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1 Onsoz
1.1 Telif Hakki

1.1.1 Telif Hakki 2022-2023

GEOMATE | GEOMATE POSITIONING PTE. LTD. Tum haklar sakhdir. GEOMATE, GEOMATE
POSITIONING PTE. Limited’in ticari markasidir. Diger tiim ticari markalar ilgili sahiplerine aittir.

1.2 Giivenlik Uyarilan

GEOMATE GM10 GNSS Otomatik Direksiyon Sistemini kullanirken lGtfen asagidaki glivenlik uyarilarina
uyun:

Sistemi kullanmadan 6nce, sistemin dogru kullanimini saglamak igin kullanim kilavuzundaki ¢alistirma
talimatlarini dikkatlice okuyup anlayin.

Sistemin galismasi sirasinda, glivenli ortam ve kosullarda guivenli galismayi saglamak igin yerel trafik
diizenlemelerine ve glivenlik standartlarina siki sikiya uyun.

Normal calismayi ve yiksek hassasiyetli navigasyon performansini saglamak icin sistemi kullanirken
sistem ve ekipmanin durumunu ve performansini diizenli olarak kontrol edin.

Sistemin ¢alismasi sirasinda konsantrasyonunuzu ve uyanikhginizi koruyun, yorgunluk ve dikkat
daginikhgindan kaginin ve kazalari 6nleyin.

Kisisel yaralanmayi veya ekipmanin hasar gormesini dnlemek i¢in sistemi dik veya ugurum kenarlari,
su birikintileri veya ¢camurlu zemin gibi tehlikeli alanlarda kullanmaktan kaginin.

Sistemde bir anormallik veya ariza meydana geldiginde sistemi kullanmayi derhal birakin ve teknik
destek ve bakim hizmetleri icin sistem Ureticisi veya tedarikgisiyle iletisime gecin.

Uzun sireli stabilite ve glvenilirlik saglamak icin sistemi galistirirken ekipmani fiziksel hasarlardan
veya hava kosullarindan koruyun.

Ekipmanin 6mriinG uzatmak ve normal c¢alismasini saglamak ic¢in c¢alisma sirasinda sistem ve
ekipmanin ilgili bakim ve bakim gereksinimlerine uyun.

Kazalari 6nlemek icin sistemi kullanirken cevredeki ortamin ve diger personelin glivenligine dikkat
edin ve herhangi bir anormal duruma miidahale etmek icin makineyi derhal durdurun..
Yukaridakiler yalnizca referans amaclidir ve 6zel givenlik uyarisi icerigi, cihaz modeline ve yerel
dizenlemelere ve standartlara bagli olarak biraz degisebilir C GEOMATE GM10 GNSS Otomatik
Direksiyon Sistemini kullanirken sistemin guivenligi ve normal ¢alismasini saglamak igin litfen ilgili
glvenlik uyarilarini ve kullanim talimatlarini dikkatlice okuyup uygulayiniz.
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1.3 CE Beyani

Uygunluk Beyani: isbu belgeyle, GEOMATE POSITIONING PTE. LTD. bu GM10'un 2014/53/EU
Direktifinin temel gereksinimlerine ve diger ilgili hilkiimlerine uygun oldugunu beyan eder. Uygunluk
Beyani'nin bir kopyasi GEOMATE POSITIONING PTE. LTD'de bulunabilir.

C€
2 Giris

GEOMATE GM10 kullanim kilavuzu GEOMATE® GM10 sisteminin nasil kurulacagini ve kullanilacagini
aciklamaktadir. Bu kilavuzda “sistem”, aksi belirtiimedikce GM10 tarim sistemini ifade etmektedir.
Daha 6nce baska tarim Grtnleri kullanmis olsaniz bile GEOMATE, bu Uriiniin 6zel 6zellikleri hakkinda
bilgi edinmek igin bu kilavuzu okumaya biraz zaman ayirmanizi tavsiye eder.

2.1 Teknik Destek

Bir sorunla karsilagirsaniz ve ihtiyaciniz olan bilgiyi bu kilavuzda veya www.geomate.sg adresindeki
GEOMATE web sitesinde bulamiyorsaniz, sistem(ler)i satin aldiginiz yerel GEOMATE saticinizla
iletisime gecin. GEOMATE teknik destegine basvurmaniz gerekiyorsa litfen support@geomate.sg

adresine e-posta gondererek bizimle iletisime gecin)

2.2 Sorumluluk Reddi

Sistemi kullanmadan 6nce lltfen bu Kullanim Kilavuzunu ve glivenlik bilgilerini okuyup anladiginizdan
emin olun. GEOMATE, kullanicilarin bu Kullanim Kilavuzunu yanlis anlamalarindan ve yanhs
anlamalarindan dolayi ugrayabilecekleri kayiplardan ve kullanicilarin yanlis islemlerinden dolayi higbir
sorumluluk kabul etmez. Ancak GEOMATE, bu kilavuzdaki icerikleri diizenli olarak glincelleme ve
optimize etme hakkini sakli tutar. Yeni bilgiler icin [Utfen yerel GEOMATE saticinizla iletisime gecin.

2.3 Goriis ve Onerileriniz

Bu kullanic kilavuzu hakkindaki geri bildiriminiz, onu gelecekteki revizyonlarda gelistirmemize yardimci
olacaktir. Litfen yorumlarinizi support@geomate.sg adresine e-postayla génderin.

GM10 User Manual


file:///C:/Users/hakan/OneDrive/Desktop/AG/www.geomate.sg
file:///C:/Users/hakan/OneDrive/Desktop/AG/support@geomate.sg
file:///C:/Users/hakan/OneDrive/Desktop/AG/support@geomate.sg

GESMATE

3 Kurulum Oncesi Hazirlik

GM10 Otomatik Dimenleme .

Cihaz ismi Model Gorseller

Anten P100 GNSS Anteni ® o

Tablet GM D10 Ekran

GM ES 5.1 Motor
Elektrikli Direksiyon

Direksiyon
Kamera F23A220-FC
Tekerlek Agl Sensori GA Sensor
IMU sensér TC Sensor
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4 Kurulum

4.1 Dimenleme Sistemi inceleme

Kurulumdan énce litfen arag direksiyon dislisinin normal olup olmadigini, 6l bolgenin (direksiyon
acikhiginin) uygun olup olmadigini kontrol edin.

Direksiyon Agikligi <<20° Uygun aralik

20°< Direksiyon Agikligi<<70° NX510 kurulabilir ancak 6li bdlgeyi ayarlarda 10~30 derece
olarak degistirmek gereklidir.

Direksiyon Agikligi>70° Oncelikle aracin onariimassi gerekmektedir.

4.2 Direksiyon Montaji

4.2.1 Direksiyonun Sokiilmesi

(1) Orijinal direksiyon simidinin koruyucu kapagini gikarin;

remove the covg

(2) Direksiyon simidini sabit tutun. Orijinal direksiyonun vidalarini gevsetmek igin manson aletini
kullanin ve direksiyon vidalarini gikarin;

R —
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(3) Direksiyonu giigll bir sekilde yukari dogru ¢ekin. Cikarilmasi zor ise, yivli mile gekigle vurarak

gevsetmeniz gerekebilir. Direksiyon simidinin hasar grmemesine dikkat edin;

"

(4) Mansonu direksiyon simidine takmadan 6nce, boyutun uyup uymadigini kontrol etmek igin
[Gtfen mil Gizerinde deneyin..

.

4.2.2 Direksiyon Kurulumu

(1) Manson mile oturabiliyorsa, lttfen direksiyon simidinin koruyucu kapagini sokiin, mansonu igine
yerlestirin ve mansonu M5*11 yildiz vidalarla (6 adet) sabitleyin;

(2) M5*16 altigen vidalarla (2 adet) T braketini veya standart braketi motora takin;

-
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(3) T montaj kitini M8*60 altigen vidalarla (2 adet) mile sabitleyin;

(4) T braketini T montaj kitine takin;

N\

(7) Son olarak direksiyon simidini sallayarak siki olup olmadigini ve direksiyon boslugunun cok biyiik
olup olmadigini tekrar kontrol edin.
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4.3 GNSS Anten Kurulumu

(1) GNSS anteni aracin tavanina ve mimkin oldugunca traktériin merkez eksenine kurulmahdir;

(2) Kurulum konumunu belirledikten sonra anten montaj braketini ayarlayin. GNSS anteninin yatay
olarak yerlestirildiginden ve egimi olmadigindan emin olun.

(3) Gatiyi silerek temi.leyin ve braket kurulumunun lekesiz oldugunv_dan emin olun.

JJ" \
" ,

4.4 Ekran Kurulumu

(1) Ekranin uygun bir konuma kurulmasi gerekmektedir;
(2) Top tutucuyu en az iki kirlangi¢ vida ile sabitleyin, aksi takdirde belirli bir calisma siiresinden
sonra ekran kolayca dusebilir;

10
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4.5 TC sensor kurulumu

(1) Sensor isim plakasinin yizi yukari dogru olmalidir ve kablo baglanti yoni herhangi bir yon
olabilir ancak ¢ogunlukla ileri veya geri yonli olmasi onerilir;

(2) Sabitledikten sonra litfen sensoriin yatay ve dikey olarak arag gévdesiyle ayni hizada
oldugundan ve egim agisinin 5°'den az oldugundan emin olun;

(3) Sensor, arag¢ davranisindaki degisikligi algilamasi igin bir ataletsel navigasyon moddli ile
donatilmistir. Bu nedenle herhangi bir sallanmanin yasanmamasi igin sikica sabitlenmesi gerekir;

4.6 Kamera Kurulumu

Kamera herhangi bir yere monte edilebilir (kablo uzunlugu dahilinde).

11
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5 Kalibrasyon

Sinyalin normal sekilde mevcut oldugundan emin olduktan sonra Ayarlar - Direksiyon Kalibrasyonu

0gesine tiklayin.

5.1 Kurulum Ayarlari

Kurulum Ayarlar arayiziine girmek icin tiklayin, dogru Arag Tipini ve Tekerlek Agisi Sensériinii secin
(Varsayilan WAS'sizdir), Uygula'ya tiklayin ve sonraki adima gegmek icin ileri'ye tiklayin.

€  Steering Calibrations

2 Installation Setting Not Calibr... Install Information 2
Vehicle Type Front Steer A4
@, Wheel Angle Calibrated
Steering Controller v
& Steering Not Calibra...
Wheel Angle Sensor Without WAS L 4
¥ Installation Error Not Calibra... .
Steering Mode CEST2
=. Advanced Calibrated Nav Controller Integration

5.2 Arag¢ Parametre Girisi

&« Steering Calibrations

Size Info
v

31 Installation Setting Not Calibr.
Vehicle Measurements

Wheelbase(A) 25

& Steering Not Calibra... m
Implement Tow Point (B) 0.0 m
¢ Installation Error Not Calibra... Axle Height(F) 0.75 m
__é Front Hitch(G) 2.0 m
=. Advanced Calibrated Hras GNSS antenna position
______ To Middle Axle (C) 0.0 m
Antenna Pos Of C Right v
To Rear Axle(D) 0.0 m
Antenna Location Front -
a1 Antenna Height (E) 3.0 m
1 &
re———
[ oo [ e
B < o O <>

On ve arka tekerleklerin dingil araligi (A): On tekerlek déniis ekseni ile arka tekerlek déniis ekseni
arasindaki mesafeyi 6lclin. Serit metrenin zemine paralel olmasi gerektigini unutmayin.

Alet Baglanti(Ceki) Noktasi (B): Varsayilan deger olan 0 olarak giriniz.

Aks Yiiksekligi (F): Arka eksen merkezinden yere kadar olan dikey ylksekligi 6lglin.

On Baglanti (G): iki 6n tekerlek arasindaki mesafeyi &lciin.

Orta Eksene (C): Alici merkez eksene monte edilmemisse, alicinin merkez eksene olan mesafesini
Olglin. Merkezi eksendeyse 0 girin.

12
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C Anten Pozisyonu: Alici konumuna goére doldurun. Alici merkez eksene kurulmus ise oldugu gibi
birakabilirsiniz.

Anten Yiiksekligi (E): Anten merkezinden yere kadar olan dikey yuksekligi ol¢in.

Anten Konumu: Anten merkezinin arka tekerlek eksenine gore goreceli konumudur. Anten arka
tekerlek eksenin éniindeyse On'li secin, anten arka tekerlek eksenin arkasindaysa Arka'yi secin.
Arka Aksa (D): Anten merkezinden arka tekerlek merkezine kadar olan yatay mesafeyi 6l¢iin. (Anten
merkezini ve arka tekerlek merkezini yere yansitarak yatay mesafeyi 6lgmek daha hassas bir sonug
verecektir.)

ileri'ye tiklayarak devam etmeden 6nce her boyutun degerlerinin dogru oldugundan emin olunuz.

5.3 Controller Orientation

Kontrol cihazi yonlendirme araytiziine girin ve ilgili kablo baglanti ydonini segin. TC sensor etiketinin
yukari baktigindan emin olun. Son olarak Uygula ve Tamamla'ya tiklayarak islemi tamamlayin ve bir
sonraki adima gecin.

& Steering Calibrations

Installation SettingNot Calibr. Controller Orientation

TNC Connectors Frontw LED Panel v
& Steering Not Calibra

2% Installation Error Not Calibra

=. Advanced Calibrated

Notice

Assuming that you are already sitting in the cab of the vehicle and are facing
the direction of driving forward, the front, rear, left, right, up and down in the
configuration options are the directions you perceive, you need to check the actual
inatallatinn Airartinn artare popal - linbtacapol 5

N
Back ‘Complete

> < (0] (m] )

5.4 GA-Sensor Kurulumu

GM10 sistemi bu kuruluma ihtiyag duymamaktadir. Bu adimi atlayiniz.

5.5 Direksiyon Kalibrasyonu

Kalibrasyona baslamadan 6nce motor direksiyon giliclinliin acik oldugundan ve traktorin onlinde
10*30 metre boyutlarinda acik bir alan oldugundan emin olunuz. Traktor sert bir zemine (beton
zemin) uygun bir yere park edildikten sonra Baglat butonuna tiklayin.

Adim 1: Direksiyon otomatik kalibrasyonuna girin.

Adim 2: Talimatlarada belirtilfigi gibi traktériin 6nliinde 10*30m boyutlarinda acik bir alan birakin.
Traktori calistirdiktan sonra yaklasik 2 km/saat hizla ileriye dogru siiriin ve Baslat'a tiklayin. islem
sirasinda direksiyon hafifce donecek ve ekranda “Kalibrasyon bekleniyor...” mesaji belirecektir. 1-2
dakika sonra kalibrasyon basariyla tamamlanacaktir.

13
GM10 User Manual



GESMATE

(2 Installation Setting Calibrated Motor Drive

This calibration requires an open, flat and solid

@ Steering Not Calibra... ground of about 10 meters * 30 meters.
Park the vehicle as shown in the picture on the
right;

¥¢ Installation Error Not Calibra... Start the vehicle, drive forward at a constant speed
of 2Km/h, then click Start Calibration;
During calibration, the vehicle will drive forward

. Advanced Calibrated according to the trajectory shown on the right; 5

Information Panel

Speed 0.0km/h

5.6 Kurulum Hata Kalibrasyonu

Direksiyon kalibrasyonu bittikten sonra otomatik olarak Kurulum Hatasi Kalibrasyonuna girecektir.
Kalibrasyona baslamadan 6nce bir sonraki kalibrasyon isleminin GIF diyagramina goz atilmasi tavsiye

edilir.
& Steering Calibrations

{3 Installation Setting Calibrated Installation Error Calibration

Drive the vehicle forward again at
@ Steering Not Calibra... the speed of 2km/h, stop when
the distance from the starting
point is less than Tm displayed
¥ Installation Error Not Calibra E at the bottom of the screen, and
click the end button. Wait for the
system to complete the calculation
=. Advanced Calibrated automatically.

s+t1

Angle of Roll 0.000

Angle of Pitch 0.000

Kilavuz'a tiklayin.

Hazirlik: Aracinizi diz ve agik bir alana park edin. Baglat'a tikladiginizda otomatik olarak bir kilavuz
hatti belirlenecek ve ara¢ otomatik moda girecektir.

Adim 1: Otomatik olarak ileri stirtin ve hizi 2-3 km/saat arasinda tutun.

for work Line

Il

Nudge
=

Menu

+ @ Currently it is a calibration line, please do notuseit 2/
w E
= s

(o)

Drive the vehicle forward at a speed of 2km/h, stop when the
displayed distance is greater than 30 meters, and click the Next
button.

@ X tance from initial piont :0.0- &

14
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Adim 2: Baslangic noktasina olan mesafe 30 m'yi astiginda araci durdurun ve ileri'ye tiklayin. Daha
sonra bitis noktasini kaydedecek ve manuel moda gegecektir.

- -G 6 & 6 e .
W owa 9 Ne @ om <<€ 0 OOO>> [ o /ookmm L*o000Mu

-+ . Currently it is a calibration line, please do notuseit -/
W@E for work £ine

- : (g
Nudge

g =
Menu

Drive the vehicle forward at a speed of 2km/h, stop when the
displayed distance is greater than 30 meters, and click the Next
button.

L P
O

@ X tance from initial piont :36 9

Adim 3: Geriye ayni kilavuz hattina geri déniin. Hatta girdikten sonra ileri'ye tiklayin, otomatik moda
gececektir..

Adim 4: Otomatik olarak ileri dogru striin ve hizi 2-3 km/saat arasinda tutun. Baslangi¢c noktasina olan
mesafe 1 metrenin altina distiigliinde traktorl durdurun. Daha sonra Son'a tiklayin. Sistem otomatik
olarak hesaplayacaktir.

W oo 9 et @ oo <<<<< 1 555 D 00kmh | ¥ 000Mu

-+ h Currently it is a calibration line, please do notuseit 2/
W@'f for work Line
— {
: | =
‘ Nudge
‘ | «=
| Menu
Drive the vehicle forward at a speed of 2km/h again, stop when
the display is less than 1 meter from the starting point, and click
the End button. Wait for the system to automatically complete the

-t
e

e
y X tance from initial piont :0.5

Adim 5: Tamamla'ya tiklayarak kalibrasyonu tamamlayin. Basarisiz goriinliyorsa litfen tekrar deneyin.
Zemin tesviyesine ve hiz seviyesine dikkat edin.

15
GM10 User Manual



GESMATE

6 Uriin Kullanimi

6.1 Gi¢Agma

Tabletin Uzerindeki kirmizi glic digmesine bastiginizda digme yesile donecektir.

6.2 Yazilim arayiizi

e 2
Manual

1. Uydu Durumu: X/Y bigiminde goriintilenen iki sayi vardir.

X, izlenen uydularin sayisini Y ise RTK'nin durumunu temsil eder;

X/1: Single/Autonomous X/2: DGPS/SBAS X/4: Fix X/5: Float

2. Baz istasyon Durumu: X/Y biciminde gériintiilenen iki sayi vardir.

X, sinyal gecikmesini temsil eder. X ne kadar kiiciik olursa, sinyal o kadar kararli olur. Onerilen degerler
10 ve altindaki degerlerdir. Y, radyo moduysa mevcut radyo kanali numarasidir; Y, ag moduysa NET
olarak degisir.

3. Konumlama Dogrulugu: Aracin konumunun belirlenme dogrulugunu gosterir.

4. Yanal Sapma Cubugu: Her 1zgara 1 cm'lik bir hatayi temsil eder (ayarlanabilir).

5. Yanal Sapma: Negatif degerler aracin kilavuz hattinin sol tarafinda oldugunu, pozitif degerler ise

sag tarafinda oldugunu gosterir..

6. Mevcut Satir Numarasi: Aracin ¢alistigi mevcut satirt gosterir. Orijinal satir 0 olarak
numaralandiriimistir..

7. Gergek zamanh arag hizi: Aracin mevcut hizini gosterir.

8. Calisma Alani: Uzerinde calisilan alanin biyikligiidir. Genellikle déniim cinsinden dlgiliir
(ayarlanabilir).

16
GM10 User Manual



GESMATE

9. Yakinlagtir/Uzaklastir: Gorinimiin yakinlastirilmasina veya uzaklastiriimasina izin verir.
10. Kamera: Gercek zamanh goruntlyl gosterir.

11. Pusula: Aracin oryantasyonunu veya yonunu gosterir.

12. Arag ve kilavuz hatti ekrani.

13. Hizh Hat Kilavuzu: Arag icin bir kilavuz olusturmanin hizli ve etkili bir yolunu saglar.
14. Hat Ofseti: Kilavuz ¢izgiden uzakligi veya sapmayi gosterir.

A: Sol Ofset
I*‘A 1| B -rl C -rlq- D B: Hat offset mesafesini girin(birim:cm)
Left Input Right RZ C: Sag Ofset

D: RZ

15. Menii: Parametreler, izler, Aletler, Modlar, Yardim.

A: Hat girisi ve seyahat parametrelerinin hizli ayarlanmasi

B: ISOBUS VT, Pulluk Genisligi ve Sira Araligi’ni kapsayan alet ayarlari

A2 b R

. VT Implement Width  Center Offset
S Gain :

C: Parlakhk modunu segin ve tablet parlakligini ayarlayin
J i ' B

D: Ters Yon, Hat Kilavuzu, Satir Arali§i Hesaplama Kilavuzu, Alet
Genisligi Kilavuzu, Uzaktan Yardim, Parametre Goriintlileme ve Tek
. Tiklamayla Gunlik Yikleme fonksiyonlarini iceren Yardim sekmesi

L
®: -

Bright..

Reverse Heading] New AB Line ]

® ; S

Help

RemcteAssislanq { Parameters ]

One-cli |ck uplo ad

16. iz : Calisma izini goriintiiler.
17. Tim islevlere ve konfiglirasyonlara erisilebilen ayarlar arayizu.
18. Manuel/Otomatik durum gosterge ve anahtari.

®

Manual
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6.3 RTK Sinyal Durumu Dogrulama

o @” A2 Y
w -E S Gain Line

s Mmook
IMP Nudge
o
—Tm Bright.. Menu |
2 e |
Help Track

@ @

A: X/Y, burada X izlenen uydu sayisini, Y ise sinyal durumunu gosterir.

B: X/Y; burada X mevcut uydu sinyali gecikmesini temsil eder, Y ise mevcut sinyal modunu temsil eder

(ag modu icin NET ve radyo modu i¢cin mevcut kullanilan kanal gdsteren sayisal bir degerdir).
C: Mevcut konumlama dogrulugu.

6.4 Alici Ayarlar

Sinyal anormalse, alici ayarlari arayliziine erismek icin sol st kdsedeki sinyal kutusuna tiklayin.

N :
A . A2 | 2
w@-s S Gain Line
3 mo
Q IMP Nudge
1 [ % 4_:
W’V’" Bright.. Menu
® 9
Help Track
@

Ekran Ag Modu

a) Arka tarafta bulunan Calisma Modu digmesine ve ardindan [ W] semboliine tiklayin. Goriinen
seceneklerden Ekran Ag Modu'nu secin.
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Data Link External Radio

— S“I Display Network |

Base Station Distance

test 6378.042km

Edit

Apply

b) Diizeltme Ayarlarinda ilgili baz istasyonu bilgilerini eklemek igin Yeni'ye tiklayin..

& GNSS Correction Settings

Data Link Display Network v
Network stat... ® Notlogin
Base Station Distance
New
test 6378.042km
Edit
Apply

c) ilgili baz istasyonu bilgilerini girin: (Birden fazla baz istasyonu bilgisinin girilmesini ve bunlar
arasinda istediginiz zaman gecis yapmanizi destekler)

- Baz istasyonu adini girin.

- Varsayilan protocol olarak CORS’u segin.

- Adres, port, kullanici adi ve sifre bolgeye gore degisiklik gdsterebilir. Litfen bu bilgiyi yerel teknik
personelden veya distribltorlerden edinin.

€ Ntrip/APIS Settings (s
Base Station  fest [
Protocol CORS v
Server IP 119.8.213.43
Port 8001
Sourcetable  AUTO Download

UserName  arg0o1

Password

d) Dizeltme ayarlari arayiziine donin. Yapilandirilan baz istasyonunu secin ve baz istasyonuna
baglanmak icin Uygula'ya tiklayin..
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Data Link Display Network -
Network stat... Not log in

Base Station Distance

test 6378.042km

Edit

Apply

e) Baz istasyonunu uyguladiktan sonra arayiizde basarili bir uygulama mesaji goriintiilenecektir. Ana
araylize donmek icin sol Ust kosedeki [] simgesine tiklayin. Ana araylizlin sol Ust kosesindeki lg¢
sinyal simgesinin tim griyse ve sifir degilse sinyal normal ve kullanilabilir durumdadir.

6.5 GNSS Ayarlar

Calisma ortamina gore uygun GNSS modunu buradan segin.

< GNSS Setting

GNSS Setting

GNSS Mode SPP =
DGPS / RTD
RTK
E-PPP

DRSmooth

SPP: Tek Nokta Konumlandirma, konumlandirma dogrulugu biraz kétaddr.

DGPS/RTD: Kullanicilarin GPS sisteminden daha yuiksek dogruluk elde etmesini saglamak icin GPS'e
dayali dlizeltme tekniklerin kullaniimasidir..

RTK: Gergcek zamanli kinematik, bu normal operasyonlarimizda en ¢ok kullanilan moddur.

E-PPP: BDS B2b sinyalinden uydu diizeltme hizmetidir (Ekstra Uicrete tabidir).

DRSmooth: Santimetre dogrulugunu veya metre alti dogruluk icin baz diizeltmesi olmayan
Geomate'in kendi konumlandirma modudur. Ancak 20 dakika civarinda kisa bir stre kalir ve daha
sonra dogruluk kotulesir. Bu yizden yazilimda 20 dakikada bir sifirlama yapilmasi gerekir..
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6.6 Alet Ayarlan

Ekranin sag tarafindaki Menii diigmesine tiklayin, ardindan alet ayarlari menisiine girmek igin Alet
secenegini segin.

1
- = il
Ll Implerment Width  Center Offset

Aletin ¢alisma genisligini ayarlamak amaciyla alet yonetimine girmek igin Alet Genisligi segenegine
tiklayin.

< Implement Geometry

Implement Name Implement [x]
Width (A) 5.000
Row Spacing (B) 0.000
Hitch Point (C) 0.000
Inline Offset(D) 0.000

Inline Offset Calulation

Alet Genigsligi (A): Aletin en soldan en sag noktasina kadar olan gergek genisligi ifade eden, aletin etkin
galisma genisligini girin (6rnegin bir ekim makinesi icin bu deger en sol ve en sagdaki tohum gikislari
arasindaki genislik olacaktir).

Satir Aralig1 (B): iki gecis arasindaki mesafedir ve varsayilan deger 0 metredir.

Ceki Noktasi (C): Ceki baglanti noktasindan alete kadar olan mesafedir. Mevcut algoritma bu degeri
kullanmadigindan pratik bir 6nemi yoktur. Litfen 0 olarak ayarlayin.

Satir igi ofset (D): Alet merkezinden ara¢ merkezine olan ofsettir. Bu parametre, alet araca takildiginda
aletin kaymasini gidermek icin kullanilir. Dogru bir 6lciim yapilarak degerin girilmesi, ekipman
ofsetinin neden oldugu sira gegisleriyle ilgili sorunlarin ¢ézilmesine yardimci olabilir.

Lutfen alet ve galisma gereksinimlerine gore her parametre igin ilgili degerleri girin.
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6.7 Kilavuz Hatti

6.7.1 Hizl Hat Kilavuzu

Hizli Hat Kilavuzu menusiine erismek igin ekranin sag tarafindaki butona tiklayin.
AB Hatti kurulumuna girmek igin AB Hatti segenegini segin.
a) Gegerli konumda A'ya tiklayin;

ey x*
0 />ookm/h £ 8497 mu

o ®
¥ oaa 9 imet @ oo1

I

<<<<< 0 >

+f = B
w@- E Line
a : I

Nudge
o :
4=

B Menu
e

Track

b) Alanin diger ucuna gidin ve B'ye tiklayin;

¥ a2m 9 onet @ om <<<<< 0 OOO>> || o [ AD70kmm $Fsa97mu

c) Yeni AB hatti basariyla olusturulacaktir.

0 ADookmm $X8a97mu

+ wy
w@-s Line
- 2 -

Nudge
g g
4=
i Menu
e

Track

@
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6.7.2 Normal Hat Kilavuzu

a) Yonetim arayliziine erismek icin Ayarlar'a ve ardindan Kilavuz'a tiklayin.

<  System Setup

r.rr Guidelines M Farms
ﬂ*" Implement Geometry 'v,f Trouble Shooting
.
ﬁ System Setup 1 About
3  Receiver ¢$ Steering Calibrations
-.-
2
5:‘\ GNSS Setting ¥ satelite Setup

b) Yeni'ye tiklayin, istediginiz kilavuz hatti tliriini segin.

€< New Guideline Create
Name ABLine_6 [ %) Name Generator [% Skip Save
i I B _A B _A
A iid @ [@X
AB Line A+ Line Diagonal Line With Border Irregular side rake ground wire
B B
D ©
/
A\J A A

Center Pivot Center Pivot 90°Line Parallel Curve

(7

Mevcut hat turleri sunlardir:

AB Hatti: iki noktay! bularak bir kilavuz olusturur. Mevcut konum A noktasi olarak kullanilacak,
ardindan araci B noktasi olarak kullanilacak olan alanin diger ucundaki noktaya sirn.

A+ Hatti: Gegerli konum, aracin istikametini azimut olarak kullanan A+ ¢izgisini olusturmak igin A

noktasi olarak kullanilacaktir. Bu 6zelligin hizli hat olusturulmasini gerektiren 6zel durumlar igin
kullanilmasi tavsiye edilir.

Merkezi Pivot: Dairesel egri, aracin ¢im bicme gibi otomatik olarak dairesel hareket ettigi durumlarda
uygulanabilir.

90° Hatti: AB/A+ cizgisini 90° dondurur. Dolayisiyla kilavuz hatti listesinde bir AB/A+ Hatti bulunmalidir.
Paralel Egri: Bir egri olusturun. Bu egriye paralel ve egriyle uyumlu egriler olusturulacaktir.

Ozdes Egri/Gelismis Egri: Bir egri olusturun ve bu egrinini ydnelimiyle tutarli baska egriler
olusturulacaktir.

¢) Ana arayize geri donmek ve hat kilavuzu siirecini baslatmak icin Olustur'a tiklayin.
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6.7.3 U-Donusi

Enter Keywords

AB Line_5

AB Line 2023-11-06 11:33

AB Line_4

AB Line 2023

AB Line_3

AB Line 2023-10-26 13:50

AB Line_2

AB Line 2023-09-27 15:39

AB Line_1

AB Line 2023-09-20 11:39

Su anda desteklenen dort tip U-Donlisii modu vardir. Genellikle Mod2 ve Mod4'li seginiz.

Mod2 “Fish tail” U-Donus:

A -24,70263671875
89877326

A -12.06120777130127B: -21.29

89.86907196044922 89.862

A b6 4
89 89.964904

offset
7537 il 0
U-Tumn

New
-

m

Delete

#

Edit

v

Apply

Origin

< U-Turn Setting

Model

This scene mode is suitable for

sufficient head space

Mode3

This scene mode is suitable for
ample space on one side

Minimum Déniis Yarigapi: On tekerleklerin maksimum dénis acisiyla ilgilidir. Varsayilan deger 5'tir.
Giris Derecesi: Arac ile bir sonraki kilavuz hatti arasindaki, 6nceden ¢izgiye gitmek icin kullanilan acgidir.

Turning Scene

Mode2
This scene mode is suitable for
nsufficient head space

Mode4
This scene mode is sultable for
sufficient head space

&

Support U-Turn

Distance fro, the groun...

Minimum Turning Radi...

Turning Scene
First Line Turn

Enter Degree

Varsayilan deger 0'dir, aralik 0-30'dur ve 6nerilen deger 15'tir.

»
»

50 o
5.0

Mode2 d
Turn Left ot
0
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Mod4 “Bulb” U-Dénisi:

<« U-Turn Setting

Turning Scene

(5! Support U-Tum »
i ¥ i & Distance fro, the groun... 5.0 o »
'S / ol y
- U £ Minimum Turning Radi... 5.0
Mode1 ) Mode2 {2 Turning Scene Moded -
This scene mode is suitable for This scene mode is suitable for
sufficient head space nsufficient head space
5} First Line Turn Turn Left -
(! Enter Degree 0
f" =
o 23 Max Angle 30.0
{2} Forecast Coef 35
Mode3 Mode4
This scene mode is suitable for This scene mode is suitable for e .
ample space on one side sufficient head space ! Forecast Time 2.5
{23 Min Forecast Dis 20

Minimum Déniis Yarigapi: On tekerleklerin maksimum déniis acisiyla ilgilidir. Varsayilan deger 5'tir.
Giris Derecesi: Arag ile bir sonraki kilavuz hatti arasindaki, 6nceden gizgiye gitmek igin kullanilan agidir.
Varsayilan deger 0'dir, aralik 0-30'dur ve dnerilen deger 15'tir.

Maksimum Agi: Aracin donebilecegi maksimum acgidir. Aralik yaklasik 30° ile 50° arasindadir,
varsayilan deger 30°'dir.

Tahmin Katsayisi: Ara¢ U dénlisiinden sonra yavas yavas bir sonraki kilavuz cizgiye giriyorsa degeri
azaltin. Aralik 2,5 ila 3,0 arasindadir ve ayar aralig 0,5'tir.

Tahmin Siiresi: U donlisi sirasinda ara¢ sapma mesafesi biliylkse degeri artirin. Aralik 2,5 ile 4,0
arasindadir ve ayar araligi 0,5'tir.

En az Tahmin Mesafesi: U donisu icin yeterli siire saglamak lizere aracin mevcut konumuna gore geri
donis yolunu tahmin edin. Deger ne kadar kiiclik olursa ara¢ o kadar ge¢ doner. Ekim makinesi icin
aralk 1,7-2,5, traktor icin 2,0-4,0 ve ayar araligi 0,1'dir..

Doniis Sonrasi Mesafe: U-donlisiinden sonra aracin kilavuz hatta tamamen girmesi icin gereken
mesafedir.

N ¥
-+ A2 2
w E S Gain Line
- gy

: A N ol

i ) IMP Nudge
Q \ f’ :
\ { o =

e Bright. Menu
® 2

Help Track
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6.8 Ciftlikler

I | ¢ Search ‘ ® ¢
Detauram "
)23 6 18:45 @ D
#E
v F
Hac
A: Ciftlikleri ice/Disa Aktarmak icin bu digmeye tiklayin.
B: Ciftlikler icinde arama yapin. C: Yeni giftlik.
D: Ciftlikleri silin. Halihazirda kullanilan giftlik ve son giftlik silinemez.
E: Ciftlikleri diizenleyin, ciftlik adini diizenleyin. F: Secili ciftligi uygulayin.

G: Alan olusturma arayizine girin.

SHP dosyasiyla ciftliklerin ice/disa aktarimi:

<  Farms Farms project import
- Farms project export
<=
New
DefaultFarm
2023-09-06 1B:45 -
m
Delete
)
Edit
Apply
Field
Ice Aktar:
/storage/emulated 4= Up
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Disa aktar: Disa aktarilan dosyalar ES-AGGM -Shp Export-Farm'da saklanir.

There are 1 records in total Select all @

1.DefaultFarm @

6.8.1 Alan

< DefaultFarm: Fields

cC®

1
Boundary Area:7.38 mu  Create Time:2023-09-20 10:51 -

DefaultField

Boundary Area:1.26 mu  Create Time:2023-09-19 16:26

Edit

Apply

Detail

A: Alanlar/sinirlari ice/Disa Aktarmak icin bu diigmeye tiklayin..
B: Alanlar icinde arama yapin. C: Yeni Alan.
D: Alanlari silin. Su anda kullanilan alan ve son alan silinemez.

E: Alanlari dizenleyin, alan adini/operatoriinii diizenleyin. F: Secilen alani uygula.

G: Sinirlar, yonergeler olusturmak ve gorev raporlarini goriintlilemek icin Alan Ayrintisi arayliziine

girin.

Alan ice/Disa aktarma :

<  DefaultFarm: Fields Boundary shp import

Enter Keywords PR Ficlds project import
Fields project export
test
Boundary Area:1 31 mu  Create Time:2023-11-06 1301 61338 km -
Delete
al 61338 km
Boundary Area7.38 mu  Create Time:2023-09-20 1051 !
]
Edit
DefaultField
Boundary Area:1 26 mu  Create Time:2023-09-19 16:26 6133.8 km V
Apply
&
Detail

GM10 User Manual
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ice Aktar:

AgGM

/storage/emulated/0/DawnLaad = Up

Disa Aktar: Disa aktarilan dosyalar ES-AGGM -Shp Export-Field'da saklanir.

There are 3 records in total Select all @

Filename DefaultFarm

Su anda tarladan gecerli konuma kadar olan mesafenin goriintilenmesini ve mesafeye veya olusturma
zamanina gore siralamayi desteklemektedir.

€  DefaultFarm: Fields 2

New
by 5472.6 km
Boundary Area:7.38 mu  Create Time:2023-09-20 10:51 3 -
Delete
DefaultField
Boundary Area1.26 mu  Create Time2023-09-19 1626 Lze il #
Edit
Apply
£
Detail
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— —— T I

t
Boundary Area:7.38 mu | Create Time:2023-09-20 10:51 ’

DefaultField
Boundary Area:1.26

6.8.2 Alan Detaylar

1 Sinirlar

< Field Detail

Boundaries Guidelines Tasks

® ®

New Import

Yeni: Siniri olusturmak igin Yeni ve Plan'a tiklayin.

Boundary Name test © _boundary

[ P ]

2

Planning way ‘

Yazilim,alani olusturmaya baslamak icin ana arayilize dénecektir. Tamamlamak icin lGtfen talimatlari
izleyin.

a) Sinir ve kilavuz hatti olusturmak icin Baglat'a tiklayin.
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@ 001 {€<<< 0 OOO>> A ookmy/h | £ 0.00mu

+ A - o
w@-E Line
VAL I~

Nudge

4=

Menu

o 00 Track

Click the start button and make boundary stating

& Type of line
AB line Identical C.

b) Araci tarlanin etrafinda siirin ve baslangic noktasina geri doniin. Daha sonra Son'a tiklayin.

D

O K<< 0 > o Deommn $Fooomu

® o Track

Planning Boundary

@

c) Sinirt belirledikten sonra sinirin ve kilavuz hatt|n|n Onizlemesini goreblllr ayrica calisma
gereksinimlerine gore basliklar olusturabilirsiniz.

2 Boundary Name test_boundary
+ - Headland setting
Ground Distance 0 times the.. W Swap setting
Location Inner of boundary v
A Type of line

B
Device Type AB line v
Guidelines AB Line_2

ice Aktar: Liitfen sinirin saklandigi klasérii bulun ve sinir dosyasini segin, ardindan ice aktarin.

/storagefemulated/0/BOUNDARY = up

Boundary.shp
size: 144 B
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2 Kilavuz Hatlan
Bu araylizde ayni zamanda kilavuz hatlari da olusturabilir.

< Field Detail

Boundaries Guidelines Tasks

AB Line_2 A

51 B:
AB Line 2023-11-06 13:03 6 L

New

Import

fa

Export

Delete

]

Edit

3 isler
Boundaries Guidelines Tasks |
|
.:Dci:?jlwﬁ‘aést:rll A ® ‘
New
g @
c &
DV
=
tall
A: Yeni Is. B: Gorevi sil. Su anda kullanilan is ve son is silinemez.
C: isi duizenleyin. D: Segilen isi uygulayin. E: Detayli raporu gorintilemek igin tiklayin.

is Detaylar:

“« Task Report

Current Task Detail DefaultTask

Start Time: 2023-09-20 10:51 Auto Steering Area:  93.56 mu
Worked Area: 467.30 mu Auto Steering Dista.. 12568.83m
Remaining Area: 0.00 mu Auto steering Durati... 1:14:36
Boundary AreaZ 7.38mu Efficiency: 75.25 mu/h
Effective Area: 84.97 mu End Time: 2023-11-09 19:20

Working Duration: 94:25:47
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6.9 Otomatik Diimenleme

Ekranin sag alt kdsesindeki @ butonunun gri renkte ve Manuel Mod etiketiyle gorintilenmesi

sistemin o anda manuel kontrol altinda oldugunu gosterir.

Ekranin sag alt kosesindeki @ butonun vyesil renkte ve Otomatik Mod etiketiyle

gorintilendiginde sistemin otomatik kontrol altinda oldugu anlamina gelir.
Manuel ve otomatik kontrol arasinda gegis yapmak igin bu digmeye tiklayin.

w

Line

[l

Nudge
. (o

Menu

o

Tr;:k

WELIE]

6.10 Gi¢ Kapama

Line

I

Nudge
4=

Menu

Q

Track

utomatj

Tabletle birlikte sistem gtic digmesi takilidir. TUm sistemi agmak/kapatmak icin buna basin.
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7 Genel Fonksiyonlar

7.1 RZ fonksiyonu

AB hattini sifirlamak ve aracin mevcut konumuyla hizalamak igin su adimlari izleyin:

i

1. NU9%e btonuna tiklayin.

e
2. Goziken meniidenRZ R<Z  segenegini seginiz.
3. Bu eylem AB Cizgisini sifirlayacak ve aracin mevcut konumuna tasiyacaktir.

Not: Sifirlama islemini gerceklestirmeden dnce aracin yonini AB Hattina mimkiin oldugunca yakin

hizalamak 6nemlidir.

faookmm £ 8497 mu

' &

8 I+
Fo) Nudge
- 1=
. Menu
Q.
Track
o
WELUE])
RZ Oncesi
¥ oa2s 9 omet @ oo <<<<< 0 OO>>> ook | ¥ 8497 mu
+| A "y
w@-s Line
o 3 [+
o) Nudge
B . =
Menu
X
Track
L2
Manual,
RZ Sonrasi
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7.2 Satir Araligi Hesaplama

Navigasyon sistemi gerektigi gibi kurulmus ve kalibre edilmis ancak islemler sirasinda sira araliklariyla
ilgili sorunlar varsa (6rn. bitisik siralarin stirekli olarak bir biyilk ve bir kigik oldugu tutarsiz sira
boyutlari gibi), bu durum buyik olasilikla ekipmanin yanlis hizalanmasindan kaynaklanmaktadir.
Temel ¢6ziim, aletin montaj konumunu ayarlayarak aracin merkez hattina monte edilmesini
saglamaktir. Yerinde ayarlama yapilmasi mimkiin degilse yazihmin gegis sirasi ayarlama yontemi
kullanilabilir.

Not: Sira araligini 6lcerken, tarlanin bitimine 20 metre mesafedeki alanlardan ve belirgin egrilige sahip
alanlardan kaginin.

Hizli Ayarlama Yontemi

Gegis satirlarinda hizli ayarlama yontemini kullanmak igin toplam genisligin (alet genisligi + sira araligi)
dogru sekilde ayarlandigindan emin olmak o6nemlidir. Alet genisliginin dogru sekilde nasil
ayarlanacagina iliskin talimatlar icin litfen 6.6 Alet Ayarlari bolimiine bakin. Aletin gercek ¢alisma
genisligini 6lgmediyseniz hizli ayarlama yontemini kullanmayin.

Gegis satirlarini hizla ayarlamak icin su adimlari izleyin:

a) Ana araylizde Menii - Alet - Merkez Ofseti'ne tiklayet.

b) Sistem gegis satiri ayari igin bir iletisim kutusu goriintlleyecektir.

c¢) Aracin belirli bir yone dogru kaymasi gerekiyorsa iletisim kutusunda ilgili oka tiklayin.

d) Oka birden ¢ok kez tiklatarak karsilik gelen mesafeyi ayarlayin. Her tiklama mesafeyi 1 cm ayarlar.
Ornegin sol taraftaki gecis sirasi 10 cm daha biiyiikse ve aracin sola kaymasini istiyorsaniz € okuna 10
kez tiklayin ve ardindan Tamam'a tiklayin..

Hizli ayarlama yontemini kullandiktan sonra, aleti sokmediginiz veya hareket ettirmediginiz sirece
baska ayarlama yapilmasina gerek olmadigini unutmayiniz.

Hizli ayarlama yontemi, kapsamli manuel ayarlamalara gerek kalmadan gecis siralarina ince ayar
yapmak icin kullanish bir yontemdir.

Implement Draft Correction

0.0 cm

HiH
=

- ), =
T O T
Make sure Implement width correct
Cancel oK
Standard Ayarlama Yontemi
Standart ayarlama yontemini kullanmak igin asagidaki adimlari izleyin:
a) Otomatik stiriis moduna gegin ve araci {g sira boyunca surin.
b) Otomatik siiris sirasinda iki gegis sirasinin sira araligini élgin.
c) Ana araylizde, gegis satirlari i¢in otomatik hesaplama arayiiziine girmek igin Alet — Alet Genigligi -
Satir igi Ofset Hesaplamasi'na tiklayin..
d) U¢ sirada otomatik siiriisii icin uygun diyagrami veya senaryoyu segin.
e) iki gecis satiri icin dlciilen verileri (S1 ve S2) metre cinsinden girin.
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f) Verileri girdikten sonra gegis satiri verilerinin otomatik hesaplamasini baslatmak i¢cin Tamamla'ya
tiklayin. Sistem, Alet Genisligi ve Merkez Ofseti degerlerini buna gore degistirecektir.

Not: Senaryo 1 ve Senaryo 2'de ilk siranin yoniine ozellikle dikkat edin. Senaryo 1'de ilk sira sola
donerken, Senaryo 2'de ilk sira saga doner. Yanhs senaryonun secilmesi hatali gegis satiri
hesaplamalarina neden olabilir.

< Inline Offset Calulation

Figure 2
P

81 52!

e P

1.Engage automatic steering on the line.Drive until the on-screen light bar value is as close to zero as possible.

2.Drive down three guidelines, as shown in the Fig.1 or Fig.2.
3.Measure the distance between three lines to get S1 and S2.

Figure 1 S1:Pleaseinputm S$2: Please inputm

complete

7.3 Pusula

Temel bilgileri kontrol etmek igin bir kez, hata ayiklama bilgilerini gostermek icin ise siirekli olarak
yedi kez tiklayin.

X 23115 :

¥: 104,58 .
Angle: 146.42000000000002
DriverStatus:]

mm HardwareStatus:0

I t h: 5.00 i .
bl Cal'FEEdBaCk' 0

Longitude: 24.3444283° WifiFeedBack:0

Latitude: 89. ¥ .

G‘;;S‘::od? fgf(""’s BaseX:311513.32

Data Link: Network mode BaseY: 1211060.58

Base Station: 6372.470km Gps}(: 23-] 1559
iRl | -Gosy: 104.5867
Heading Error: 1.93° Gpsz; 100000
WAS: 0.00" =
Motor voltage 10.0V/10.0V CurBaselongitude; t2828175.2400
Update Time: 88 CurBaselatitude: 46733833.9400 _

il D CurBaseHeiaht3281073.0100

Baz istasyonu: Baz istasyon mesafesi.

Yonlendirme Hatasi: Aracin yoni ile kilavuz hatti arasiandaki mesafedir.

WAS: On tekerlek ile kilavuz hatti arasiandaki mesafedir.

Motor voltaji: X/Y, X mevcut system voltajini, Y ise minimum voltaji temsil eder.

Hata Kodu: Sistem hata mesalarini belirten kodlardir. Gegmis hata bilgilerini goriintlilemek Gzere
mesaj kutusunu agmak igin bir kez tiklayin.
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7.4 Yardim

Ters Yon, Satir ici Ofseti Hesaplama kilavuzu, Yeni AB Hatti kilavuzu, Uzak Yardim, Alet Genisligi
Ayarlama kilavuzu, gunltklerin ve tek tiklamayla yiklenmesi ve parametreleri igerir.

¥woaa 9 e | @ oo <<<<< 0 >>>>> 3 | ookmm 48497 mu
2

S Gain Line
8 [Revelse Headlng} { New AB Line ] * ”l"
o IMP Nudge
— Calcul Iel i tting I -
[ acua nline } Fe mgmlsg:emwli ‘ :
Bright.. Menu
RemotaAsslstam} [ Parameters ] ‘ o
2 <

®
e T

Ters Yon: Arag ileri dogru giderken yazilim arayiizii geri gittigini gosteriyorsa, dogru istikameti almak
icin lutfen tiklayin.

Yeni AB Hatti: AB hattinin nasil olusturulacagi konusunda kullanicilara rehberlik edin.

Satir i¢i Ofseti Hesapla: Satir ici ofsetin nasil ayarlanacagi konusunda kullanicilara rehberlik eder.
Alet Genisligini Ayarlama: Kullanicilara ekipmanin parametrelerinin nasil girilecegi konusunda
rehberlik eder.

Uzak Yardim: Kimlik kodu araciligiyla uzaktan yardim igin teknisyenlerle iletisim kurun.
Parametreler: Arac, konfiglirasyon ve kalibrasyon parametreleri vb.

Tek tikla giinliik yiikleme: Teknisyenlerin kontrol etmesi igin glinliikleri hizla sunucuya gonderin.

7.5 Parametre Ayarlamasi

Parametreler arayliziini agmak icin sag taraftaki Menii - S Gain’e tiklayin.

o
PGain 4+ 20 — A

S Gain

DGain + 120 — A

IMP

PGain: Motor Ayarlama hiz orani. Deger ne kadar kiiclik olursa ayar o kadar yavas olur.(Ara: 5, Aralik:
15-35)

Tekerlek agi sensoriyle onerilen deger 20/25'tir ancak beygir giici kiguk veya direksiyon orani
genellikle 13'Un altinda olan araglarda dnerilen deger 25/30'dur;

Tekerlek a¢i sensori olmadan dnerilen deger 25/30'dur ancak beygir glict kiguk veya direksiyon orani
genellikle 13'Un altinda olan araglarda 6nerilen deger 30/35'tir;

DGain: Frekans ne kadar yliksek olursa, motor hareketinin titresimi o kadar belirgin olur; frekans ne
kadar kicik olursa motor hareketi o kadar stabil olur.(Ara: 20, Aralik: 80-200)

Tekerlek aci sensorii modunda 6nerilen deger 80'dir;
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Tekerlek agi sensorii modu olmadan 6nerilen deger 60/80'dir.

7.6 Kamera

Ana arayliziin sag (st kosesinde bulunan [Q] digmesine tikladiginizda gercek zamanl gorinti

goriinecektir.

7.7 Hata Kodu Goriintiileme

Bu yazilimin kendi kendine teshis 6zelligi vardir. Otomatik striisii engelleyen bir yazilim veya donanim
arizasi oldugunda, otomatik siiriis digmesi kirmiziya dénecek ve Sorun yazisi gériintiilenecektir.

woaa 9 omet @ oo <<<<< 0 OOO> 3 | ook $¥8497mu
+ = o
w@—s Line
— A
? i~
o Nudge
— 1 =
B r-. Menu

T?ack

@ e

Sorun'a tiklayarak asagidaki resimde gosterildigi gibi hata bilgilerini goriintlileme arayliziine
erisebilirsiniz..

@ Sayi alani, sorunun olustugu belirli bileseni veya alani tanimlamaniza yardimci olabilecek tanilama
ogelerini temsil eder.

@ Sayi alani durum ¢ubugunu temsil eder. | A ] sembolii anormal bir calisma durumunu belirtirken,

[ ¥ ] normal bir calisma durumunu belirtir.
@ Sayi alani hatanin nedenini géruntiler.

<  Trouble Shooting

Diagnostics Status Possible Causes

Moter Drive 1 A 2 Steering Wheel Exception 3
Controller Connection V

GNSS Accuracy V

GNSS Quality 1V 4

Differential Delay V

Guidelines \/

N

Whaoal Annla Cancnr -
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Possible Causes

Steering Wheel Exception

Detail
Motor Connection Error

Solution

1. Check hardware configuration;

2. Check motor hamess connection;
3. Restart system,

3 numarali alana tiklayarak yukaridaki resimde gosterildigi gibi spesifik problem analizi araylziine
erisebilir. Sorunu ¢ézmeye calismak icin lutfen Onerilen ¢ozimleri izleyin. Denemeleriniz basarisiz
olursa, hata bilgilerini yerel teknik destege gonderebilirsiniz. Sorunun giderilmesinde onlar yardimci
olacaktir.

7.8 Sistem Kurulumu

<« System Setup

@3—: Basic Settings

Alarm Settings

Iﬁl Port Settings

B.‘:’. Other Settings

@ Backup and Restore Settings
=g Parameters

'K Set Parameter

7.8.1 Temel Ayarlar

Birimler, diller vb. temel ayarlar buradan yapilandirilabilir.

Basic Settings

System of Units Intemational Metric v
Language Selection English A4
Area Units mu v
Data Source CAN A 4
Save Real-time Data a

Coverage Logging Switch Mode A4
Curve Sample Distance(m) 20 (<] Setup

Camera Channel 5 v
Virtial Wans m
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Sistem birimleri uluslararasi metrik ve ingiliz sistemini icerir.

Dil Cince, Almanca, ingilizce, Fransizca, italyanca, Japonca, Korece, Rusca, Ukraynaca vb. icerir.

Alan Birimleri mu, ha, donim ve da'yi igerir.

Veri Kaynagi: Demo modu, CAN Verilerini antenle birlikte kullanirken g¢alisabilir; Similasyon Verileri
anten olmadan kullanildiginda demo modu ¢alisabilir.

Kapsama Kaydi: Is izlemenin manuel olarak agilmasi gerekir. Otopilota girildiginde is izleme kapsami
otomatik olarak agilacaktir.

Ornek Aralik(m): Egri cizgisi kullanildiginda noktalarin kaydedilecegi aralik. Varsayilan 2 metredir ve
minimum 1,5 metre olabilir.

Kamera Kanali: Su anda kamera igin yalnizca varsayilan Kanal 5 mevcuttur.

Yapay Anahtar: Kuruluma gerek yoktur.

7.8.2 Alarm Ayarlari

Alarm modlarini ve esiklerini operasyonel gereksinimlere gore ayarlayin.

€ Alarm Settings

GNSS Status O
Differential Delay 200.0 s O
GNSS Accuracy 0.1 m O
End of Row First Distance Alert 50.0 m O O
End of Row Second Distance Alert 20.0 m [ O
Cross Track Error 200 em [ O

Otomatik Alarm: Otomatik yonlendirme modunda esik degerleri asildiginda sesli ve mesajh alarm
verilecektir.

Manuel Alarm: Manuel mod sirasinda esik degerleri asildiginda sesli ve mesaj alarmi olacaktir.

Sira Sonu Mesafesi: Esik dahilindeki sinira/AB hattina yaklasildiginda alarm calacaktir. Yalnizca AB
hatti varsa sistem A/B noktasina olan mesafeyi taniyacaktir; yalnizca bir sinir varsa sistem sinira olan
mesafeyi taniyacaktir; hem AB c¢izgisi hem de sinir varsa sistem yalnizca sinira olan mesafeyi
taniyacaktir.

7.8.3 Port Ayarlari

NMEA bilgi ¢ikisi ve 5V puls sinyali gikislarinin ayarlanmasi.

<  Port Settings

Serial Port Management

(] NmEA Output
b

-l . )
|J. | Signal input/output settings

1 NMEA: NMEA cikis ozelligi ile kullanicilar tablet Uzerinden NMEA cikisini diger terminale
ayarlayabilmektedir. Adaptor NMEA kablosunu kullanmak gerekmektedir. (PN: 4103020183).
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GP veya GN bashgi ile GGA, VTG, GSA, GST, GSV, ZDA ve RMC dahil olmak (izere 5s ila 10hz ¢ikis
frekansina sahip 7 farkli NMEA mesaj tipini bulabilir, ardindan baud hizini 9600 ila 115200 arasinda
yapilandirabilirsiniz. Son olarak yapilandirilan mesaj durumunu etkinlestirmeniz ve son adimda Ag'a
tiklamaniz gerekir. Terminal tarafinda, NMEA mesajlarinin kodunu ¢o6ziilecek ve dizeltme bilgisi
gorintilenecektir.

< NMEA
Protocol Frequency Status
GGA 1Hz v
VTG Hz st
GSA 1Hz bt
GST Hz b

Serial information

I@nszou (O 57600 (O asa00 () 19200 (0) 9600 | JdevittyS4 Open

2 Sinyal giris/cikis ayarlari:
5V darbe ¢ikisi esas olarak agac¢ dikme senaryolari icindir. Terminal cihazlarina sinyal génderebilir ve
ayrica AgGM yazilimindaki bazi bilgileri isaretleyebilir/gérintileyebilir. Bu 6zellik cogunlukla AB hatti
ve A+ hattini temel alir..

Ayrica tablete baglanmak icin ekstra uyarlanabilir kablo (PN: 4103020183) ile 2 pin, sinyal ¢ikisi olan
terminal cihazlarina baglanabil

< Signal output settings

Rocker switch enable

Inpection switch of signal input

Signal output switch

ML

Signal output type Transplanter

Apply
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Signaloutput type Seeder v
Fixed distance output

Interval distance h 0.00 m
Signal switching interval 100 ms
Signal output interval 2.00 m
Lateral deviation 0.10 m
U-turn synchronization ,
AB area limit (

Apply

Sinyal Cikis Anahtari: 5V atim sinyalini agmak/kapatmak igin kullanilan anahtardir.

Sinyal Cikis Tipi: Bu iki tip fide dikme ve tohum makinesibi igerir. 5V atim sinyalinin gelismis ayarlari
yalnizca ekim makinesi segildikten sonra diizenlenebilir.

Aralik Mesafesi: 5V atim sinyali ¢ikisinin mesafe araligl.

Sinyal Degistirme Araligi: 5V atim sinyalinin gikis slresi.

Yatay Sapma: 5V sinyal cikisini, kilavuz hattindan otomatik olarak uzaklasma toleransi dahilinde
tutun.

U-Doniisii Senkronizasyonu: Ilk kilavuz hattindaki ayni ¢iktiyr koruyun.

AB Alan Siniri: Alani, sinyal ¢ikisinin yapilmadigi, siirilmeyen araziye yakin bir yere ayarlayin.

Tldm kilavuz hatlari, operasyonun baslangi¢ noktasi olarak A noktasini alir ve ardindan ¢alisma alani
numaralarina goére bitis noktasinin konumunu hesaplar.

Uygula'ya tiklayin, otomatik olarak ana meniye atlayacaktir. Otomatik yonlendirmeyi baslattiktan
sonra ¢ikisi baslatmak ve hatta gitmek icin Cikisi Baglat simgesine tiklayin.

+ Y
W@'E Line

B ’ (i~

Nud
g u_ge
B o=
R Menu

oL

Track

- | &2
Startoutput | \UGIEL

3 AD3akmm | ¥ 8497 mu

7
+| A Y
W@'E Line
N = (Il
Nud
g udge
4=
. Menu
L

Track

O | &
Digtancq to ngkt poiht3.6m Endoutput || LEIUEL
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7.8.4 Diger Ayarlar

Otomatik yedekleme islevi, demo modu islevi ve minimum ¢alisma hizi vb. diger ayarlarda
yapilandirilabilir.

<  Other Settings

22 Allows for low-precision autonomous driving )
&} Smart RTK (3 Owso @ws2 (TP
83 Auto backup &
{8 Demonstration Mode (
{2} Disable angle sensor trouble ® |
51 Speed Limits Mininum 0.7 @  Sewp
5} RTX parameters 0.03 Setup
{2} RTK height cutoff angle Setup

{23 Production Testing

Akilli RTKRTK Float sorununun oldugu ve Otomatik yonlendirmenin calismaya devam ettigi bazi
durumlarda diizeltme oranini iyilestirebilir.

Otomatik Yedekleme: It is able to support backup folder automatically.

Demo Modu: Temel Ayarlarda CAN Verileri agikken tim fonksiyonlarin similasyon gosterimini
gerceklestirebilir.

Minimum Hiz Limiti: Bu 6zellik otomatik mod i¢in minimum hizi ayarlamak igindir. Hiz minimum hizi
astiginda elektrikli direksiyon komuta gore sola ve saga donecektir; Hiz ayarlanan degerin altina
distigiunde elektrikli direksiyon kilitlenecek ve donmeyecektir. Varsayilan hiz 0,7 km/saat olarak
ayarlanmistir.

RTX Parametreleri: Enlem yliksek oldugunda konumlandirma dogrulugunda énemli farkhliklar olabilir
ve bu deger artirilabilir. Varsayilan deger 0,03'tlr ve aralik 0,03 ile 0,15 arasindadir.

7.9 Hakkinda

Yazilim strim , kayit ve ylikseltme buradan kontrol edilebilir.

Software Version 1.0.4.20230913
Device SN 110TS04374400077(12400077)

Cellular Network
Upgrade
Register

Log management

GeoMate @ All Rights Reserved
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7.9.1 Siirim Yiikseltme

1 Yazilim ve iiriin yazilimi gevrimigi giincellemesi

<« Upgrade

Online update

| Released software online upgrade |

Beta software online upgrade

TC-sensor update

Ga-sensor update

Steering wheel motor upgrade
MCU online upgrade

ER-2 firmware upgrade

Board firmware online upgrade UM980 7923

Local file update

TA anmamecimdaba

Yikseltme igerigine tikladiginizda sistem otomatik olarak en son yazillm ve donanim yazilimi
strimuni alacak ve gevrimigi olarak ylkseltilecektir.

2 Firmware yerel giincellemesi

Yukseltme icerigine tiklayin, ylikseltme dosyasini secin (dosya icin teknisyenle iletisime gecin) ve
sistemin otomatik olarak yiikseltilmesini bekleyin. Burada TC sensorii, GA sensorii, GNSS karti, motor
ve ER-2 cihaz yazilimi glincellemelerini yapabilirsiniz.

<  Upgrade

Steering wheel motor upgrade
MCU online upgrade
ER-2 firmware upgrade

Board firmware online upgrade UM980 7923

Local file update

TC-sensor update

Ga-sensor update

Board firmware local upgrade UM980 7923
Motor local upgrade

ER-2 firmware upgrade

[storage/udisk(id=571E-0234)/CHCNAV/ Ag/ [ #/ EBHL =, Up

update_CEST51_v1.1.19_b20230504. bin

update_CESTS51_v1.1.21_b20230517.bin
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7.9.2 Kayit

RTK, Diiz ¢izgi navigasyonu ve Egri Navigasyonu varsayilan olarak kalici olarak etkindir. ISOBUS islevleri
ekstra olarak Ucrete tabiidir. Litfen kayit icin teknisyenlere SN numarasini verin.

Register

Serial Number 110TS04374400077
Registration...

RTK Permanent
Straight line navigation Permanent
Curve Navigation Permanent
1S0BUS Permanent

Select a File Register

Yazilim kaydi yapmanin iki yéntemi vardir.

a) Dosya/Kod Kaydi.
(1) Ayarlar — Hakkinda — Kayit kismina gidin.
(2) Tabletin SN Numarasini GEOMATE teknisyenlerine verin ve size kayit dosyasini/kodu saglayacaktir.

Register

Serial Number 110TS04374400077

Registration...

HTK Permanent

Straight line navigation Permanent

Curve Navigation Permanant

150BUS Permanent
Select a File Register
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(3) Kayit dosyasini Ev— AgGM dizinine kopyalayin.

4

Favorite

Local

{1 Homepage
= AgBackup Backup Config ecu

F& Home g

/  Device

Shp Export registerCode.txt

+, Download

@ o

Library

Network

|

(4) Yazilimi yeniden baslatin, otomatik kayit yapilacaktir. Ardindan kayit durumunu ve son kullanma
tarihini kontrol etmek icin tekrar [Ayarlar] - [Hakkinda] - [Kayit] 6gesine gidin..

b) Cevrimigi Kayit

Tableti internete tutun ve GEOMATE teknisyenlerine tablet seri numarasini saglayin. Son olarak
GEOMATE teknisyenleri tarafindan bilgilendirildikten sonra yeni kaydi etkinlestirmek igin yazilimi

yeniden baslatin..

Register

Serial Number 110TS04374400077

Registration...

RTK Permanent

Straight line navigation Permanent

Curve Navigation Perrmanent

1S0BUS Permanent
Select a File Register
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7.10 Givenlik

Guvenligi saglamak amaciyla, su anda kullanicilarin maksimum otomatik pilot hizini ve otomatik pilota
girmesine izin verilen maksimum hizi ayarlamasi mimkindir. Maksimum otomatik pilot hizi,
otomatik pilotu etkinlestirmek icin izin verilen maksimum hizdan daha fazla olmalidir.

2 Max auto steering speed 16.0 o km/h Setup

Sh

{53 Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h Setup

a) Varsayilan maksimum otomatik pilot hizi 16 km/saattir ve konfiglirasyon araligi 1 km/saat ile sonsuz
arasindadir. Arag otopilot modundayken hizi belirlenen esik degerleri asamaz.

&  Safety

| 53 Max auto steering speed 16.0 o km/h Setup |
5} Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h Setup

You are about to modify the maximum
speed allowed for autopilot, please

confirm

Mevcut hiz esige yakinsa, kullanicilara mevcut hizin yiksek oldugunu hatirlatan mesaj istemleri ve
sesli alarmlar bulunacak ve otomatik direksiyon devre disi birakilacaktir.

K os 8 e @ oo <K< 0 2>

4=

Menu

3

Track

o S
utomatj
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Mevcut hiz kullanicinin ayarladig hizi asarsa otomatik direksiyon devre digi birakilacaktir.

8 one @ om <<<<< 10

-+ 5
w@-e Line
a : (I~
Q Nudge
=
Menu

A

Track

The current speed exceeds the
maximum speed threshold allowed for

ilot!
@ autopilot!
WELE]

b) Otomatik pilotu etkinlestirmek icin izin verilen varsayilan maksimum hiz 12 km/saattir ve

konfigurasyon araligi 1 km/saat ile sonsuz arasindadir. Mevcut hiz esigi asarsa otomatik pilot moduna
giremez.

£} Max auto steering speed 16.0 km/h  Setup

£ Max speed allowed to enable auto steering 120 @ km/mh Setup

A

You are about to modify the max speed
allowed to enable auto steering, please
confirm!

The current speed exceeds the max

speed allowed to enable auto steering! &
WELUE]
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7.11 Goriintii Modu Degistirme

Bu yazilim, farkl uygulama senaryolari arasinda gegis yapma islevselligi saglayarak gesitli arazilerde ve
galisma kosullarinda performansin optimize edilmesine olanak tanir. Otomatik siirlis performansi
tatmin edici olmadiginda, calismayi iyilestirmek icin sahne modunu degistirmeyi deneyebilirsiniz.
Sahne modunu degistirme adimlari asagidaki gibidir:

a) Ayarlar’a tiklayin.

b) Direksiyon kalibrasyonu’na tiklayin.

« System Setup

r

r 5
74 Guidelines

Implement Geometry

e
'm System Setup

Receiver

=

& onss setting

‘ Farms

o‘f Trouble Shooting

1 About

WELRUE]

ﬂ'a Steering Calibrations

Vj Satellite Setup

c) Gelismis'e tiklayin, '012' sifresini girin ve ardindan sahne parametresi degistirme arayliziine
erismek icin Tamam'a tiklayin.

€  Steering Calibrations

]

]

GM10 User Manual

Installation Setting Not Calibr..

Steering

Installation Error

Advanced

Not Calibra...

Not Calibra...

Calibrated

Advanced Settings

Ity

Ith
Integral Enable [ @

o
Terrain Compensation spandard w o
Pose Accuracy Levelo w14

Ag_1
Ag_64
Ag_NX01

Ag_NX02

New Edit Delete Apply

Parametre sahne degistirme arayliziine girdikten sonra ilgili sahneye tiklayin. Bir sahne sectikten
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sonra Uygula'ya tiklayin ve 3-5 saniye bekleyin. Yazilim, uygulamanin basarili oldugunu belirten bir
mesaj gorintilediginde, bu sahnenin basaril bir sekilde degistirildigi anlamina gelir.

7.12 Veri Yedekleme ve Geri Yiikleme

Bu yazilim, beklenmedik durumlara karsi koruma saglamak icin bir veri yedekleme ve geri yiikleme
ozelligi saglar.

7.12.1 Veri Yedekleme

Yazilim hem otomatik hem de manuel veri yedekleme yéntemlerini destekler.
Otomatik Veri Yedekleme: Sistem, mevcut yapilandirma dosyasini her 3 saatte bir otomatik olarak
yedekler ve dnceki yedeklemenin lzerine yazar..

Manuel Veri Yedekleme:
a) Ana araylizdeki Ayarlar secenegine tiklayin.

L one ® o LK< 0 MO

+ . .
W 3 Line

] i~
o Nudge
- =
i Menu

| 2

b) Sistem Kurulumu'na tiklayin.

<  System Setup

>
7 Guidelines ﬁ Farms

~

ﬂ*" Implement Geometry af Trouble Shooting
ﬁ System Setup i About

Receiver ‘IEI;‘, Steering Calibrations
& GNss Setting ¥ satelite Setp

c) Yedekleme ve Geri Yiikleme Ayarlari’na tiklayin.
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& System Setup

{31 Basic Settings

Alarm Settings

(53] Port Settings

BE’, Other Settings

@ Backup and Restore Settings

o Parameters

‘_A' Set Parameter

Kalibrasyon parametreleri ve giftlikler gibi bilgiler burada manuel olarak yedeklenebilir ve yedeklenen
dosyalar AgGM - Backup'ta saklanir. Ancak genellikle yazillmda otomatik yedekleme bulunur, bu

nedenle vazgegilebilir bir adimdir.

<  Backup and Restore

© Real-time Information

Installation Setting Not Calibrated
Wheel Angle Sensor Calibrated
Steering Controller Not Calibrated

Installation Error Calibr... Not Calibrated

Backup

7.12.2 Manuel Veri Geri Yikleme

Select Source Manual Backup -

Select File

Select Revert Type Calibration Parameters v

Recovery

Yedekleme ve Geri Yiikleme Ayari’'na girdikten sonra, Manuel Yedekleme/Geg¢mis Yedekleme/Web
Yedekleme dahil tim yedekleme dosyalarini goriintilemek igin Kaynak Seg'e tiklayin..
Yedekleme dosyasini segin, Kurtarma'ya tiklayin ve yazilimin yeniden baslatilmasini bekleyin..

<  Backup and Restore

@ Real-time Information

Installation Setting Not Calibrated
Wheel Angle Sensor Calibrated
Steering Controller Not Calibrated

Installation Error Calibr... Not Calibrated

Backup

Select Source Manual Backup -

Select File

Select Revert Type Calibration Parameters hd
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7.13 Uydu Kurulumu

Su anda uydu takimlarinin etkinlestirilmesi/devre disi birakilmasi ve efemerisin temizlenmesi

desteklenmektedir.

a) Ayarlar-Uydu Kurulumu'na gidin.

P
& 24

9 imet

(@J 0.01

<<<<< 0 OO ||| 14  "ADookmm  E*sa97mu

w
Line
(Il
Nudge
4=

Menu

| e
‘ Track

WELUE]

& System Setup

,
’ Guidelines

10BN

System Setup

Receiver

@

&)  GNss setting

Implement Geometry

A

ot

Farms

Trouble Shooting

About

Steering Calibrations

%

Satellite Setup

b) Efemerisi temizlemek icin Efemeris'i Temizle'ye tiklayin, uydu takimlarini etkinlestirmek/devre disi

birakmak icin anahtara tiklayin.

< Satellite Settings

GM10 User Manual

| clear ephemeris

GPS

GLONASS

BDS

Galileo

Qzss
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