olarak 24 V sigara gakmagi ve 12 V elektrik prizi bulunur.

Cogu tablet terminalinin, gu¢ beslemesi almadan ¢ok uzun stire kullaniimasi mimkin degildir. Tableti, bir glic
besleme aparatina bagl durumdayken kullanin.

- 12 -



3. Calismaya baslamadan once

® Calismaya baslamadan once asagidakileri yapin.
Kit ile calismaya baslamadan 6nce asagidaki kosullarin yerine getirildiginden emin olun:

 Kitin her pargasi dogru sekilde takiliyken sistemin dizgun olarak calistigr dogrulanir.

Tablet tutucu atasman dogru sekilde takilmigtir.

Kepce kalibre edilmistir ve makine kilavuzu islevi standart dogruluga ulagmistir.
Aksi takdirde kalibrasyonu tekrar edin.

Pilot uygulamasinin en son versiyon olup olmadigini kontrol edin.

| 3.1 Dikkat Edilecek Noktalar

/\DIKKAT

YARALANMA OLASILIGI VAR.

Gerekli olmadikga Kit donanimli makineye yaklagsmayin. Kit donaniml makineye yaklasmaniz gerekirse
asagidaki prosedurleri uygulayarak guvenligi saglayin.

» Kit donanimli makineye yaklasmadan 6nce makinede ¢alisan kisiye haber verin.

» Makinede caligan kisi, is ekipmani kilitteme kolunu "kilitli" konumuna getirip size isaret verdikten sonra Kit
donanimh makineye yaklasin.

+ Kit donanimli makinenin igine girerken veya makineden ¢ikarken makineye/makineden atlamayin.
Makineye binip inerken vicudunuzu ¢ noktada desteklediginizden emin olun.

» Gerekirse kaldirma ekipmani kullanin.

- 13 -



I 3.2 is akisi

[l Makine kilavuzunu kullanma

Kitin etrafina bakarak inceleme yapin.

Kitin montaj durumunu kontrol edin.

3 Makine kilavuzu islevini kullanin.

3-1 islev heniiz ayarlanmadiginda veya tablet ya da bir parga degistirildiginde

Wi-Fi agina baglanin.

Uygulamay tablete yikleyin.

(B6lum 3-2 icindeki islemlerin de yapilmasi gerekir.)

3-2 Santiyeyi degistirirken veya dogrulugu kontrol ederken

Proje dosyasini yikleyin.

39 %

Kesme agzinin konum dogrulugunu kontrol edin.

3.10 g)

3-3 Makine kilavuzu iglevini ayarlarken.

GNSS'yi ayarlayin.
+ Kepgeyi ayarlayin.
» Makine kalibrasyonunu ayarlayin.

+ Sistem ydnetimi uygulayin.

» YoOnetici ayarlarini yapin.

- 14 -




B istiap haddi

istiap haddi sayacini galistirin.

istiap haddi sayacini kullanin.

2-1 ilk kullanimda, model degisikligi oldugunda vs.

istiap haddi sayacini ayarlayin.

2-2 ilk kullanimda veya kepge/model degisikligi oldugunda vs. ya da aylk olarak

istiap haddi sayacini kalibre edin.

- 15 -




I 3.3 Ekipmanin etrafini inceleyerek muayene

Gunde bir kez motoru galistirmadan dnce muayene gergeklestirerek gevsek civata ve somunlar, gevsek kablo
konektorleri ve oynaklik olup olmadidina bakin.

| 3.3.1  GNSS anteninin kurulumunu kontrol edin.

1.  GNSS anteni Gzerindeki montaj civatalarinin gevsek olup olmadidini kontrol edin. Gevsekse yeniden sikin
(stkma torku: 32 N-m).

’ Rear of the cab ‘ ’ Right side of the machine ‘

57— 32N-m

2. Civatayi sikarken GNSS anteninin konektorini baglanti oku yéniinde bastirin.
Calisma sirasinda yerinden ¢ikmayacak sekilde saglamca sikin.

’ Rear of the cab ‘ ’ Right side of the machine

| 3.3.2 GNSS denetleyicisinin kurulumunu inceleyin.

GNSS denetleyicisinin sikica sabitlenip sabitlenmedigini kontrol edin.
GNSS denetleyicisi simsiki sabitlenmemisse yeniden sikin.
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I 3.4 Kurulumdan sonra teyit

1.
2,

Kit ile birlikte takilan parcgalari kontrol ederek yerinden ¢ikip dismeyeceklerinden emin olun.

Sistemin normal sekilde isleyip islemedigini teyit edin.

@® Baglanti kesme anahtarini acin.
®@ Kontagi ve glcu agin. (Motoru calistirmaniz gerekmez.)

246 5@
o O
O O O O
POWER POS LINK RMODE

® GNSS denetleyicisinin LED 1s13in1 teyit edin.

POWER Gig: Kontak acildiginda yanar.
Konumlandirma onayi: GNSS bagimsiz konumlandirma durumunda veya daha
POS Ust seviyede yanar.
"Almiyor" veya "konumlandirma yapilmiyor" durumunda séner.
LINK Duzeltme verileri alindiginda yanar.
islem teyit edilirken séner.
RTK-Float (Kayan) durumunda yanip séner.
MODE RTK-Fix (Sabit) durumunda surekli yanar.
islem teyit edilirken séner.
24G 2,4 GHz Wi-Fi kullanilirken yanar.
5 GHz Wi-Fi kullanilirken yanar.
5G * Japonya'da dis mekanlarda 5 GHz Wi-Fi kullanmak yasaktir.
Bu nedenle, Japonya'da kullanildiginda bu i1sik yanmaz.

Kablo demeti vb. bilesenlerin araya girmedigini veya bukilmedigini teyit edin.
Kontrol etmek icin motoru galistirin ve Kit donanimli makinenin kepgesini, kolunu ve bomunu yavasca

hareket ettirin.

Bomun altindaki basing sensért kismindan yag kacagi olmadigini teyit etmek igin motoru durdurun.
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| 3.5 wi-Fi Ayar:

Tablet terminalini ve GNSS denetleyicisini Wi-Fi ydnlendiricisi Uzerinden baglayin.
Wi-Fi yonlendiricisini ve tablet terminalini ayarlama ydntemi, kullandiginiz cihazlara gére degisiklik gosterir.
FS040W ayarlarini yapmak igin asagidaki prosedurleri uygulayin. FS040W ayarlama proseddurlerine ve cihazinizin

kullanim kilavuzuna basvurarak ayar iglemini gerceklestirin.

Ek agiklama

Burada gdsterilen yontemler yalnizca drnek niteligindedir.
FS040W igin, kablosuz olarak baglandiktan sonra Web kullanici arabirimi ile ayar yapabilirsiniz.
Ayrintili bilgi i¢in cihazinmzin kullanim kilavuzuna bakin.
1. GNSS denetleyicisinin SSID kimligini ve parolasini teyit edin.
» SSID: GNSS denetleyicisinin seri numarasi SSID'dir.

Position to display SSID

» Parola: SSID kimliginin tersten okunusu
Ornegin, SSID kimligi Retro-48A4934916E4 ise parola 4E6194394A84 olur.

2. SIM karti Wi-Fi yénlendiricisine yerlestirin.

3. Wi-Fi yonlendiricisini USB kablosuyla bir bilgisayara baglayarak sarj islemini baglatin.
Wi-Fi yonlendiriciniz igin uygun bir sarj kablosunu hazir edin.
Baglanti kuruldugunda slrticu otomatik olarak bilgisayariniza yuklenir.

4. Bilgisayarinizda Wi-Fi yonlendiricisinin ayarlar ekranini baglatin ve oturum acin.

5. Wi-Fi yonlendiricisinin DHCP ayarlari ekraninda ana bilgisayar IP adresini "192.168.128.1" olarak ayarlayin.
Alt ag maskesi degerini gerektigi gibi degistirin.

6. Wi-Fi yonlendiricisinin SSID kimligini ve parolasini, 1. prosedirde teyit edilen GNSS denetleyicisinin SSID
ve parola bilgilerine uygun olarak degistirin.

7. Wi-Fi yonlendiricisinin gizlilik ayirici islevlerini devre disi birakin.
Gizlilik ayirici iglevleri etkinlestirilirse terminaller arasinda bilgi aligverisi yapilamayacagindan sistem ¢alismaz.
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8. Wi-Fi yonlendiricisinin ayarini sisteme yansitin.
Wi-Fi yonlendiricisi ve GNSS denetleyicisi baglanir.

9. Wi-Fi yonlendiricisinin ayarlar ekranini kapatin ve yonlendiriciyi bilgisayardan kaldirin.

10. Tablet terminalini kullanarak Wi-Fi iglevlerini etkinlestirin.
GNSS denetleyicisinin SSID kimligi, Wi-Fi agi listesinde gorintilenir.

11. GNSS denetleyicisinin SSID kimligini secin ve parolayi girin.
Wi-Fi yénlendiricisi, GNSS denetleyicisi ve tablet terminali Wi-Fi araciliiyla baglanmis olur.

I 3.6 Uygulamayi yukleme

SMART CONSTRUCTION Pilot adindaki gerekli uygulama yazilimini Google Play Store'dan indirin ve tablet
terminaline yukleyin.

GETITON
>\0

| Google Play |

Google Play Store magazasinda "SMART CONSTRUCTION Pilot" arama s6zcigunu girin.
SMART CONSTRUCTION Pilot uygulamasi sorunsuz olarak tablet terminaline ylklenirse asagidaki simge ana
ekranda goéruntdlenir.

Pilot

Ek agiklama

*+ SMART CONSTRUCTION Pilot uygulamasini kullanabilmek igin Kullanim Politikasi'ni kabul etmeniz gerekir.
SMART CONSTRUCTION Pilot uygulamasini ilk kez baglattiginizda Kullanim Politikasi gérintdlenir. Ayrintilarin
onaylandigindan emin olun.

+ Tablet terminalini internet'e bagladiktan sonra SMART CONSTRUCTION Pilot uygulamasini yikleyin.
istediginiz baglanti tiriini (érnegdin, mobil Wi-Fi, herkese acik/kurumsal Wi-Fi) kullanabilirsiniz.

SMART CONSTRUCTION Pilot yiiklemesi tamamlandiginda GNSS denetleyicisinin ve tablet terminalinin, Wi-Fi

yonlendiricisi araciliiyla iletisim kurabilmesi icin ayarlari baglatin.
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Tablet ggISDS gontroller
: etro_*******
> Set the same SSID and Passiord Bacwerdreading oSS0~ [ Unique

"""""""" (comesponding fo above W gaction)
' Set the same Wi-Fi.

(T

password as
GNSS controller.

Wi-Fi router M
-> Set the same SSID and ‘ [— smmwsmucm»:
password

as GNSS 4G/LTE
controller. (SIM)

3.7 SMART CONSTRUCTION Pilot uygulamasini
baglatma iglemi

1. Tablet ekraninda SMART CONSTRUCTION Pilot 6gesine dokunun.
Asagidaki ekran goruntdlenir.

[®

e
Machine Guidance

Payload Meter
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3. Kullanim Politikasi gortntilenir.

Terms Of Service

AZ-F32ARB22 3010y HIRR (-l
HE 202070508

mE e

s Gomoue)
AT RIYAN 3253 A 0y MR (-8 (LT TR E0

L BRRENERAT (T 1101 V3., ) HRUTS, TRRAORNEERY
< bxy Er SRS RS REMHODA RS E

cae
,77: R TR0y 03, ) R gAY S <3 BT

s 4o

4= susar cousTRCTon -
wT 7 acEa T om

DIEREITRE (ko5 T7 T IORE)  ARACHEREEN7 7 ¢

JAR-ATEEL LD, UBKEROBMERD 1777 L URTS

e ]

/A0y (D2T7TY) AL, SWART
SR 6 AEUR T HOMKENT 377
1oy 77 A7z TT T

numansnﬁammniumm feTe

Siiax BT S7 7!

was cem)

Hipicaucy, somssenenronscen

TBRK) C MES 3N, TLE v'ﬂnllumﬂtv

W, "nga BT 0y R
03,

4. Ayrintilari onaylamak i¢in asagi dogru kaydirin ve "ACCEPT" digmesine dokunun.
Bir sonraki kullanimdan itibaren Kullanim Politikasi'ni gérmeniz gerekmiyorsa kabul etmeden énce "Do not
show this again" onay kutusunu isaretleyin. Baslangi¢ ekrani gérintdlenir.

Machine Guidance

Payload Meter |

Version 0:9:56.6

5. "Machine Guidance" segenegine dokunun.
Makine kalibrasyonu tamamlanmadiysa asagidaki ekran gorintulenir.

Notice

Failed to get setting file from
controller.
Calibrationinfo.json
RetrofitKitinfo.json
BasicSetting json
GnssSetting.json

Gnssinfo.json
PositionPosturelnfo.json




6. " "digmesine dokunun.

Ana ekran goruntulenir.

+1.906 m +1.965m

7. Makine kalibrasyonu gerceklestiriimediyse kalibrasyon yapin.
Kurulum Talimatlari'na bakin. Kurulum Talimatlari'nin dagitim hedefi, kimlik ve parola bilgileri Grlnle birlikte
gelen kagitta bulunur.

| 3.8 Dili ve birimleri ayarlama

SMART CONSTRUCTION Pilot uygulamasinda kullanilan varsayilan dil Japonca'dir. Dili degistirmek i¢in asagidaki
prosedurd kullanin. Uzunluk ve agirlik birimlerini de degistirebilirsiniz.

1. Baslangi¢ ekraninda 2@3 digmesine dokunun.

[ [ engin E ])

| Unitof Length [ meter
)

I Display switching ofsite coordinates [ nez v ]J

| [ gamt

ol 4

2. '"Display Language", "Unit of Length" ve "Weight Unit" alanlarinda dil ve birim segimlerini yapin. Ardindan v

digmesine dokunun.
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I 3.9 Proje dosyasi

Makine kilavuzu islevinde kullanilacak proje dosyalarini yikleyin (Tasarim gizimleri 3B verileri).

"Project file" menisiinden asagidaki mendler segilebilir.

Download project files Smart Construction sunucusundan proje dosyalari indirilebilir.
Create project files Yeni proje dosyalari olusturun.

Select project files Proje dosyalarini secin ve tablete yukleyin.

Select design surface Projede kullanilacak tasarim ytzeyini segin.

Edit project files Proje dosyalari diizenlenebilir.

1. Bir menlyl agmak icin €§3 digmesine dokunun.

Menu A - x
-

Project File

" | Guidance settings

GNSS Settings

Bucket Configuration

Machine Calibration Settings

System Configuration

| | Administrator Settings

|
|
|

Exit

L N\ |

\_‘_4"

\~ N NI NI NS NS N N N

2. "Project File" se¢cenedine dokunun.

@ Project File

Prjectame [Femzmnrs—s ]

S [ trewmnseeons ~ ]

i@) FEMEEBLT — % wuse )

IO 20211105 (2 ])
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| 3.9.1 Proje dosyalarini indirme

1. | &  |digmesine dokunun.

Smart Construction sunucusunda kayitl proje dosyalarinin listesi goruntilenir.

@ Project File

[Fememmrr—s

T

i@ FERLEBLT — % wuse @ )
O 20211105 (2 })

2. Hedef proje dosyasina ait indirme digmesine dokunun.

& Project File Download ﬂ

FEREEELT— 4

[«

[~
A A b b |}

BOM

[«

HS2TNIS

0SGB36

[«

i
|
|
i

> L0

3. indirme islemini gergeklestirmek igin v diigmesine dokunun.

Confirm

Are you sure you want to download 30
file with a total of 112KB?




4. indirdikten sonra hedef proje dosyasini belirtmek igin v diigmesine dokunun.

Confirm project selection

Do you want to change to the selected
project?

| 3.9.2 Proje dosyalarini olusturma

Tablet Uzerinde proje dosyalari olusturabilirsiniz.

1. diigmesine dokunun.

[Fememmrr—s

T

i@ FEMEEBLT — % wuse )

iO 20211105 (2 })

Projecthme [

I Coordinate System [ ] \Zﬂ

i Design surface [ - y

View Layers
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3.

Localization/Projection Settings ekranina gitmek icin E digmesine dokunun ve koordinat sistemini girin.

<Localization settings>

+ Kontrol noktalarinin eklenecegi ekrana gitmek igin digmesine dokunun.

» Kontrol noktasi ekleme

Kontrol noktasinin adini girin.
Referans noktasina goére N, E ve Z uzakliklarini girin.

Kesme agzinin sol kenarinda / ortasinda / sad kenarinda kontrol noktasini ve kepge kesme agzini
hizalayin ve koordinatlari elde etmek igin e digmesine dokunun.

Yatay/Dusey kalanlari kullanmak igin ON/OFF digmelerine dokunun.

j Huse OFF U
B =K

Kontrol noktasini atmak igin | @i  dugmesine dokunun.

Tum ayarlar bitirdikten sonra ayarlari kaydetmek igin v digmesine dokunun.

<Projection settings>

» Ekranin ust kisminda "Projection" segenegine dokunun.

[  rojecton_|

Region [ Global &

<

Projection [ UTM zone 3N

<

<
N N AN AN

Geoid Name [

' Datum [ WGS84

» Region/Projection/Datum/Geoid name segimlerinizi yapin.

* Ayarlari kaydetmek igin ekranin sag alt kisminda bulunan v digmesine dokunun.
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» Gerekli dosya indirilmemisse bir onay penceresi belirir. Dosyayi indirmek i¢in v digmesine dokunun.

Confirm

The data required for the selected
projection has not been
downloaded.

Do you want to download it?

L x | v ]

4

4. Basit bir tasarim ytizeyi olusturmak icin 8 digmesine dokunarak Create Simple Design Surface
ekranina gegin. Kesme agzinin koordinatlari 1 ila 3 noktadan elde edilip dl¢ulebilir.

@ Create Simple Design Surface

L0

(1 noktali 6l¢iim)

+ Once "Flat Plane" segenegine ve ardindan ekranin sag alt kisminda bulunan — diigmesine dokunun.

@ Create Simple Design Surface

Design Type

Flat Plane
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Bir katman adi girin.

@ Create Simple Design Surface

L0

Kesme agzinin sol kenarini / ortasini / sag kenarini 6lgme noktasiyla hizalayin ve kesme agzi
koordinatlarini elde etmek igin [Z digmesine dokunun.
Topografi 6lgim noktalarini énceden edindiyseniz dlgilen kesme agzi koordinatlarini @ digmesine

dokunarak elde edebilirsiniz. -
Hedef katmanin bir noktasini secin ve ekranin sag alt kisminda bulunan v digmesine dokunun.

Q dugmesine dokunularak koordinat bilgileri kontrol edilebilir.

@ Topographic Survey List

i Layer [ newnava_sekkeivata - y

el 4

Tasarim yuzeyini kaydetmek igin ekranin sag alt kisminda bulunan v digmesine basin.
ilgili tasarim yiizeyini projede kullanmak icin onay penceresinde v diigmesine dokunun.

Change confirmation

Do you want to set this data as Design
Surface?
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(2 noktal 6lgiim)

+ Once "2 Point Sloping Plane" secenegine ve ardindan ekranin sag alt kisminda bulunan —

digmesine dokunun.

@ Create Simple Design Surface

<L

2 Point
Sloping Plane

el

» 1 noktali 6lgimde oldugu gibi, bir katman adi girin ve kesme agzi koordinatlarini elde edin.

@ Create Simple Design Surface

C| =
[ ol SN -]
v e 1@ =]
[ 1 )1 [ ]
Slope 4

jc A 0 ﬂ
iu e [ Wﬂ

» Egimi girme yontemi (% / oran / agl), =z digmesine dokunularak segilebilir.

» Tasarim ylzeyini kaydetmek i¢in ekranin sag alt kisminda bulunan v digmesine basin.
ilgili tasarim ylzeyini projede kullanmak icin onay penceresinde v diigmesine dokunun.
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(3 noktali 6lgiim)

+ Once "3 Point Sloping Plane" secenegine ve ardindan ekranin sag alt kisminda bulunan —

digmesine dokunun.

@ Create Simple Design Surface

el

» 1 noktali ve 2 noktali 6lciimde oldugu gibi, bir katman adi girin ve kesme agdzi koordinatlarini elde edin.

@ Create Simple Design Surface

» Tasarim ylzeyini kaydetmek i¢in ekranin sag alt kisminda bulunan v digmesine basin.
ilgili tasarim ylizeyini projede kullanmak igin onay penceresinde v digmesine dokunun.

| 3.9.3 Proje dosyalarini se¢cme

1. Listede bir proje dosyasina dokunarak sari renkte vurgulanmasini saglayin.

@ Project File

[Fememmrr—s

S e ——

i@ FEMEEBLT — % wuse )

IO 20211105 (2 })
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2. Ekranin sag alt kisminda bulunan v dugmesine dokunun.

3. Segili proje dosyasini ayarlamak igin onay penceresinde v digmesine dokunun.

Confirm project selection

Do you want to change to the selected
project?

| 3.9.4 Proje goriintii katmanini segme

1. "Design surface" agilan menustine dokunun.
Proje dosyasinda mevcut olan tasarim ylzeylerinin listesi goruntulenir.

@ Project File

[Fememmrr—s

[ oo soons  ~ |

 knewMIHAMA_SekkeiData
i@ FEMEEBLT — % wuse & )

iO 20211105 (2 })

2. Goruntulemek istediginiz tasarim yuzeyine dokunup segin.

3. Ekranin sag alt kisminda bulunan v digmesine dokunun. Onay penceresi gorintilenirse v

digmesine dokunun.
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| 3.9.5 Proje dosyalarini diizenleme

1. Hedef proje dosyasina ait E digmesine dokunun.

Project File

[Femzmmrs—s

T —

 knewMIHAMA_SekkeiData
i@ FEMEEBLT — % wuse & )

IO 20211105 (2 })

2. Her bir 6ge dizenlenebilir.
(Proje adini diizenlemek, koordinat sistemini diizenlemek, tasarim ylizeyini segmek ve basit tasarim ylizeyi

olusturmak igin "3.9.2 Proje dosyalarini olusturma" boélimune bakin.)

@ Project Settings

i Project Name [ #emzmmers—s D
I Coordinate System [tocatization ] \QJ
i Design surface [ *newminama_sekieivata v D

View Layers

¥ KnewMIHAMA_SelkeiData EN

JED

0

Goruntilenecek katmanlar segilebilir.
Listedeki bir katmana onay isareti koyuldugunda bu katman makine kilavuzu ekraninda géruntilenir ve onay

isareti kaldirilirsa s6z konusu katman goérintilenmez.
Goruntilenen katmanin rengini degistirmek icin "TIN" ile "E‘." arasindaki renk digmesine dokunun.

@ Project Settings

i Project Name [ #emzmmers—s D
I Coordinate System [tocatization ] \QJ
i Design surface [ *newminama_sekieivata v D

View Layers
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3. Duzenlemeyi bitirdiginizde ekranin sag alt kisminda bulunan v digmesine dokunun.
Onay penceresi goruntilendiginde ayarlari kaydetmek igin v digmesine dokunun.

3.10 Kesme agzinin konum dogrulugunu
kontrol etme

Her glin ¢alismaya baslamadan énce sistemin, kesme agzi konumunu dogru olarak algilayip algilayamadigini
kontrol edin.

| 3.10.1 Kontrol i¢in hazirlanma

1. Baglanti kesme anahtarini agin.

2. Kontagi ve giict agin. (Motoru galistirmaniz gerekmez.)

3. Tablet terminalini agin.

| 3.10.2 GNSS bilgilerini kontrol etme

1. Calisilan santiyede bir referans noktasi/standart yigin belirlenmisse makineyi bu referans noktasinin/
taban yiginin yakinina gétarun.

2. Bir MenlUyu agmak icin 2@3 digmesine dokunun.

X

Project File

Guidance Settings

GNSS Settings

Machine Calibration Settings

System Configuratio

Administrator Settings

=
ﬁ
@
BB icket Configuratiol
!
ﬁ
|
ﬁ

Exit

NS AN NS L NI NS ) NS AN A N

3. "GNSS Settings" sec¢enegine dokunun.

N

o ) |
froser )
i )

GNSS Info
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4. "GNSS Info" segenegine dokunun.

|

A NEA NP A R S| NEB) NEI ) NS A NE A NS A N

i Number Of Used Satellites

5. "Main Antenna" igin "Vertical RMS" ve "Horizontal RMS" degerlerinin 0,02 veya daha kigik oldugunu teyit edin.
0,02 degerine esit veya bu degerden kiiglk degilse uydu ¢ekim guci iyi duruma gelinceye dek bekleyin
ve tekrar kontrol edin.

6. " v "dugmesine dokunun.

| 3.10.3 Kesme agzinin konum dogrulugunu kontrol etme.

Kesme agzi konumunun dogrulugunu kontrol etmek icin tablet terminalinde SMART CONSTRUCTION Pilot
uygulamasini kullanin.
SMART CONSTRUCTION uygulamasini baglatmak igin bkz. "3.7 Start-up process of SMART CONSTRUCTION Pilot"

1.  Bir mendyU agmak igin Z§3 digmesine dokunun.

Menu - - |

Project File

Guidance Settings

GNSS Settings

Machine Calibration Settings

| | system configuration

|Administrator Settings

@
ﬁ
@
ﬁBucke( Configuration
ﬁ
ﬁ
|
ﬁ

| it

Xi
A Y

S BNES NI NI NS NI NI N N
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2. "Guidance settings" segenegine dokunun.

uidance Settings o L X x

Measurement of Cutting Edge Position

Bucket Position

Target Surface Settings

Heatmap and Sound Settings

Application settings

| )
| )
! )
lCompasS and Sound Settings )
! )
l )
| )

Guidance Color Settings

-

[
.\
\

3. "Measurement of Cutting Edge Position" segenegine dokunun.

4. Karsilastirma noktasini kaydetmek igin "Control Point" 6gesini segin veya + digmesine dokunun.
(Ayrintili bilgi igin 4.2.1, "Kesme A§zi Konumunu Olgme" béliimiine bakin).

44123.954 m

22739.500m

3888 m

o [ ©
; : [ Sono ]
[ o [ o] [ ﬂ
o

[ oomn] | oo m] [ oomn]

o .4

5. is ekipmanini, agagidaki sekilde gésterilen 1. Konuma getirin

‘

<T—

'
L K/< i / v v
i Position 4
Position 3

Position 2
Position 1

1

6. 1. durus pozisyonunu korurken kepce kesme adzinin sol kenarini / ortasini / sag kenarini segin; kepce

kesme agzini referans noktasina/referans yiginina yerlestirin ve e digmesine dokunun.
Sistem tarafindan taninan kesme agzi koordinatlari "Bucket cutting edge position" altinda goruntilenir.

Kesme agzi, referans noktasinin tzerine yerlestirilemezse sekilde gosterilen A Z mesafesini (referans
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noktasi ile kepgenin kesme agzi arasindaki diisey mesafe) olcip bu degeri "Cutting edge position"

béliminde "A Z" alanina girin ve O digmesine dokunun.

Cutting edge position

N 'S,

m

m

g =
!

iz [ 0000 m]

7. Olgiilen kepge kesme agzi konumu ile referans noktasi konumu arasindaki fark "Difference" bélimiinde
goruntulenir.
Bunun, standart deger dahilinde olup olmadigini kontrol edin.

Difference

[ ml [ o] [ ]

» Degerler standartlar dahilindiyse: Kesme agzi dogrulugunu, 2/3/4 durus pozisyonlarinda ayni sekilde
kontrol edin. Tim degerler standartlar dahilindeyse yapi dogrulugu giivenceye alinmig olur.

& # 7,

» Degerler standartlar dahilinde degilse: Monte edilen cihazlarda gevseklik veya ayrilma olmadigini teyit edin
ve kepce kalibrasyonu gergeklestirin. Daha ayrintili bilgi i¢in "5.2.2 Kepge Kalibrasyonu" bélimine bakin.

Ek agiklama

"Kesme agzi koordinatlan" hesaplandiktan sonra "Offset" ekraninda "Matching" dugmesine dokunulursa
"Difference" bélimuinde gorintilenen N, E ve Z degerleri ofset de@erleri olur ve makine kilavuzu ekraninda
insaat makinesi goruntilenir.

Halihazirda girilmis ofset degerlerini silmek igin "Reset" digmesine dokunun.

Ofset degerleri elle girilebilir.

Ayarlanmis ofset deg@erlerini yansitmak igin ekranin sag alt kisminda bulunan v diigmesine dokunun.

Offset

‘ RESET H MATCHING ‘

[ 0.000 m] [ 0.000 m] [ 0.000 m]
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4. SMART CONSTRUCTION Pilot
uygulamasini kullanma

| 41 Makine kilavuzu iglevini kullanma

| 41.1  Ana ekrani baglatma

1. Baslangi¢ ekraninda "Start machine guidance" segenegine dokunun.
Baglatma icin gerekli veriler yuklenir ve ana ekran goruntulenir.

Sistem gerekli verileri alamazsa bir hata bildirilir.

2. Henuz kalibrasyon yapilmamigsa Kurulum Talimatlari'na uygun olarak kalibrasyon gerceklestirin.
Kurulum Talimatlari'nin dagitim hedefi, kimlik ve parola bilgileri Grlinle birlikte gelen kagitta bulunur.

| 41.2  Anaekran iglemleri

Ana ekranda goruntllenen simgelerin islevleri asagidaki gibidir:

Simge

Ad

islev

8

Vv

Menu dugmesi

Menuyu goruntler.

Bolunmus goéruntu degdistirme

digmesi

Buna her dokundugunuzda bélinmus ile bolinmemis
gOruntu arasinda (tam ekran ile ikiye bolinmus gorintu

arasinda) gegis yapabilirsiniz.

GNSS durumu digmesi

Buna dokunuldugunda GNSS durum kodu bilgileri

gOruntulenir.

Kesme agzi konumu 6lgim

digmesi

Buna dokunuldugunda goériinim degiserek kesme agzi

konumu igin 6lgiim ekrani gorintdlenir.
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Simge

Ad

islev

Hedef yiizey ofset degerini

ayarlama dugmesi

Buna dokunuldugunda gorinim degiserek hedef ylizey
icin Ofset Ayarlari ekrani gorintilenir. Ayar yapildiktan

sonra segcili egimden ofset ylizeyi goruntulenir.

GOrunim degistirme digmesi

Gorunim degistirme ekranini goéruntuler.

Sol digmesi Egim acisi ile mesafe ve kesme agzi konumu degistirilerek
operatorin bakis yonlne gore sol tarafa alinabilir.

Orta digmesi Egim acisi ile mesafe ve kesme agdzi konumu
degistirilerek operatoriin bakis yonine gore ortaya
alinabilir.

Sag digmesi Egim acisi ile mesafe ve kesme agzi konumu degistirilerek

operatériin bakis yonline gore sag tarafa alinabilir.

Topografi dlgim noktasi

ekleme digmesi

Gecerli kesme adzi konumunu kaydeder. Buna
dokunuldugunda, dlgilen nokta Topografi Olgiim Listesi

ekranina eklenir.

Hedef YUzey TIN (Dizensiz
Uggen Agdi) Segme diigmesi

Buna dokunuldugunda gortiinim degiserek tam

ekranl Hedef Ylzey TIN Se¢gme goérinimiine donusur
(bkz. "4.1.4 Hedef Yizey TIN Se¢cme gorinima"). Segim
tamamlandiginda ilk ekrana geri dénulir. Segilen TIN'ler

ve belirtilen agi araliginda iki veya daha fazla TIN segilir.

Mini harita dugmesi

Buna dokunuldugunda tim santiyenin kus bakisi

gOrdnimund sunan mini bir harita géruntalenir.

Hedef ylizey ofset degeri

ayarlari dugmesi

Hedef dederin dusey ofset degeri artirilabilir
veya azaltilabilir.

Cephe agisi pusulasi

Hedef ylizeye (dogrudan) donik olmasi igin gereken

dénme agisi, gosterge Uzerinde goruntilenir.

Kepge tabani donme agisini

géruntule

Kepgenin tabanini, hedef yilizeye paralel hale getirmek

icin gerekli ddnme acisini géruntuler.

Kesme agzina olan uzakligi

goriuntile

Hedef yizeyden kesme agzina kadar olan mesafeyi

goruntuler.

c@EO -~k & bkl

Alt pencere goruntusu 1

Buna dokunuldugunda alt pencere goriuntilenir.
Alt pencerede bir goriintli 6gesini etkinlestirebilmeyi
veya devre digl birakabilmeyi saglar.
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Simge

Ad

islev

Alt pencere gorintisu 2

Buna dokunuldugunda alt pencere goéruntulenir. Alt
pencerede yalpa ve yunuslama acilari, kepce tabani
doénme agisi ve makinenin kesme agzina olan uzakhk

gOruntulenebilir.

Ek agiklama

TIN (Diizensiz Uggen Adr): Zemin ylzeyinin, liggenin yizleriyle temsil edildigi dijital bir veri yapisi.
Bu uygulama, hedef yizeyi ayarlamak igin bu yapiyi kullanir.

B Meniiyu goruntileme

€§3 digmesine dokunun.

Menu

Project File

J

Guidance Settings

GNSS Settings

Machine Calibration Settings

System Configuration

|Administrator Settings

Exit

isuckez Configuration

N ) NS N NS | N NS ) NI AN

A

LN\

€ - 0.168m

W Bolinmus goruntuylu agmal/kapatma

\.I_I

N

N

£953

E digmesine dokunuldugunda ana ekran, tam ekran goériinimu ile ikiye bolinmus goérinti arasinda

gecis yapar.

+1.906 m

+1.965m
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Gorunimi degistirme.

%ﬁ digmesine dokunuldugunda gorinim degistirme ekrani goruntulenir.
Her bir simgeye dokunuldugunda gériinim asagidaki gibi degisir.
ikiye béliinmiis goérintide her bir ekran igin gérinim degisikligi yapilabilir.

Profile

Profile: Operatorin yan tarafindan bakis

Section: Operatére gore 6nden bakis

Plan: Yukaridan bakig

3D: Ug boyutlu serbest bakis

B Kesme agzi konumunu degistirme

"L", "M" veya "R" digmelerine dokunuldugunda ekranda goéruntilenen kesme agzi konumu sirasiyla sola,
ortaya veya saga gegirilir.

B GNSS bilgilerini goruntiileme
digmesine dokunuldugunda GNSS bilgileri gorintlenir.

Age Of Corrections 1

Baseline Length From Virtual Ref Point 6900495 m

Sub Antenna

o ey
1

i
i Number Of Used Satelltes
1

el
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B Topografi 6lcum noktasi ekleme

A digmesine dokunuldugunda gecerli kesme agdzi konumu kaydedilir.

Topographic Survey Point List

Record digmesine dokunarak 6l¢ciim noktasi adini dizenleyebilirsiniz.
Olglim noktalarinin listesini gériintilemek icin "Topography measurement point list" segenegine dokunun.

Olglim noktasini kaydetmek igin "SAVE" diigmesine dokunun.

| 41.3  Kilavuz gériiniimii iglemleri

Ana ekrandaki Kilavuz goérinimu, tasarim ylzeyini ve Kit donanimli makineyi gortntuler.
Parmaginizla kaydirabilir veya goruntiyd yakinlastirip uzaklastirabilirsiniz.

* Cekme hareketi (parmagin ekranda kaydiriimasi), gérintilenen igerigin kaydiriimasini saglar.
+ Disa fiske hareketi (ekran Uzerinde iki parmagin birbirinden uzaklastiriimasi) gértntilenen igerigi yakinlastirir.

- Ige fiske hareketi (ekran lzerinde iki parmagin birbirine yaklagtiriimasi) gorintiilenen igerigi uzaklastirir.
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%ﬁ digmesine dokunularak bakis agisi degistirilebilir.

Gorinim

Bakis agisi

islev

Operatoérin yan tarafindan
bakis

Kepce ile tasarim ylizeyi arasindaki
konumesal iligkiyi, kit donanimli makinenin

yan tarafindan bakis acisiyla goérebilirsiniz.

Operatoére gore
onden bakis

Kepce ile tasarim ylizeyi arasindaki
konumesal iligkiyi, operatdrin bakis agisiyla

gorebilirsiniz.

Yukaridan bakis

Operatore gore yukaridan bakis agisiyla
santiyenin konumunu kusbakisi olarak

gorebilirsiniz.

Ug boyutlu serbest bakig

insaatin mevcut durumunu serbest
bir bakis acisiyla 3B gorsel olarak

goruntuleyebilirsiniz.

| 41.4 Hedef Yiizey TIN Segme gériiniimii

Kilavuz ana ekraninda digmesine dokunuldugunda goérinum degisir ve Hedef Yizey TIN Se¢gme

géranumune gegilir.

Ekranin ortasindaki agik mavi vurgulu yuzey, hedef ylizey olarak secilir. Hedef ylizey, ekrani kaydirmak suretiyle

hareket ettirilebilir.
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»  dugmesine dokunuldugunda hedef ylizey saptanmig olur ve 6nceki ekrana geri donaldr.

» "Clear" digmesine dokunuldugunda hedef ylzey secimi iptal edilir ve dnceki ekran gériniimiine geri
doénaldr.

« J dugmesine dokunuldugunda Hedef Yiizey TIN Segme goriinimiinde yapilan degisiklikler sifirlanir
ve dnceki ekran gériinimune geri donulur.

| 41.5 Vans Noktasi Belirleme goriiniimii

Mini haritaya dokunuldugunda Varis Noktasi Belirleme gériinimu tam ekran olarak goruntilenir.
Varis Noktasi Belirleme gérinim, insaat makinesinin varis noktasini belirleyip buraya giden en kisa mesafeyi
ve guizergahi goriintilemenize olanak saglar.

1. Varis noktasi belirleme simgesi ekranin ortasinda gériindiginde, bu simgeyi kaydirarak ¢alismanin
yurGtileceg@i konuma getirin.
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2. Calisma konumunu teyit edin ve v digmesine dokunun.
Varis Noktasi Belirleme Ayar simgesi goruntulenir. Navigasyon moduna girilir ve ilk ekrana geri donulur.

» Navigasyon modunda varis noktasi imleci, varis noktasina giden en kisa mesafe (etkin hassasiyet
0,001 mm) ve en kisa glizergah hatti gérintilenir.

» "Clear" digmesine dokunuldugunda varis noktasi "Not set" olarak ayarlanir.

« J dugmesine dokunulursa degisiklikler yansitilmaz ve dnceki ekran gériinimiine geri dondllr.

| 41.6  Diger goriintii 6geleri

Bl Kepce tabani donme agisini goriuntiuleme

Sol ustteki a¢i gostergesi, 0,1 derecelik etkin hassasiyetle, kepgenin tabanini segilen hedef ylizeye paralel
hale getirmek icin gerekli ddnme acisini gosterir. Her iki uctaki oklar ve bu oklarin rengi ddnme yonunu belirtir.

Halka seklindeki gosterge, kepgenin tabanini paralel hale getirmek icin gereken dénme agisini renkli
olarak goruntuler.

Pembe: Kepceyi, makineden uzaga dogru acin

Mavi: Kepgeyi, makineye dogru kapatin
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B Cephe donme agisini goriintiileme

Kit donanimli makinenin secilen hedef ylizeye déniik olmasi igin gerekli ddonme agisi, gosterge
Uzerinde goéruntllenir.

Ek aciklama

Yapilan ayara gore tablet terminalinden bir bip sesi gelir. Ayrica, géstergenin goérintuledigi agi aralidi da
ayarlanabilir. Cephe agisini ve ses kilavuzunu ayarlama hakkinda bilgi i¢in "4.2.3 Cephe agisi pusulasi
ve ses ayarlarini degistirme" bolimune bakin.

B Kesme agzina olan uzakhigi goriintiileme

Bu segenek, secili hedef ylizeyden kesme agzina kadar olan mesafeyi veya ofset ylizeyinden kesme adzina
kadar olan mesafeyi gorintiler.

Yapilan ayara bagli olarak, mesafeye gore tablet terminalinden bir bip sesi gelir. Isi haritasini ve ses diizeyini
ayarlama hakkinda bilgi icin "4.2.4 Isi haritasi ve ses duzeyi ayarlarini degistirme" bélimune bakin.

Mesafeyi (dusey veya tasarim ylzeyine dik) hesaplama ve etkin hassasiyet basamak sayisini ayarlama
hakkinda bilgi igin "4.2.5 Uygulama ayarlarini degistirme" bolimune bakin.

_ 45 -



Onden gériiniim durumunda,

» Kepgenin kesme agzinin orta noktasi ile hedef ylizey arasindaki mesafe, ekranin sol st kisminda bir
deger/simge olarak gorintilenebilir.

» Kepgenin kesme agzinin sol kenari/sag kenari ile hedef ylzey arasindaki mesafe asagidaki gibi
goruntulenebilir.
- Ekranin ortasinda bir deger olarak gérintilenir
- Ekranin her iki ucunda dogrusal gostergeler olarak goérinttlenir

M Yalpa agisini, yunuslama agisini, kepge tabani donme agisini ve hedef ylizeyden kesme
agzina kadar olan mesafeyi goriintiileme

Ekranin en altinda bulunan alt pencere goérintileme digmesine dokunuldugunda makinenin
yunuslamalyalpa agisi ve kepge tabaninin dénme agisi 0,1 derecelik etkin dogrulukla gortintilenir ve hedef

yuzeyden kesme adzina kadar olan mesafe, ayarli etkin hassasiyet ile gorintilenir.

Pitch Roll Bucket bottom Distance from the
angle angle rotation angle target surface to
the cutting edge

digmesine dokunuldugunda alt pencere gizlenir.
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B Mini haritay: goruntiileme

Mini haritay! gérintulemek igin sag altta bulunan Ci; digmesine dokunun.
Mini harita, sahanin tamaminin kus bakisi gériniminu saglar.

(Ust taraf kuzey yoénunl gésterirken makine yesil bir /\ ile ve hedef nokta da pembe bir O ile gésterilir.)

) ENECT=H |

. Cé; diigmesine tekrar dokunuldugunda mini harita gizlenir.

» Mini haritaya dokunuldugunda Varis Noktasi Belirleme ekrani (bkz. "4.1.5 Varig Noktasi Belirleme
gOrinim(") tam ekran olarak goérintulenir.

M Is1 haritasini goriintiileme

"Guidance Settings" altindaki "Application Settings" segeneginden Isi haritasi ACIK olarak ayarlandiginda,
Ust gérinumdeki I1s1 haritasinda ingaat argivi gérintulenir. Tasarim ylzeyine gore kepge kesme agzinin veya
tabaninin gectigi en alcak ylizey renkli olarak isaretlenebilir. (Is1 haritasinin renk ayarlari i¢in "4.2.4 Isi haritasi
ve ses diizeyi ayarlarini degistirme" bolimiine bakin)

D)

AVEVEY LTI — <
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| 42 Makine kilavuzunu ayarlama

"Guidance settings" menlsinden asagidaki mendiler segilebilir:

Measure Cutting Edge Position

Kepgenin kesme agzi konumunun koordinatlari élgilebilir ve belirtilen

degerle ofset uygulanacak ayarlar kontrol edilebilir/degistirilebilir.

Bucket coordinates

Koordinatlar, kepge tabanindaki alti noktadan élculebilir ve sonuglar
kontrol edilebilir.

Target surface settings

Hedef yiizeyin ofset degerleri degistirilebilir.

Set Facing Angle Compass
Sound Guidance

Makine cephe acisina yaklastiginda sesli ikaz verilmesi islevinin

ayarlari kontrol edilebilir/degistirilebilir.

Heat map and volume settings

Isi haritasi géruntilenebilir ve kepgenin kesme agzi ile tasarim yuzeyi

arasindaki mesafeye gore ses kilavuzunun ses diizeyi ayarlanabilir.

Application settings

SMART CONSTRUCTION Pilot uygulamasinin ayarlari kontrol
edilebilir/degistirilebilir.

1. Bir menuyu agmak icin é:(:,)‘g digmesine dokunun.

Menu 2 sy
-
ﬁv roject File )
i]c idance Settings )
ﬁGNSSSemngs )
ﬁe et Configuration )
BM chine Calibration Settings )
BSystemCo nfiguration )
| mAdmln strator Settings )
| _
| UExit )
|
‘ ‘\ /
[]

2. "Guidance Settings" segenegine dokunun.

Guidance Settings e L0 X

Measurement of Cutting Edge Positio

Bucket Position

Target Surface Settings

Heatmap and Sound Settings

Application settings

Guidance Color Settings

|
l
|
lCompasS and Sound Settings
l
l
l

N NS NS b NS | NS ) NS D N
L)
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| 421 Kesme Agzi Konumunu Olgme

1.

"Machine Guidance Settings" menusunde "Measurement of Cutting Edge Position" segenegine dokunun.

Guidance Settings | RGN X

Measurement of Cutting Edge Positio

Bucket Position

Compass and Sound Settings

Heatmap and Sound Settings

Application settings

|
|
lTa rget Surface Settings
l
!
l

N NS NS b NS | NS ) NS D N

l idance Color Settings

2. Asagidaki maddelere bakarak ayarlamayi yapin:

» Referans noktasi se¢cme
Kayith bir referans noktasi segin.

Elle ayarlamak icin + dugmesine dokunun; ad ve N/E/Z deg@erlerini girip v digmesine dokunun.

Control Point

[» <] '

-44123.954 m

22739.500 m

3.888 m

» Kepgenin kesme agzi konumunu 6lgme
Kesme agzi 6lgiim konumu igin L/M/R segimini yapin; referans noktasina gére A Z mesafesini girin ve

O digmesine dokunun. Birkac saniye sonra kesme adzi konumunun koordinatlari géruntilenir.

GNSS sabitlenmemisse | O digmesine dokunuldugunda "RTK NOT FIX" ibaresi goruntulenir.
Bu nedenle, 6lgim0 yapmadan 6nce GNSS'yi sabitleyin.

Cutting edge position

—

m

m

ol .
|

z [ 0.000 m]

» Farki telafi etme (ofset) ve bunu kesme agzina aksettirme
Kesme agzi konumu, belirlenen referans noktasiyla 6l¢lildigiinde, referans noktasi ile kesme agzi konumu

arasindaki fark "Difference" altinda gorintdlenir. digmesine dokunuldugunda fark degeri, ofset
degeri olarak ayarlanir. Ofset de@erini iptal etmek igin RESET digmesine dokunun.
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Difference

[ o [ o | 5

Offset

‘ RESET H MATCHING ‘

vowm] [ oawa] [ v ]

3.  digmesine dokunun. Degisiklikler kaydedilir ve 6nceki ekrana geri donilir. <J digmesine dokunulursa
degisiklikler yansitilmaz ve dnceki ekran gérinimune geri donaldr.

| 42.2 Hedef yiizey ayarlarini degistirme

Ayarlar ekranina gitmek i¢in "Guidance Settings" altinda "Target Surface Settings" segenegine dokunun.
Hedef ylizeyin ofset ayarlari ve hedef ylizey seciminin ayarlari degistirilebilir.

(Hedef ylizeyi segme proseddrleri igin "4.1.4 Hedef Yiizey TIN Segme gorinimu" bélimine bakin.)

@ Target Surface Settings

B Hedef ylizeyin ofset ayarlarini degistirme
Hedef ylizey, ayarlanan ofset de@eri kadar yukari ve asagi tasinir.

1. Ofset yoninu segin.
Vertical . Dusey yonde ofset
Perpendicular : Hedef ylizeye dik ofset
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Ofset mesafesini ayarlayin.

Hedef ylizeye, "Offset distance" alanina girilen deger kadar ofset uygulanir. Girilen deger, [6] digmesine
dokunularak sifirlanabilir.

Offset distance

[ 2160 m]

Aigin bir deger girildiginde ofset mesafesi, © dugmesine dokunularak girilen degere bagh olarak uzar

b

veya kisalir. Bu iglem, kilavuz ana ekraninda % digmesine dokunularak da gerceklestirilebilir.
AN
Pt —_—
[4  2000] & + 2.998m
s —
A"

Ofset hedef ylizeyi, kilavuz ekraninda yesil gizgiler ile gosterilir.

3. Avyarlan yansitmak i¢in v digmesine dokunun.

B Hedef ylizeyin maksimum egim farkini degistirme

1.

Hedef Ylzey TIN Se¢me gorinimuinde, hedef ylizey olarak secilecek aralik ayarlanabilir.

"Maximum slope change" alaninda, hedef ylizey olarak ayarlamak igin egim degisimini girin.

Bu ayar, degisim miktari A olarak ayarlanip : digmesine dokunularak da yapilabilir.
Hedef Ylizey TIN Segme goriniminde, maksimum egim degisimi dederinden kiiglk bir egime sahip olan

ve segcili simgede TIN bitisiginde bulunan tasarim yizeyi, hedef ylizey olarak ayarlanabilir.

Ayarlar1 yansitmak i¢in v digmesine dokunun.
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| 4.2.3 Cephe agisi pusulasi ve ses ayarlarini degistirme

1. "Guidance Settings" menusiinde "Compass and Sound Settings" segenegine dokunun. Gegerli ayarlar
goruntulenir.

2. Asagidakilere uygun olarak ayarlari degistirin:

» "Cephe acisi araligi" altinda "Ayar araligi
araliginda ayarlanmalidir.

icin, sesli ikazin galacagi cephe agisi araligi 0,5 ila 5,0 derece

» "Cephe acisi yakinlik araligi" altinda "Ayar araligi" icin, sesli ikazin ¢alacagdi cephe agisina yakin aralik
0 ila 10,0 derece araliginda ayarlanmahdir.

* "Volume" ayarini 5 adimda yapin.

3. v/ digmesine dokunun.
Degisiklikler kaydedilir ve 6nceki ekrana geri dénulur.

| 4.2.4 Isi haritasi ve ses duzeyi ayarlarini degistirme

Is1 haritasi gosterimi ve bip sesi, kesme agzindan hedef ylizeye kadar olan mesafeye gére ayarlanabilir.

1. "Guidance Settings" menlsiinde "Heatmap and Sound Settings" se¢enegine dokunun. Gegerli ayarlar
goruntulenir.

™/ [+ 1000 m] ) ===y
© 0500 m] )
= 0,040 m] 4 =

<0500 m] ) (o ——

S GBI G5 G

[
[
[
[ 1000 m] 0 EE——

1.000m]
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2. Asagidakilere uygun olarak ayarlari degistirin:

« "Range and Sound Volume" degderleri girilerek 1siI haritasinin gdsterim arahdi degistirilebilir.

Tl [ 1000 m)
A [+ 0500 m|
H [+ 0.040 m]
A - 0500 m|

i rLﬂUDW‘\".;[* 1.000 m]

[ 1.000m ]

« "Range and Sound Volume" iginde IsI haritasinin dikdoértgenine dokunularak renkler tek tek belirtilebilir.

[ Range and SoundVolume N

Range and Sound Volume

(A X X X N N X X
Ex s KN XN LN N N
o000OGOOOGO
(XN XN RoN X J
000000 OO®D
o000 OGOOO

i - [ #uncBaz]

» "Color Pattern" altinda, dnceden hazirlanmis doért 1s1 haritasi modeli segilebilir.

Color Pattern

« "Range and Sound Volume" altinda - digmesine dokunularak, Isi haritasinda ayarlanan mesafeye
yaklasildiginda ¢alacak ikazin ses diizeyi bes seviyeden birine ayarlanabilir.

*ﬂ LE I X I ' |

- B3 -



| 4.2.5 Uygulama ayarlarini degistirme

1. "Guidance Settings" menusiinde "Application Settings" secenegine dokunun.
SMART CONSTRUCTION Pilot uygulamasinin gegerli ayarlari gérintulenir.

Ad islev
) Kilavuz ekraninda yer alan odak hedefini
Focus point 5 } ] o
[Kesme agzi / Govde merkezi] olarak degistirir.
Heat map Isi haritasi gorintistinu ACIK/KAPALI olarak degistirir.
TIN display TIN gortntusind ACIK/KAPALI olarak degistirir.
TIN composition line display TIN bilesim hatti géruntisinu ACIK/KAPALI olarak degistirir.

. o Kesme agzindan tasarim yuzeyine kadar olan mesafeyi
Distance direction B o ] o
[Disey / Tasarim ylzeyine dik] olarak degistirir.

] . Kepgenin kesme agzindan hedef ylzeye kadar olan kilavuz gizgiyi
Guidance line )
[Her zaman gdster / TIN secimi] olarak degistirir.

Machine body display Makine govdesi gorintisini ACIK/KAPALI olarak degistirir.

Point name Referans noktasi adinin gdsterimini ACIK/KAPALI olarak degigtirir.

Horizontal screen display mode Yatay ekran gorintisinde [Agi/Mesafe] ayarini degistirir.

Front screen display mode On ekran gériintisiinde [Agi/Mesafe] ayarini degistirir.

Upper screen display mode Ust ekran goriintiisiinde [Agi/Mesafe] ayarini degistirir.

Ondalik ayiricidan sonraki Kepgeden hedef yizeye kadar olan mesafeyi gosterirken kullanilan
basamak sayisi etkin hassasiyeti degistirir.

Expansion of target surface Hedef ylizey genislemesini ACIK/KAPALI olarak degistirir.
Topography measurement by insaat arsivini kepge tabaninin koordinatlariyla giincelleme iglevini
the bottom of the bucket ACIK/KAPALI olarak degistirir.

Bucket display mode Kepgeyi taslak olarak gortntileme islevini ACIK/IKAPALI olarak degistirir.

) ) Kontrol noktasindan ¢ok uzaklasildiginda géruntulenen dikkat ifadesi
Maximum base line length

icin etkin mesafeyi ayarlar.

2. Ayarlari degistirin ve v dugmesine dokunun. Degisiklikler yansitilir ve kilavuz ekrani gérinimune
geri donaldr.
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5. Ayarlar degistirme

I 5.1 GNSS ayarlarini degistirme

"GNSS Settings" menisinden asagidaki mendler segilebilir:

GNSS Basic Setting GNSS temel ayarlarini gérintdler.
NTrip Settings NTrip ayarlarini gosterir.
GNSS Info Durum bilgisi ve kullanilan uydularin sayisi dahil GNSS bilgilerini goruntdler.

1. Bir menuyu agmak igin €§3 digmesine dokunun.

Menu - -

X

Project File

Guidance Scttings

GNSS Settings

Machine Calibration Settings

System Configuration

| | Administrator Settings

Exit

@
ﬁ
@
ﬁBucke( Configuration
ﬁ
ﬁ
ﬁ
ﬁ

|
i
L

\~ N NI NI NI NS N N N

’l\ N |

\_‘

\

2. "GNSS Settings" segenegine dokunun.

. \

NSS Settings s

ﬁGNSS Basic Setting )
" ﬁNTnpSemngs )
Uswssmm ) |
4 -{I \‘. 5
= !
| /f"r'\\
| ( A
5 \ /
NS

| 5.1.1  GNSS bilgilerini kontrol etme

1. "GNNS Settings" menlsinde "GNSS Basic Setting" secenegine dokunun.
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| 5.1.2

@ GNSS Basic Setting

Type of Correction Info @VRs  Oxteral Radm)

— [orsctoraaaoseazs ])

iMaskAng\e [ 15 ])

L

oom ,])

[
HihAcarocy Threshold [ om0 _])
[

Accuracy Threshold

s ])

Radio Baud Rate

Soft Reset
Hard Reset

el 4

* GNSS Ayarlarini degistirme

2. Asagidaki maddelere bakarak ayarlamayi yapin:

istenen ayarlari diizenleyin ve " v " diigmesine dokunun.
Degisiklikler kaydedilir ve dnceki ekrana geri dénulur.

* GNSS alicisi iginde uydu dizeltme verilerini sifirlayin. "GNSS Hot Start" segenegine dokunun.
Bu islem basariyla tamamlandiginda énceki ekrana geri donulr.

* GNSS alicisi icinde diizeltme verilerini (uydularla ilgili veriler) sifirlayin ve her bir uydunun yoériingesini
(efemeris) yeniden almak i¢in "GNSS warm start" segcenegine dokunun.
Bu islem basariyla tamamlandiginda énceki ekrana geri donulur.

Ntrip ayarlarini degistirme

hizmete gore degisiklik gosterdigini unutmayin.

"internet Protokolii Aracihigiyla RTCM'nin A§ Baglantili Aktarimi" ifadesinin kisaltmasi olan Ntrip, farklilagtirimis
GPS (DGPS) verilerinin internet iizerinden dagitilmasina yénelik bir protokoldiir. Girilecek icerigin kullanilan

"GNSS Settings" mentsiinde "Ntrip Settings" se¢cenegine dokunun.
Bdylece Ntrip yayincisi sunucu kimlik dogrulama bilgileri ve baglanti durumu gunlikleri gorintdlenir.

@ Ntrip Settings ﬂ

uuuuuu

<

A A A A A A
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2. Asagidaki maddelere bakarak ayarlamayi yapin:

'Q] digmesine dokunuldugunda Ntrip yayincisindan baglama noktasi alinir.

» Baglama noktasi adi elle girilebilir.

3. Ntrip baglantisini baslatmak icin v digmesine dokunun.

| 5.1.3 GNSS'yi ayarlama.

1. "GNSS Info" menisiinde "GNSS Info" segenegdine dokunun.

GNSS bilgilerinin listesi gorintulenir.

|

&
2
K

Baseline Length From Virtual Ref Point 6900512

=

i Number Of Used Satellites

A NEA NP A R S| NEB) NEI ) NS A NE A NS A N

E

"Main Antenna" igin "Vertical RMS" ve "Horizontal RMS" degerlerinin 0,02 veya daha kiigtik oldugunu teyit edin.
0,02 degerine esit veya bu degerden kiigiik degilse uydu ¢ekim gucu iyi duruma gelinceye dek bekleyin ve tekrar

kontrol edin.

2. "/ "digmesine dokunun.

Onceki ekran gériintilenir.
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I 5.2 Kepcge Konfigurasyonunu degistirme

"Bucket Configuration" menlisinden asagdidaki menduler segilebilir:

Download Bucket File Smart Construction sunucusunda veya denetleyicisinde kayitli kepge
dosyalarinin yer aldigi listeden bir kepge dosyasli seger ve bu dosyay!
tablet terminaline indirir. Ayrica, denetleyicide kayitl bir kepge dosyasini
da silebilir.

Bucket Calibration Kepcgeyi degistirdikten sonra yeni kepgenin tablette kaydini yapmadan
once kalibrasyon gerceklestirin. Kitin kurulumu sirasinda yerine getirildiyse
bu islemin yapilmasina gerek yoktur.

Set Bucket File Tablet terminalinde kayith kepge dosyalarinin yer aldigi listeden bir kepce
dosyasini kullaniimak Uzere seger ve bu dosyayi denetleyiciye yukler.

Bucket tooth calibration Asinmis kepge disi uzunlugunun makine kilavuzuna yansitiimasini
saglamak icin bir kalibrasyon yapin.

1. Bir menuyd agmak igin \_ N digmesine dokunun.

Menu - -

X

Project File

Guidance Settings

GNSS Settings

Machine Calibration Settings

| | system configuration

|Administrator Settings

@
I
@
ﬁBucke( Configuration
ﬁ
ﬁ
|
ﬁ

| it

I N D NS N ) NS N NS ) N AN

2. "Bucket Configuration" segenegdine dokunun.

Bucketfiles

' ) Hs111797 InUse ( @)
@

| 1

C
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Ek agiklama

» Bu sistem, yana devirme veya ddnme mekanizmasina sahip kepceleri desteklemez.

» Coklu kaplin takarken kalibrasyonun yapildi§i andaki 6lciim konumuna dikkat edin. Kepge sekli, coklu kaplini
de icerecek sekilde olgullr.

| 5.2.1  Kepge dosyasini indirme

1. "Bucket Configuration" mentstinden & digmesine dokunun.
Smart Construction sunucusuna veya denetleyiciye kaydedilmis kepge hakkinda bilgiler gortntulenir.

Ek agiklama

Denetleyicide kayitli bir kepge dosyasini silmek igin "Controller Bucket" listesinden silmek istediginiz kepge

dosyasina dokunarak dosyayi segin ve [JIl digmesine dokunun.

]
T controller
| Hs111797 €

|1

B B E

| BKT-0625

ol 4

2. Bir kepge dosyasi segin ve & diigmesine dokunun.

* SMART CONSTRUCTION sunucusunda kayith kepge dosyasini indirin.
"Server" altinda, indirmek istediginiz kepge dosyasina dokunun.

* Denetleyicide kayitl kepge dosyasini indirin.
"Controller" altinda, indirilecek kepce dosyasina dokunun.

3. v/ digmesine dokunun.
indirilecek dosya ile ayni dosya adini tagiyan bir kepge dosyasi tablet terminalinde kayitliysa bir onay
ekrani gorintdlenir.
Kepce dosyasi tablet terminaline kaydedilir ve dnceki ekrana geri dénulur.

| 5.2.2 Kepge Kalibrasyonu

Kepceyi degistirdikten sonra yeni kepgenin tablette kaydini yapmadan 6nce kalibrasyon gergeklestirin. Kitin
kurulumu sirasinda yerine getirildiyse bu islemin yapilmasina gerek yoktur.
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Ek agiklama

» Bu sistem, dénme mekanizmasi bulunan dénel kepgeleri veya yana devirmeli kepceleri desteklemez.

+ Coklu kaplin takarken kalibrasyonun yapildigi andaki élgiim konumuna dikkat edin. Olgiim gerceklestirilirken
kepgenin ¢oklu kaplini de igcerecek bir sekle sahip oldugu varsayilir.

Kepge, tablet terminali kullanilarak kalibre edilir. Kepge seklini dlgtin ve degerleri tablet terminaline girin.
m Olgiim yapilacak noktalari kontrol etme
Standart veya meyilli bir kepge kullanilabilir.

1. "Bucket Calibration" ekranina gitmek icin "Bucket File Settings" ekraninda digmesine dokunun.

2. Kalibre edilecek kepgeyi secgin ve ekranin sag alt kisminda bulunan — digmesine dokunun.

@ Bucket Calibration

3. Standart veya meyilli kepgenin 6lgiim noktalarini kontrol edin.

ismmm [ ]) ismmm [ ])
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B Kepge seklinin élgimi

Kepce bilgilerini kaydetmek i¢in kepgenin boyutunu ve acgisini 6lgtin. Boyutlari 0,001 metrelik artislar ve agilari
da 0,1 derecelik artiglar halinde dlgin.

1. Kit donanimh makineyi, beton yizey gibi diiz ve saglam bir zemine (5° egim acisi dahilinde) alin.

2. @ (B) boyutunu élgiin. @ (B) boyutu, kepge pimi @ ile kepge baglanti pimi ® arasindaki mesafedir.
Bir serit metre ile dlcim yaparak sayisal degeri girin.

® (B

® (B

’ Without multicoupler ‘ ’ With multicoupler ‘

3. @ boyutunu olgiin. @ boyutu, kepge pimi ile kesme agzi arasindaki mesafedir.
Bir serit metre ile 6lglim yaparak sayisal degeri girin. Olgiimii iki kisi yapin.

’ Without multicoupler ‘ ’ With multicoupler ‘

4. ® (A) boyutunu dlgiin. ® (A) boyutu, alt kisimda kepgenin yan kesicileri arasindaki mesafedir.
Bir serit metre ile 6lgcim yaparak sayisal degeri girin. Yan kesicileri olmayan kepgelerde, kepgenin
en genis bolumanin boyutunu dlgup girin.
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5. @ (F)boyutunu dlcin. @ (F) boyutu, dislerin koki ile kesme adzi arasindaki mesafedir.
Bir serit metre ile lcim yaparak sayisal deg@eri girin.

Disleri olmayan kepcelerde, bigak genigliginin @ (G) boyutunu o6l¢tp girin.
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6.

"Kepge kontur noktalarinin" boyutlarini ve agilarini élgin.
® (E): Kepge konturu (i) agisi
® (C): Kepge konturu (i) acisi
(D): Kepge konturu (ii) agisi

"Kepcge kontur noktalari" (i) ve (ii) (iki nokta), bir isaretleme kalemiyle isaretlenmelidir. "Kepge kontur
noktas!" (i), kepgenin tabanindaki diz gizgi parcasinin ve ilgili kdsenin kesisim noktasidir. "Kepge kontur

noktas!" (ii), kepce pimleri ile kepge baglanti pimlerini baglayan duz gizginin uzatilmasiyla olusan hattin
en dis kismidir.

’ Without multicoupler ‘ ’ With multicoupler ‘

Tabanda ve kése noktasinda duz gizgi pargasini ayirt etmenin zor olmasi durumunda, toprak kazilirken
kepgenin zemine temas ettidi varsayilan nokta "kepge kontur noktasi” (i) olarak belirlenir.
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i @

(i) =
’ With slope finishing bucket

8. Miknatis kutbu baglama diizenegini @ kepce pimine takin. Bu sirada, ayak piminin merkezi ile kutbun
merkezi ayni hizada olmaldir.

. ©
o

®

V@

Without multicoupler ‘ ‘ With multicoupler ‘

9. Miknatis kutbu baglama dizeneginden @ bir sakul topuzu (gekl) @ sarkitin ve kepge pimine gore kesme
agzini, disli ile ayni yonde disey olacak sekilde ayarlayin.

10. Nokta (i) ile kutbun merkezi arasindaki mesafeyi serit metreyle 6l¢iin ve sayisal degeri, ® boyutu igin girin.

11. Manyetik kutup baglama diizenegine @ bir sicim baglayin ve sicimi, 6l¢ciim yapilacak (i) ve (ii) noktasina
kadar uzatin.

12. Sicimin Gzerine dijital agi Olgeri @ yerlestirin ve kepge piminin yatay hattindan her bir (i) ve (ii) noktasina
® kadar olan aglyi élgln.

» Sicim, kepge piminin yatay hattindan asagida kaliyorsa "kepge kontur noktalarinin" ® ve @ agilari igin
90° degerinden @ acisinin ¢ikariimasiyla elde edilen degerleri girin.

+ Sicim, kepge piminin yatay hattindan yukarida kaliyorsa "kepge kontur noktalarinin™ ® ve @ agcllari igin
90° degerine ® agisinin eklenmesiyle elde edilen degerleri girin.

Ek agiklama

» "Kepge kontur noktalarina" iliskin ® boyutu ile ® ve @ agcilarini 6lgme islemini iki kisi gerceklestirin.
+ s ekipmani havadayken hidrolik siiriiklenmeyle asagi iner.

» "Kepge kontur noktalarini" 6lgme islemini gergeklestirirken sakul topuzu (¢ekll) @ yardimiyla diseyligini
kontrol edin.
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B Kepce dosyasi kalibrasyonu

Olglilen kepge sekli degerini "Bucket Calibration" ekranina girebilir ve kepge dosyasini tablet terminalinize

kaydedebilirsiniz.

A Boyut @ E ® veya ©® boyutunun ilk degeri
B Boyut ® F (*1) @ veya ® boyutunun mevcut degeri
C Boyut @ Kepge adi (*2) istege bagh ("Kepge1" vs.)
D Boyut ® *1 Bu adimda F igin herhangi bir deger giremezsiniz.
Yalnizca "Kepce disi kalibrasyonu" yapilirken deger girilebilir.

a Agl

*2 Ayni sirket dahilinde diger kepge adlariyla ayni olmayan, benzersiz bir kepge
b Acl ® adi belirleyin.

Girilen degerleri kontrol edin ve herhangi bir sorun yoksa v diigmesine dokunun. Girilen kepge bilgileri, tablet

terminaline kaydedilir ve dnceki ekrana geri donulur.

| 5.2.3 Kepge segme

1. "Bucket File Settings" ekranindayken, tablet terminalinde kayith kepce dosyalarinin yer aldidi listeden
kullanmak istediginiz kepge dosyasina dokunun.

2. & digmesine ve ardindan onay penceresinde v dugmesine dokunulursa "in use" ifadesiyle segili
kepcenin kullanimda oldugu gosterilir.

Ll
!

[oucketnies
l § Hs111797 nie € [a)

| W1 A

|

c
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| 5.2.4 Kepge disi icin kalibrasyon yapma

Kepce dislerinin aginmasi, kesme agzinin dogrulugunu etkileyebilecedinden asinma miktarina gére
kalibrasyon yapilabilir.

1. "Bucket File Settings" ekraninda hedef kepce dosyasina ait E digmesine tiklayin.

2. Gorinuam ilerleyerek kepge disi kalibrasyonu ekranina gelindiginde gecerli dis uzunlugunu F alanina girin.

@ Bucket Calibration ﬂ

EEEEEE

nnnnn

3. Ekranin sag alt kisminda bulunan v digmesine dokunuldugunda girilen deger yansitilir ve ana ekran
goranimune geri donuldr.
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I 5.3 Makine kalibrasyonu ayarlarini degistirme

"System Configuration" menistnden asagidaki menuler segilebilir.

Machine Calibration Kit donanimli makinenin kalibrasyonunu gerceklestirir.
Machine Calibration Info Kit donaniml makine hakkinda kalibrasyon bilgilerinin yer aldidi listeyi gortntuler.
Position Posture Info Kit donanimli makinenin konumu ve durus pozisyonu ile ilgili bilgileri goruntuler.

1. Bir menlyl agmak icin €§3 digmesine dokunun.

Menu A - x
-

Project File )
| mGuldan:eSemngs )
@GNSSSemngs )
ﬁBucketConﬁgurauon )
UMachme Calibration Settings )
| ﬁsyslemconﬁgumuon J
|
i UAdmmistraturSettings )
‘ mgxn ) e
|
:‘ \ )} J
\-‘-"

2. "Machine Calibration Settings" segenegine dokunun.

Machine Calibration Settings

N
ﬁMacmneLzlvbrauon )
| @Machlnetalibration Info ) VI;
U Position Posture Info ) .‘5
{ \. 1
I v 7 |
;;\ L
8.168
s,
i Vi
{ N\
| \ )
N
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| 5.3.1  Makine kalibrasyonu gergeklestirme

"Machine Calibration Settings" altinda "Machine calibration" segenegine dokunun.
Ayrintil bilgi igin Kurulum Talimatlari'na bakin. Kurulum Talimatlari'nin dagitim hedefi, kimlik ve parola bilgileri
urlnle birlikte gelen kagitta bulunur.

[
i Machine Name [ = re> smmmoen ])

wachoepe [ reaorisonrs ])

@ Machine Calibration Stepl

At (-180~180)
00°

—@8
EF (180~180) )L (-180~180)

o] [ oesr] [T

—BEa
P ——
o] [ wes] G
=E8a
v F (-180~180) 0= (-180~180)

0383° oss1°] | (e}

e —
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| 5.3.2 Makine kalibrasyonu bilgilerini kontrol etme

Her bir ayar 6gesi degistirilebilir. Ancak 6genin degistiriimesi kalibrasyon ayar degerinin degismesine neden

olacagindan genellikle degisiklik yapmaniz énerilmez. Degistirmeniz gerekirse Kurulum Talimatlari'na bakin.
Kurulum Talimatlari'nin dagitim hedefi, kimlik ve parola bilgileri Grtnle birlikte gelen kagitta bulunur.

"Machine Calibration Settings" menistinde "Machine Calibration Info" segenegine dokunun. Gegerli kalibrasyon

bilgilerinin yer aldigi bir liste goéruntulenir.

& Machine Calibration Info

Machine Info

Company Name

z
2

Machine Type

g

Machine Name PC200-11501475

Machine ID HA200362

Machine Geometry Info

Length of Boom 5698m

Length of Arm 292m

tance b/w Arm Top Pin and Bucket Side Link

04llm

n
ince b/w Boom Top Pin and Bucket Side 2515w

Dist
Pin
Dist
Lind
Dist
Pin
Dist

ance b/w Bucket Side Pin and Bucket Cyl

JE NS NS NS ) NS NS B N ) N L N L N

l ce
ce

Pin
i nce
} oistance byw Bucketcyt pinand Bucket Link

| 5.3.3 Makine govdesinin konumunu ve durus pozisyonunu kontrol etme

1. "Machine Calibration Settings" menustinde "Position Posture Info" segenegine dokunun.
Makine gdvdesinin konumu ve agcisi ile ilgili ayrintili bilgiler géruntulenir.
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@ Position Posture Info

Main Anntena

[ s

£
>
>

I Number of Used Satellite

| postion

35.602741408

140084876704

41.695m

I Age Of Corrections

Sub Anntena

: )
] s )

I Number of Used Satellite:

| posiion

Latitude 35602726683
Longitude 140084860045

2. v/ dugmesine dokunun. Gorunim, kilavuz ekranina geri doner.

5.4 Uzatma kolu icin kalibrasyon ayarlarini degistirme

"Extension Arm Calibration Setting" segenegine dokunuldugunda goériinim degiserek uzatma kolu dosyasini
ayarlama ekranina gegilir.
Uzatma kolu dosyalari, ayni kepge dosyalarinda oldugu gibi segcilebilir, indirilebilir, olusturulabilir ve dizenlenebilir.

Tedengonamm @SN

Extension Arm

|~ Bpettern-taguchi 2

| S TypeB “
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| 5.4.1 Uzatma kolu dosyasi se¢cme

Tablet terminalinde kayith uzatma kolu dosyalarinin listesi, ekranin ortasinda géruntdlenir.
1. Hedef dosyaya dokunuldugunda dosya vurgulanir.

2. M2 | diigmesine dokunuldugunda bir onay penceresi gorintiilenir. Hedef uzatma kolunu segmek
icin v digmesine dokunun.

Kaldirmak iginse | # ‘=%  diigmesine dokunun.

3. Ekranin sag alt kisminda bulunan v digmesine dokunun. Yapilan degisiklik yansitilir ve ilk ekran
gorinimune geri dénuldr.

Y
dl [

| s~ Bpettern-taguchi Z

!b’ Type B (2) )

[« [+ |
o

| 5.4.2 Uzatma kolu dosyalarini indirme

1. & digmesine dokunulursa sunucuda kayitl bulunan uzatma kolu dosyalarinin listesi géruntalenir.

£,
D

l Type B

i Bpettern-taguchi

[«

ey AR

2. Y digmesine dokunuldugunda bir onay penceresi gorintilenir. Hedef uzatma kolu dosyasini indirmek igin
v dugmesine dokunun.

3. Ekranin sag alt kisminda bulunan v digmesine dokunun. Gérinim, ilk ekrana geri doner.
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| 5.4.3 Uzatma kolu dosyasi olusturma

Ayrintili bilgi icin Kurulum Talimatlari'na bakin. Kurulum Talimatlari'nin dagitim hedefi, kimlik ve parola bilgileri
urlnle birlikte gelen kagitta bulunur.

Makine kalibrasyonu islemini 6nceden tamamladiginizdan emin olun.

X
. DT TTE ‘

Extension Arm Name [ Wame ﬂ Extension Arm Name [ 1ypes ])
coorsenmre [ A “ﬂ s | )
[ecensonam  —

|

A B c T e c Z
[ ] [ ] [ m] [ isam] | osiom] ostam]
° £ . E o € £
[ ostam] | o00um o00im)
8 . B
L - 2 [ os0m] oatom 2000m
. vy ;
g - N - B 0
-3 aA < >

o vy TTTE

4

£°
== j.

- SLRF -2 3 ERRESEAIRATE S, LROES L
BFECRELTRIL,
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| 5.4.4 Uzatma kolu dosyasini diizenleme

Uzatma kolu dosyasinda E digmesine dokunularak her bir ayar 6gesi degistirilebilir.

Her bir ayar 6gesi degistirilebilir. Ancak bu degisiklikler kalibrasyon ayar degerinin dedismesine neden olacagindan

genellikle degisiklik yapmaniz énerilmez. Degisiklik yapmaniz gerekirse Kurulum Talimatlari'na bakin.

} S Bpettern-taguchi iz

=== TypeB ZJ
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I 5.5 Sistem

yonetimi

"System Management" menusinden asagidaki mendiler segilebilir:

Controller Information

Uretici yazilimi strimi de dahil Kit ile ilgili bilgileri géruntler.

Copyright

Kit donaniml makine hakkinda kalibrasyon bilgilerinin yer aldigd1 listeyi gorunttler.

Network Settings

Bu kitin ag ayarlar kontrol edilebilir/degistirilebilir.

1. Bir menlyl agmak igin @ digmesine dokunun.

Menu A -

. X
2]
Project File )
| mGuldanceSemngs )
@GNSSSemngs )
ﬁBucketConflgurauon )
UMachme Calibration Settings )
| ﬁSyslem Configuration J
UAdmmistratorSettings )
o ) =
l

2. "System Configuration" segcenegine dokunun.

System Configuration

— )|
Controller Info )
| feoomen )
1‘@ Network Settings ) .:E
|
! N
| { \
\ )
Nl
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| 5.5.1 Denetleyici bilgilerini kontrol etme

1. "System Configuration" mentsinde "Controller Info" segcenegdine dokunun.
Kit ile ilgili denetleyici bilgileri gorintulenir.

2. "/ "digmesine dokunun. Onceki ekran goérintilenir.

@ Controller Info

Controller Status.

Basic Info

Manufacturer LANDLOG

Product No. LL-1001-00-00-0101

Controller
j Manufacturer kasak:
! Model Dual GNSS Controller

GNSS Main Reciever h
i Manufacturer ublox J ‘

| 5.5.2  Telif hakki bilgisini kontrol etme

1. "System Management" menusinde "Copyright" se¢cenegine dokunun.
Telif hakki bilgileri gérintilenir.

2. v digmesine dokunun. Onceki ekran gérintilenir.

@ Copyright

Copyright © EARTHBRAIN Ltd. All Rights Reserved.

WUse Library
- NuGetForUnity
https://github.com/GlitchEnzo/NuGetForUnity
- Uy

F
ithub.com/ousttrue/UniGLTF

om/ousttrue/UniJSON

el -4
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| 5.5.3 Ag ayarlarini kontrol etme/degistirme

1. "System Management" menustinde "Network Settings" secenegine dokunun. Bu kitin ag ayarlari gorintulenir.
2. Yapilmasi gereken degisiklikler varsa bunlari elle girmek i¢in metin kutusuna dokunun.

3. v digmesine dokunun. Onceki ekran gériintiilenir.

& Network Settings

wiissi [Revossnsossass |

WiFi Password [

Comectontart [sow

GNSS Receiver Connection IP [192.168.128.250

oSS RecierComection o [osss

uop Comectinte [is2asszsass

|
|
|
|
i tverson [
i
|
|
|

UDP Connection Port [so000

|

I 5.6 Yonetici ayarlan

"Administrator Settings" menusiinden asagidaki menuler segilebilir:

Controller Information Uretici yazilimi stirimii de dahil Kit ile ilgili bilgileri gériintler.
Network Settings Ag ayarlarini goérintilemeyi ve degistirmeyi saglar.

Server Settings Sunucu ayarlarini gérintilemeyi ve degistirmeyi saglar.
System Settings Sistem ayarlarini goriintilemeyi ve degistirmeyi saglar.

Kit donanimli makine hakkinda kalibrasyon bilgilerinin yer aldigi
Machine Calibration Settings listeyi goruntuler.
Degisiklik yapilabilir.

Product Settings Uriin ayarlarini gésterir.

Administrator Guidance Settings Yonetici kilavuzu ayarlarini gosterir.
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1. Bir menuyu agmak igin €§3 digmesine dokunun.

4

l Menu v

iProJeCt File

iGuldance Settings

GNSS Settings

Bucket Configuration

Machine Calibration Settings

A

|Administrator Settings

Exit

[N )N N NS N NS ) NS A N

i
i
i
{ iSystem Configuration
|
i

l
A Y
L Nl

\i

£ - B.16@n

2. "Administrator settings" se¢enegine dokunun.

T - @PUA. &

Administrator Settings

Controller Settings

=

Network Settings

server settings

Syetem Settings

Product Settings

§

/Administrator Guidance Settings

| D N N ) N A NS D NS

iMachine Calibration Settings

*

"System Settings" ekraninda "Lock with administrator’s password" se¢cenegi ON olarak ayarlanirsa parolanin
girilmesi icin bir acilir pencere ekrana gelir. Bu durumda parolayi girin ve v digmesine dokunun.

e vanurauun g

nc

7
)
; Password ]
)
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| 5.6.1 Denetleyici bilgilerini kontrol etme

1. "Administrator Settings" menusinde "Controller Info" segenegine dokunun.

Kit ile ilgili denetleyici bilgileri gérintulenir.

@ Controller Settings

Basic Info

I Manufacturer LANDLOG )
i Model 'SCRFOOATO1 )
!

! Product No. LL-1001-00-00-0101 J
C

i Manufacturer akasakatec )
¢

GNSS Main Reciever -

i Manufacturer ublox )
f s o

2. " "digmesine dokunun.
Onceki ekran gérintlenir.

| 5.6.2 Ag ayarlarini yapma

Genellikle ag ayarlarinin degistiriimesi gerekmez.

1. "Administrator Settings" menlsiinde "Network Settings" se¢cenegine dokunun.
Gegerli ag ayarlarinin yer aldigi bir liste gértntilenir.

< ewonsaans £

UDP Communication

| o] o |)
I - [somo ])
Http Communication

i‘md.ﬁs [sassoszoase ])

i Send Port Number [ sos0 ])

Ntrip Communication

i 1P Address [192168.128.254 ])
i — [ ])
i — [2om ])
i Rest Timeout [ 3000 ])
i Data Logging [ ON OFF J

2. Ayarlari degistirin.

Ek aciklama

"Data Logging" secenegi "OFF" olarak ayarlanirsa gunluk kayitlari alinmaz. Yanlislikla "OFF"
olarak ayarlamayin.

3. "/ "digmesine dokunun.
Degisiklikler kaydedilir ve dnceki ekrana geri donulur.
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| 5.6.3  Sunucu ayarlarini degistirme

Aksi bir talimat verilmedigi stirece sunucu ayarlari degistiriimemelidir.

Aksi takdirde sistem normal sekilde galismayabilir.

1. "Administrator Settings" menusunde "Server Settings" segenegine dokunun.
Gegerli sunucu ayarlari goruntdlenir.

@ Server Settings

o [reeipiomarmmesonzamaim ])

[retrofis/nority ] )
w [ ] )
[ 1)

[POST] Bucket File [ uckets/gtes ])

[ 1)

[ rtrofitstretrofitid/uptoadyas:buitt ])

Notifi
es

[POST] Construction
Rest

[POST] Error Info [retvofis/retrofitayyerror ])

.
ificat

et [ ])
-
ult

]l

{POST] Calibration nfo [ retrofitsiretrofitd/uploadcalbration ])

[POST] Machine
Kinematic

[ etrofitsretrofitayuptoadrattitude ] J

2. Ayarlar degistirin. v digmesine dokunun.

| 5.6.4 Sistem ayarlarini degistirme

Ek aciklama

"Administrator Password" alaninda bir ydnetici parolasi belirtir ve "Lock with Password" segenegini "ON" olarak
ayarlarsaniz s6z konusu parolayl yazmadan Sistem Konfiglirasyonu meniisiine giremezsiniz.
Sistemde yanlishkla degisiklik yapiimasini 6nlemek isterseniz bir yonetici parolasi ayarlayin.

1. "Administrator Settings" menUsiinde "System Settings" secenegine dokunun.
Gegerli sistem ayarlari géruntilenir.

@ System Settings

Admin Password = ])

i”dd oFF ])
immm [ ])

LockwithPassword [ o ])
DebugMode [ oN )
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2. Ayarlari degistirin.

Ek agiklama

"Debug Mode" segenegdi "ON" olarak ayarlanirsa hata ayiklama bilgileri ekrana getirilir.
Sorun giderme adimlari uygulanmadigi stirece "Debug Mode" secenegi "ON" olarak ayarlanmamalidir.

3. "V "dugmesine dokunun.
Degisiklikler kaydedilir ve 6nceki ekrana geri donulur.

| 5.6.5 Makine kalibrasyonu ayarlarini degistirme

Her bir ayar 6gesi degistirilebilir. Ancak 6genin degistiriimesi kalibrasyon ayar degerinin degismesine neden
olacagindan genellikle degisiklik yapmaniz 6nerilmez. Degistirmeniz gerekirse Kurulum Talimatlari'na bakin.

Kurulum Talimatlari'nin dagitim hedefi, kimlik ve parola bilgileri Grtnle birlikte gelen kagitta bulunur.

1. "Administrator Settings" menulsiinde "Machine Calibration Settings" segenegine dokunun.
Gegerli kalibrasyon ayarlarinin yer aldigi bir liste gortntulenir.

tance b Arm Top Pinand BucketSde Link [ oan _])

st znlz: b/w Boom Top Pin and Bucket Side [ 2515 _])

tance b Bucket Side inand Bucket 5l [ 06i2 _])

stance b/w Bucket Cy Pinand Bucket Link. [ 0500 _])

2. Ayarlari degistirin ve " v " digmesine dokunun.
Degisiklikler kaydedilir ve dnceki ekrana geri donulur.

| 5.6.6 Uriin ayarlarini gésterme

1.  "Administrator Settings" menusinde "Product Settings" secenegine dokunun.
Gegerli Grtn ayarlari goruntulenir.

Ek agiklama
UUID, Kite 6zgl bir kimlik kodunu belirtir.
Bu bilgi degistirilemez.
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@ Product Settings

wu

[ 4289e3694b7a6c50835304eco06086fesa6 ])

el 4

2. " "dugmesine dokunun.
Onceki ekran gériintilenir.

| 5.6.7

Yonetici Kilavuzu Ayarlan

Aksi bir talimat verilmedigi stirece kilavuz ayarlari degistiriimemelidir.

Aksi takdirde sistem normal sekilde ¢alismayabilir.

1. "Administrator Settings" menusunde "Administrator Guidance Settings" segenegine dokunun.
Kilavuz amagh kullanici ayarlari gérantulenir.

& Administrator Guidance Settings

Data transmission

| sucket e [ /Bucketsianro. ene ])
|Topog’aphy Data

Send Topography Data OFF ]
Interval Time(sec) [ 600 |
Kinematic Data

Send Kinematic Data oFF ]
Interval Timel(sec) [ a0 |
Online Notification

Send Connection Data OFF ]
Interval Time(sec) [ a0

Application Settings

]

]

2. Ayarlari degistirin.

3. "V "digmesine dokunun.

Degisiklikler kaydedilir ve dnceki ekrana geri donulur.
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6. Istiap Haddi Sayaci (istege bagh)

I 6.1 istiap haddi sayacini ayarlama

| 6.1.1  Temel Ayarlar

istiap haddi sayacini kullanmak igin ayri bir SMART CONSTRUCTION Fleet (SC Fleet) veya SMART CONSTRUCTION

Fleet lite (SC Fleet lite) lisansi satin almaniz gerekir.

Zaten SMART CONSTRUCTION Fleet kullaniyorsaniz baslangi¢ ayarlarini yapmak i¢in SC Fleet Kizli Kilavuzu'nu

izleyin (aksi takdirde SC Fleet Lite Hizli Kilavuzu'nu izleyin) ve ardindan tabletinizdeki ayarlari yapin.

Bu sistemi kullanmak icin dnceden SMART CONSTRUCTION portal hesabinizin olmasi gerekir.

Hesabiniz yoksa asagidaki web sitesinden kaydolabilirsiniz.

SMART CONSTRUCTION portal URL'si: https://scportal.pf.sc-cloud.komatsu

M Tablet terminalini ayarlama

1. Tablet terminalinde SMART CONSTRUCTION Pilot uygulamasini baglatin.

2. "Payload Meter" segenegine dokunun.
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3. €§3 digmesine dokunun.

Menu

Load meter
Calibration
Settings
Exit

4. "Setting" secenegine dokunun.

sic Setting

] o [ o ] )
| oo [ on ‘

3
- [ wv]

iw.acyk.mm o] o )
Im“,umnmm.d [ = ])

- 4

5. | & digmesine dokunun. Parola Girig ekrani goruntilenir.

Password
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6. Parola giris alanina "lI?2017" (L, L, soru isareti, iki, sifir, bir, yedi) girin ve v digmesine dokunun.

3 Mashine Settings &

Basic Information

[rcan

[

[sors

~]
~]

]
i |

]

1000m |

7. Makine ayarlari ekranindaki "Base Machine" bolimiinde model, tip ve spesifikasyon (standart veya uzun kol)
secimlerini yapin.

@ Mashine Settings

Model

Type

Spec

Base Machine

8. "Base Machine" icin v digmesine dokunun ve sonra onay penceresinde v dugmesine dokunun.
Secilen model, tip ve spesifikasyon igin standart parametreler tablet terminalinde secilir ve ayarlar

denetleyiciye kaydedilir.

Confirm

Do you want to overwrite the settings

with the parameters of the base
machine?

9. "Basic Information" bélimuinde kit donanimli makinenin seri numarasini girin.

Ek agiklama

Model, tip ve seri numarasi bilgileri temelinde SC Fleet (lite) ile iliskilendirme yapilir. Model, tip ve seri
numarasi bilgilerini dogru girdiginizden emin olun.
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10. Asagidaki ayarlari gerektigi gibi degistirin:
» Weight dug by one try [kg]: Saya¢ gdsterimindeki maksimum agirlik degeri
» Acquisition cycle [s]: SC Fleet (lite) bilgilerini glincelleme arahgi

» Search range [m]: Yakindaki kamyonlar i¢in arama aralidi

11. "Machine Settings" ekraninda v digmesine dokunuldugunda ayarlar kaydedilir ve "Basic Settings"
goriinimune geri donilir. "Basic Settings" ekraninda v digmesine dokunuldugunda ayarlar kaydedilir
ve yuk sayacli ekrani gérinimune geri donulur.

SC Fleet (lite) ile baglantili oldugunda SC Fleet (lite) uygulamasiyla belirlenen kamyon listesi, ylik sayaci
ekraninda gorintdlenir.

MEDCO1

MEDC02

test-haifun

T241

YAR2

il i1

< wx 28085 &

e NN
B\ afip=saciin 4

Ek agiklama

Kamyon listesi goruntilenmiyorsa SC Fleet (lite) uygulamasinda veya tablet terminalinde kayitli "model, tip,
seri numaras!" bilgilerinde bir hata olabilir. Girigleri teyit edin.
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| 6.1.2

Kepgeyi degistirme

1.

3.

"Machine Settings" ekranini gorintileyin.

"6.1.1 Temel ayarlar" boliminde "m Tablet terminali ayarlar" kismina bakin.

@ Mashine Settings

Model [ PC200 ~ ]
[ S
SerialNo [ 501475 ]
[ o ~
[ »:]
[ w0n ]

s mansgement amcomnec pazs]

Dobug ode [ oN

=

- 4

| =

@ Mashine Settings

[ swom][ smm][ osem]
[ awm][ smm][ 2esn)
o

[ wmem][ wem][ omm]
Angle between links

jyet A

[ wsae] | 2] [ w0e]

[ wae] | e

Polar coordinates of GC
Lor AreL Leo

[ el wee] [ s
[ wmall wmen]] 7]
[ ][ wanl[ amn]
i woe] [ omall o]

- L S v _4

|dugmesine dokunun. Ayarli parametrelerin listesi géruntdlenir.

Kepge parametrelerinin degerlerini (agirlik, agirhk merkezinin konumu) degistirin.

» Agirhik farkliysa "Work equipment weight" boliminde "M_bucket" degerini degistirin.

» Sekil farkliysa "Polar coordinates of the position of the center of gravity" boliminde "L_NQ" ve "L_NP"

degerlerini degistirin.

Work equipment weight
M_boom M_boomC M_boomCR
| 1616k | | w5 kg | [ 194 kg |
M_arm M_armC M_armCR
[ 5k | | sokg] [ 113 kg |
M_bucket
[ 765 kg |
@
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Polar coordinates of GC

L_BF A_FBL
[ 2w
L_GE L.LM
[ 0.703 m ] [
L_HI L_KJ
[ 0.977 m ] [
A_ONQ L_NP
[ wo-] |




Ek agiklama

« "L_NQ" ve "L_NP" i¢in ayni degeri girin.

* Kepce dosyasinda "C" degerine bakin
ve L_NQ = L_NP = 1/2 * C olarak ayarlayin.

Bucket

4. Ayarlarinizi kaydetmek icin v digmesine dokunun.
Ayarlari bitirdikten sonra kalibrasyonu gergeklestirin. (Bkz. 6.2)

I 6.2 istiap haddi sayacini kalibre etme
/\UYARI

CiDDi YARALANMA VEYA OLUM OLASILIGI VAR.

« Kalibrasyondan 6nce etrafinizin glivenliginden emin olun. Cevrede herhangi bir insan veya engel olup
olmadigdi kontrol edin ve baslamadan énce korna ¢alin.

» Kalibrasyon sirasinda salinim galismasi yapacaksiniz. Sallanma sirasinda salinim yéninu goérsel olarak kontrol
ettiginizden emin olun. Bu ¢alisma suresince diger iscilerin, dénme yaricapinin disinda tutulmasini saglayin.

Kepgenin Uzerinde toprak varsa temizleyin. Kepgeye toprak yapismigsa duzgun kalibrasyon yapilamayabilir.

istiap haddi sayacini ilk kez kullanmadan énce veya modeli ya da kepgeyi degistirdikten sonra kalibrasyon iglemi
gercgeklestirdiginizden emin olun. Ayrica, ayda bir kez falan kalibre etmenizi dneriyoruz.

Kalibrasyon i¢in asagidaki proseduri kullanin. Kalibrasyon yaparken normal bom yukari salinimi gibi islemleri uygulayin.

1. Kit donanimli makineyi, beton ylzey gibi diz ve saglam bir zemine alin.

2. Yag sicakhgini 30 derece veya Uzerine gikarmak icin yaklasik 1 dakika sureyle isitin.

3. YUk sayaci ekraninda @ digmesine dokunun ve ardindan [Calibration] segenegine dokunun. Kalibrasyon
ekrani gérinimune gegcildiginde 1 ve 2 no'lu adimlari uygulayin.
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4.

Menu

Load meter
Calibration
Settings

Exit

[Adim 1] Sekilde gosterildigi gibi, is ekipmaninin agisini, bom agisi (A) 60-70 derece ve kol agisi (B)
100 derece olacak sekilde ayarlayin. Kepgenin, 6n kisimda zeminle ayni hizada olmasini saglayin.
Gegerli agi degeri, "Step 1" bolimindn sag tarafinda gorintulenir.

ET— )

STEP1

Please adjust an arm angle asin the figure.

1. adimda is ekipmani agisini ayarlama islemi tamamlandiginda suire¢ otomatik olarak ilerleyerek 2. adima geger.
[Adim 2] Kol tepe noktasi belirtilen yUksekligi asincaya dek orta devirde (yar1) gaz kullanarak yavas bir
sekilde kaldirma ve sallama hareketi uygulayin (es zamanli olarak bomu yukari kaldirma ve sallama islemi;
yaklasik 90 derecelik salinim 6nerilir).

* $u anda kolu ve kepgeyi calistirmayin.
"Step 2" bolimuanin alt kismindaki deger ve sag taraftaki gosterge, kol tepe noktasinin yiksekligini gosterir.
Kol tepe noktasinin yiksekligi ayar degerini asarsa yukseklik gdstergesinin oku "|" yoninde degisir.
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Calibration ﬂ

STEP1

Please adjust an arm angle asin the figure

6. [Adim 2] Kol tepe noktasi belirtilen ylksekligin altina gelinceye dek bomu algaltin ve 1. adimdaki durus
pozisyonuna geri dondn.
Kol tepe noktasinin yiksekligi ayar degerinin altina geldiginde ilk kalibrasyon tamamlanmis olur ( v )
ve ikinci kalibrasyon baglatilir.

7. [Adim 2] Kaldirip sallama ve bom algaltma islemlerini 4 kez daha yaparak toplamda 5 kalibrasyon
gerceklestirin.

8. Bomu algaltin ve 5. kalibrasyona kadar islemin tamamlandigini ( v ) teyit edin ve ardindan v digmesine
dokunun.
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I 6.3 lIstiap haddi sayacini kullanma

/N\UYARI

CiDDi YARALANMA VEYA OLUM OLASILIGI VAR.

« lstiap haddi sayaci, yiik kapasitesi élciimiinde isgiye yardimci olmak ve operatoriin yiik kapasitesi yonetim
yukini azaltmak amaciyla kullanilir. Asiri yiklemeyi dnlemek icin dedgildir.

» Tablet terminali ekraninda islem yaparken makineyi ¢alistirmayin. Tablet terminalinde islem yaparken
makine faaliyetlerini durdurun.

» Tablet terminalinde islem yaparken kontrol kolunu yanlishkla ¢alistirmamaya dikkat edin.
« Etrafinizin glivenligini kontrol etmeye 6ncelik verin. Sabit bir sekilde tablet terminali ekranina bakmayin.
» Sallanma sirasinda salinim yéninu gorsel olarak kontrol ettiginizden emin olun.

« Salinim faaliyetini icermesi nedeniyle bu galisma slresince diger iscilerin, ddnme yari¢capinin diginda

tutulmasini saglayin.

+ Istiap haddi sayacinin sergiledigi performansin bir siniri vardir. istiap haddi sayacinin gésterdigi agiriik

degeri; toprak yapismasi, ¢calisma yontemi ve topragin 6zelligi gibi faktorlerin etkilerine bagh olarak
degisiklik gosterebilir ve bu ytuzden, sadece bir kilavuz olarak kullaniimalidir.

+ lstiap haddi sayaci, sertifikasyon testinden gegmis bir élgiim araci degildir. Alm satim veya sertifikasyon
amagcl olarak kullaniimaldir.

« Sertifikasyon islemi igin kullanirken kamyon kantari gibi bir 6l¢ciim aletinin yardimiyla kontrol edin.

» Arag yuklenirken arag govdesi yana dogru asir1 yatarsa veya dengesiz bir sekilde ylikleme yapilirsa yuk
degeri dogru olculemez. Makinenin olabildigince duz ve dengeli tutulmasini saglayin.

* Hatanin, ¢alisma ydntemine ve kosullarina goére farklilik gosterebilecegini unutmayin.
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] 6.31 istiap Haddi Sayaci ekraninda gériintiilenen igerik

@ 7R¥2

MEDCOL 9800 kg

MEDCO02 9000 g

test-haifun 9800 kg

YRR 7000 kg

9000 kg

©
@ @
®
@ ©)
® = e GO0 w ¢ < 2008 =——-=(10)
&—— 5358 R — 1)
@ W ©®
No. Goruntilenen icerik
O Kamyon listesi (kamyon adi / maksimum yUkleme kapasitesi)
® Secilen kamyon
® Gosterge olarak gorintilenen kamyon yik hacmi
O] Deger olarak gorintilenen kamyon yik hacmi
® Secili kamyonun maksimum yukleme kapasitesi (hedef agirlik)
® Kalan yUklenebilir agirlik
@ insaat makinesinin mevcut ayari (model—tip)
Hafriyat agirhgi gosterge ekrani
® Deger olarak goruntilenen hafriyat agirhgi
Kepcenin yaklasik maksimum hafriyat miktar
@) Yukleme dogrulugu yetersiz goérinduguinde dikkat gostergesi
® Her bir sefer icin ylUkleme ge¢cmisi
® Ayarlar digmesi
Yuklemeyi baslatma/bitirme digmesi
® Yukleme gecmisini silme digmesi
Duraklatma digmesi
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| 6.3.2 istiap haddi sayacini galistirma

B Kamyon seg¢imi

Ekranin Ust kismindaki kamyon listesinden hedef kamyona dokunun. Segilen kamyon vurgulanir.

M istiap haddi élgiimiinii baslatma

Hafriyata baglamadan énce 6lglimii baslatmak igin P diigmesine dokunun.

M Yiik agirhgini hesaplama

istiap haddi élglimii baglatildiginda ve insaat makinesi Kazma — kargo déndiirme — kepge bosaltma sirasiyla
calistirildiginda, istiap haddi degeri kepge bosaltildiginda hesaba katilir ve kamyon yukleme hacmine ilave edilir.

M Yuk agirhgini iptal etme
Yukleme gecmisine dokunularak vurgulanmasi saglanir. Bu durumdayken digmesine dokunularak

vurgulanan gecmis 6gesi silinebilir.

M istiap haddi 6lgiimiinii sonlandirma

Kamyonu ylklemeyi bitirdiginizde m diigmesine dokunun. istiap haddi élgiimii sona erer.

W istiap haddi 6lgiimiinii duraklatma

istiap haddi 6lglimii sirasinda Il digmesine dokunuldugunda, kepge bosaltilsa bile istiap haddi degeri hesaba

katilmaz. YUkleme sirasinda bagka bir is yaptiginizda bunu kullanabilirsiniz.

- 103 -



| 6.3.3 istiap haddi dlciim sayacinin iglevleri

B Sayac goruntiileme islevi

Normal modda, hem hafriyat agirligi hem de yukleme agirlidi sayaglari yesil renkte gortntilenir.

i <252 6000 kg

MEDCO1 9800 kg

MEDC02 9000k

test-haifun 9800 kg

Bir kez daha kazi yapildiktan sonra hedef agirliga ulasmaya az kaldiginda hafriyat agirligi sayaci sari renkte

gorantilenir.

IAZ1

MEDCO1

MEDC02

test-haifun

Mevcut hafriyat agirigi yiklendikten sonra yukleme agirliginin hedef agirligr asacagi dngéruliyorsa hafriyat

agirhgi sayaci kirmizi renkte gorintalenir.

I =251

I mebcor

| mebcoz

I test-haifun

I <252

I sz

Bi@

7 wx 2008 kz

104



Kamyon, hedef agirlik asilacak sekilde yuklenirse yikleme agirligi sayaci kirmiziya doner.

| <zx51

MEDCOL 9800k

MEDC02 9000k

test-haifun 9800 kg

T282

B Toprak hacmi ayarlama iglevi

Toprak hacmini, sallama ¢alismasindan dnce ayarlayin.

Hafriyat agirhgi sayaci, kepge icindeki toprak hacmini gercek zamanli olarak gorintuler.

Kepce icindeki toprak hacmini azaltarak yuklenen toprak hacmini ayarlayabilirsiniz.

Ek agiklama

istiap haddi degeri gergek zamanli olarak yansitiimiyorsa hemen orada bomu yukari kaldirma igleminin

gerceklestiriimesi 6nerilir.

| 6.3.4 Diger istiap haddi islevleri

"Basic Settings" ekraninda ON/OFF ayar belirtiimek suretiyle cesitli istiap haddi islevleri agilip kapatilabilir.

I EBRART [ N

EBIANLE [ ON )
1

nrmE [ e oo~

I
WAMERE OFF “ )
| )

A
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Bl Otomatik yiiklemeyi baslatma

ON olarak ayarliysa, bir kamyona dokunuldugunda ve kamyon segildiginde yukleme islemi otomatik olarak

baslatilabilir ( P digmesine basilir).

B Otomatik yiiklemeyi sonlandirma

ON olarak ayarliysa, istiap haddi sayimi sirasinda kamyonun maksimum yukleme kapasitesine iliskin "Finish
settings" ayarinda segilen oran asildiginda ytikleme otomatik olarak sonlandirilabilir (m digmesine basilir).
"Exit Settings" liste kutusuna dokunularak, agilan listeden %60-95 arasinda bir esik degeri segilebilir.

M Yukleme dogrulugu uyarisi

ON olarak ayarliysa, yikleme sirasinda hesaplama dogrulugu yetersiz goriindiginde hafriyat agirhgi
gOstergesinin en altinda bir ikaz verilebilir.

ikaz verme esigi, "Loading accuracy alert threshold" seceneginden ayarlanabilir. (Minimum: 0 Maksimum: 1)
Karar 6lgutl, yag basinci dalgalanirken degerin kiiguldiigu ve yag basinci dengedeyken degerin blyudigu bir
degerdir. Deger ilgili esigin altina dustigunde ikaz verildigi igin:

+ Yag basinci dengede tutularak galistirildiyinda ikaz verilmesi pek mimkun dedgildir.

+ Esik degeri daha blylk bir dedere ayarlanirsa daha kolay ikaz verilir.

* Gereksiz yere degistirmeyin.
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7. Uriin spesifikasyonlari

Nominal gerilim

10ila 30 V

Denetleyici gli¢ kaynagi

Onerilen sigorta kapasitesi

10A

Wi-Fi spesifikasyonlari

802.11a/b/g/n/ac

GNSS ¢ekim gucl spesifikasyonlari

GPS GLONASS Galileo Beidou

Kablosuz baglanti spesifikasyonlari (istege bagl)

RS232C
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8. Sorun giderme

B Bir hata ekrani belirdiginde kontrol edilecek 6geler

. Uncm(nected to cu)troller %

* - 8.168m

1. Tablet terminalinde bir hata erkani gortinirse "OK" diigmesine dokunmadan once iletisim kutusunda
goruntilenen hatanin icerigini kaydedin.

2. Kit donanimli makinenin konektoriiniin saglam bir sekilde baglanip baglanmadigini ve Wi-Fi baglantisiyla
ilgili bir sorun olup olmadigini kontrol edin.

B Ayar dosyasini alma islemi basarisiz olursa

Notice

Failed to get setting file from
controller.
CalibrationInfo.json
RetrofitKitinfo.json
BasicSetting.json
GnssSetting,json
Gnsslnfo.json

PositionPosturelnfo.json

Tablet terminalinde yukaridaki bildirim gortntileniyorsa gerekli ayar dosyasi denetleyicide veya tablette olmayabilir.

@ Kepge takili degilse:
"No Bucket Selected" mesaji gorintulenir.

@© Kalibrasyon ayar dosyasl! yuklenemezse:
"CalibrationInfo.json" mesaiji gortntilenir.
* @ ve @ no'lu maddelerdeki mesajlar, uygulama ilk baslatildiginda algilanabilir.
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® Hedef ayar dosyasi ylklenemezse:
Yuklenemeyen ayar dosyasinin adi goéruntulenir. Kullanilan ayar dosyalarinin listesi asagidaki gibidir:
» BasicSetting.json
» RetrofitKitinfo.json
» GuidanceSetting.json
» ServerSetting.json
 CalibrationInfo.json
» BasicSetting.json
* GnssSetting.json
» PositionPosturelnfo.json
* Gnsslinfo.json
* ApplicationSetting.json
» SystemSetting.json
* Product.json
» CuttingEdgeOffset.json
» TargetSurfaceOffset.json
» CompassSoundSetting.json
» LightBarAndSoundSetting.json
» PayloadInfoSetting.json
» PayloadParameterSetting.json
* Network.json

* Version.json
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W Kontrol edilecek diger olgular ve 6geler

Olgu

Kontrol edilecek 6geler

Kepce kesme agzinin dogrulugu kontrol edilirken
deger 6nemli 6lgiide farklihk gosteriyor.

Kepge kesme agzinin koordinatlari énemli élglide degisti mi?

= GNSS anten konumunun sirekli degismesi nedeniyle
kesme agzinin davranisi gelisiglizel degisebilir. Bir sure
bekledikten sonra herhangi bir dizelme olmazsa agik bir
mekana gegin.

Makine, dengesiz bir zeminde sarsiliyor olabilir mi?

Tasarim verileri géranttlenmiyor.

Tasarim verileri ayarlandi mi?

= Ayarli degilse tasarim verilerini ice aktarin ve verilerin
goruntulenip goéruntilenmedigini kontrol edin.

Makine ve kepge goruntileri kayboldu.

Goruntillenip gorintilenmedigini kontrol etmek igin tablete
tekrar dokunun.

Kepce ve kalibrasyon bilgileri dogru sekilde ayarlandi mi?

One déniik pusula cepheye bakmiyor.

Tasarim verilerine gore dosdogru baktigi halde
makine yana yatiyor.

insaat icin istenen tasarim verileri secildi mi? *Segilen
tasarim verileri vurgulanir.

Makine, dengesiz bir zeminde sarsiliyor olabilir mi?

= Makine dengesiz bir zeminde ¢alisiyor ve 6nemli dlglide
sarsiliyorsa IMU'nun, makine yonelimini algilamaya iliskin
tepkisel 6zellikleri nedeniyle 6ne donlik pusula cepheye
bakmayabilir. BOyle bir durumda bu bir ariza degildir.

Donanim olarak takilan kepgenin konfiglirasyonu dogru mu?

= Kepge konfiglirasyonu dogru degilse 6ne bakan pusula
dogru sekilde gortntilenmez.

Tasarim verilerinde delik veya cikinti gibi kusurlar var mi?

istiap haddi degeri gorintilenmiyor

Basing sensoérl ayari gecersiz olabilir mi?

Bom silindirinin basing sensorleri, bas/taban uglari ters
olacak sekilde takilmamig mi?

istiap haddi dogrulugu zayif

is ekipmani dénls sirasinda sarsilmiyor mu?

is ekipmani kalibrasyon sirasinda sarsilmiyor mu?
Donuls sirasinda toprak dokulmiyor mu?

Kepcgeye pislik bulagsmamis mi?

Isitma islemini uyguladiniz mi?
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Sistem durumu listesi

Asagidaki tabloda tabletin sistem durumu gosterilmektedir. Gorintileme yontemi igin 4.1.2, "Ana ekran iglemleri"

bolimune bakin.

Oge Deger Hata igerigi

AHRS 0 AHRS veya IMU igin bir anormallik yok

(Yonelim ve Bas

i , 1 Govde IMU baglh degil
Referans Sistemi)

Ana GNSS veya Alt GNSS henuz 6lgilmedi

1 ve 2 degerlerinin ikisi de kabul edilebilir.

IMU dahili hatasi olustu.

a| | W|IDN

Ana GNSS Sabit veya Kayan durumunda, ancak dogruluk daha disuk veya bas
Sabit degil.

(2}

4 ve 5 degerlerinin ikisi de kabul edilebilir.

Konum bilgileri 0 Ana GNSS SABIT-RTK

1 Ana GNSS Kayan durumunda ve dogruluk, ytksek dogruluk esigine esit veya
bundan daha dusuk.

2 Ana GNSS Kayan durumunda ve dogruluk, dislk esik degeri ile yiksek esik
degeri arasinda.

3 Ana GNSS Kayan durumunda ve dogruluk, disik esik degerine esit veya
bu degerden ylksek; Ana GNSS, DGNSS veya Tek Noktali; Ana GNSS
konumlandiriimamis veya DEAD_LOCKING; veya RTCM verileri alinmamis.

4 Ana GNSS'den veriler alinmamig

Baz istasyonu 0 Son 5 dakikadir kopma yok (Kopma, RTCM verilerinin 30 saniye boyunca
baglantisi mitemadiyen alinamamasi olarak tanimlanir ve bu durum kopma olarak
degerlendirilir.)

1 Son 5 dakika iginde bir kopma meydana geldi.

2 Su anda kopma oluyor (30 saniye veya daha uzun bir sireyle RTCM alinmadi)
Bom IMU 0 Normal veya kullaniimiyor
Kol IMU 1 IMU dahili hatasi olustu.
Kepge IMU 2 IMU, 5 saniye boyunca veri algilamadi
Gévde IMU
Yana devirmeli
kepce IMU
Bom bas basing 0 Normal veya kullaniimiyor
sensori

Bom taban basing
sensorl
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B Hata kodu listesi

1 ila 10 no'lu hatalar igin, ilgili durum dizelinceye kadar ekranda sadece en yuksek dncelige sahip tek bir

6ge goruntilenir.

11 no'lu hata ve sonrakiler i¢in, olgu meydana geldigi anda hata verilir.

No. Hata mesaji icerik (ana hat) Neden — Eylem

1 Hata yok

2 Denetleyiciye bagl degil Denetleyiciden gelen « Wi-Fi ayari basarisiz oldu.
bilgiler tablet tarafindan — Tabletin Wi-Fi ayarlarinda, baglanti
alinamad.. hedefinin denetleyici olup olmadigini

kontrol edin.
» Denetleyicinin gucu kapal.
— Denetleyicinin LED lambasinin yanik olup
olmadigini kontrol edin.

3 Makine kalibrasyonu yok Kalibrasyon bilgilerinde bir | Kalibrasyon bilgilerinin degeri yanlis oldugunda
sorun var ve kesme agzi — Kalibrasyonun dogru sekilde yapilip
hesaplamasi yapilamiyor. yapilmadigini kontrol edin.

4 Kepce segili degil Kepge dosyasi henliz Kepce dosyasi secilmedi
segilmedi. — "Bucket Setting" ekraninda bir kepge dosyasi

secilip secilmedigini kontrol edin.

5 Duzeltme verisi yok (VRS) | Denetleyici, hi¢bir dizeltme | Tablet, dizeltme verileri dagitim sunucusuna
verisini (VRS) alamiyor. baglanmada basarili olamad.

— Tabletteki NTrip ayarlarinda diizeltme
verilerinin iletimini/alimini kontrol edin.

6 Duzeltme verisi yok Denetleyici, higbir dizeltme | <« Sabit istasyon, diizeltme verilerini

(harici radyo) verisini (harici radyo) (harici radyo) génderemiyor/alamiyor.
alamiyor. — Sabit istasyonun iletim formatini ve
kullanilan uydu sayisini kontrol edin.
» Denetleyici, duzeltme verilerini (harici radyo)
alamadi.
— Tabletteki GNSS ayarlarinda uydu tipini
kontrol edin
7 Proje dosyasi secili degil Proje dosyasi segilmedi Proje dosyasi secilmedi

— Proje dosyasi indirme igleminin ve proje

dosyasi se¢iminin tamamlandigini kontrol edin.
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No.

Hata mesaji

icerik (ana hat)

Neden — Eylem

Konum belirleme hatasi

Konum belirleme igleminde

bir hata olustu.

» Konum belirleme igin referans noktalari yetersiz
— Konum belirleme igin referans noktasini

kontrol edin.

* Yanls koordinat tipi

— Koordinat tipini kontrol edin.

* Cok fazla kalan (0,1 m veya daha fazla)

— Kalani kontrol edin.

+ Konum belirleme parametresi hesaplama hatasi
— Konum belirleme parametrelerini

kontrol edin.

Projeksiyon hatasi

Projeksiyon isleminde bir

hesaplama hatasi oldu.

Projeksiyon parametresi hatasi

— Projeksiyon igin secilen igerigi kontrol edin.

10

Tasarim alaninin diginda

Tasarim yuzeyinin sinirlari

icinde ingaat makinesi yok.

+ Insaat makinesinin kesme agzi konumu,
tasarim ylzeyinin digindadir.
— Tasarim yuzeyi dosyasini kontrol edin ve
kesme adzi konumunu tasiyarak tasarim

ylzeyine getirin.

* GNSS Sabit degil.
— GNSS Sabit olduktan sonra kontrol edin.

1

Govde IMU Algilanmiyor

Goévde IMU, CAN

sinyalinde algilanamiyor.

» Govde IMU anormalligi

+ Kablo demeti anormalligi (6rn. kablo kopmasi)
— Kablo demetinin surekliligini kontrol edin.
Kablo demetinin surekliliginde bir sorun

yoksa IMU arizasi meydana gelmis olabilir.

12

Govde IMU yazilim hatasi

Govde IMU yazihm hatasi

Govde IMU anormalligi
— GUg¢ kaynagini yeniden baslatin. Yeniden
baslattiktan sonra yine hata oluyorsa IMU

arizasi meydana gelmis olabilir.

13

Bum IMU Algilanmiyor

Govde IMU, CAN

sinyalinde algilanamiyor.

* Bum IMU anormalligi

« Kablo demeti anormalligi (6rn. kablo kopmasi)
— Kablo demetinin sirekliligini kontrol edin.
Kablo demetinin surekliliginde bir sorun

yoksa IMU arizasi meydana gelmis olabilir.
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No.

Hata mesaji

icerik (ana hat)

Neden — Eylem

14

Bum IMU Yazilim hatasi

Govde IMU yazilim hatasi

Bum IMU anormalligi
— Gug¢ kaynagini yeniden baslatin. Yeniden
baslattiktan sonra yine hata oluyorsa IMU

arizasi meydana gelmis olabilir.

15

Kol IMU Algilanmiyor

Goévde IMU, CAN

sinyalinde algilanamiyor.

Bum IMU anormalligi
— GUg¢ kaynagini yeniden baslatin. Yeniden
baslattiktan sonra yine hata oluyorsa IMU

arizasi meydana gelmis olabilir.

16

Kol IMU Yazilim hatasi

Govde IMU yazihm hatasi

Kol IMU anormalligi
— GUg¢ kaynagini yeniden baslatin. Yeniden
baslattiktan sonra yine hata oluyorsa IMU

arizasi meydana gelmis olabilir.

17

Kol IMU Algilanmiyor

Goévde IMU, CAN

sinyalinde algilanamiyor.

+ Kepce IMU anormalligi

» Kablo demeti anormalligi (6rn. kablo kopmasi)
— Kablo demetinin surekliligini kontrol edin.
Kablo demetinin surekliliginde bir sorun

yoksa IMU arizasi meydana gelmis olabilir.

18

Kol IMU Yazilim hatasi

Govde IMU yazilim hatasi

Kepge IMU anormalligi

— GUg¢ kaynagini yeniden baslatin. Yeniden
baslattiktan sonra yine hata oluyorsa IMU

arizasi meydana gelmis olabilir.

19

GNSS anteni algilanmadi

Denetleyici, GNSS

antenini algilayamiyor.

» Anten kablosu kopuk veya bagh degil.

— Anten kablosu baglantisini kontrol edin.

* Anten arizasi

— Anteni degistirin.

» Denetleyici arizasi

— Denetleyiciyi degistirin.
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