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Bolum 1

TORO.

Giris

Kilavuz Kurallari

Bu kilavuz potansiyel tehlikeleri tanimlar guvenlik uyarisi sembollyle tanimlanan guvenlik
mesajlarina sahiptir, bu mesajlar tavsiye edilen dnlemlere uymamaniz halinde ciddi
yaralanma veya olumle sonuglanabilecek bir tehlike hakkinda uyar verir.

A

(G405934

Bu kilavuzda bilgileri vurgulamak igin 2 kelime kullanilir. Onemli kelimesi 6zel mekanik
bilgilere dikkat gcekerken, Not kelimesi ise 6zel dikkat gerektiren genel bilgileri vurgular.

Bu kilavuz, Turf Pro ve Range Pro serisi Kullanma Kilavuzlari ile birlikte kullanilir.

3479-965 B Sayfa 1-1 Girig



Bolum 2

TORO.

Guvenlik

Genel Guvenlik

Baskalarina veya onlarin mallarina gelebilecek kazalardan veya tehlikelerden makinenin
operatoru/gdzetmeni sorumludur.

Makineyi kullanmadan 6nce tum bu talimatlari ve uyarilari okuyun, anlayin ve bunlara
uyun.

Makinenin yanhs kullanilmasi veya hatali bakim iglemleri ciddi yaralanma veya 6lumle
sonuglanabilir. Bu riski azaltmak igin, tim emniyet talimatlarina uyun.

Cocuklarin veya egitimsiz kigilerin bu makineyi kullanmasina veya bakim yapmasina izin
vermeyin. Sadece sorumlu, egitimli, talimatlari bilen ve fiziksel olarak makineyi
kullanmaya veya bakim yapmaya yeterli kisilere izin verin.

Calistirma Sirasinda Guvenlik

Givenlik

Makineyi ¢alistirmadan once, fiziksel bir engelin (6rn. algak bir ¢it veya sinir teli)
bulundugundan veya galisma alaninin sinirinin tehlikelerden en az 8 m uzakta
oldugundan emin olun.

Calisma sirasinda gevredeki kisileri ve gocuklari makineden ve sarj istasyonundan uzak
tutun.

Makineyi elle galistirirken, uzun pantolon ve saglam, kaymaz ayakkabilar da dahil olmak
Uzere uygun kiyafetler giyin.

Tum guvenlik koruyucu cihazlari yerinde ve duzgun c¢aligiyor durumda olmadan makineyi
calistirmayin.

Makineyi kullanacaginiz alani inceleyin ve makinenin galismasini ya da makinenin
firlatacagdi nesneleri engelleyebilecek tim nesneleri kaldirin.

Bigaklar keskindir; bigaklara temas etmek agir yaralanmalara neden olabilir. Durdurma
dugmesine basin ve tikanikhgdi gidermeden, makineye bakim yapmadan veya tagsimadan
once tum hareketli pargalarin durmasini bekleyin.

Ellerinizi ve ayaklarinizi makinenin Gzerindeki ve altindaki hareketli pargalardan uzak
tutun.

Uzerinden uzanmayin. Her zaman, uygun zemini ve dengeyi koruyun. Bu, beklenmedik
durumlarda makinenin daha iyi kontrol edilmesini saglar. Makineyi egditirken yurtayin, asla
kogmayin.

Makinenin Uzerine gikmayin, oturmayin, binmeyin veya baskalarinin bunlari yapmasina
izin vermeyin.

Makine bir cisme vurur ve/veya anormal sekilde titremeye baslarsa, makineyi hemen
kapatin ve makinede hasar olup olmadigini incelemeden once tum hareketin durmasini
bekleyin. Calismaya devam etmeden dnce gerekli tim onarimlari yapin.

Sayfa 2-1 3479-965 B



* Makine Uzerindeki durdurma dugmesine basin, tum hareketin durmasini bekleyin ve su
durumlarda makineyi devre digi birakin:

— Makinedeki tikanikliklari temizlemeden dnce

— Kontrolden, temizlemeden veya makinenin ve sarj istasyonunun bakimindan
(6zellikle bigaklar) dnce

— Makine yabanci bir cisme ¢arptiginda, kaza gecirdiginde veya arizalandiginda;
makineyi hasar agisindan inceleyin ve galismaya devam etmeden 6nce onarimlari

yapin
— Makine anormal bir sekilde titremeye baslarsa; makinede hasar olup olmadigini
kontrol edin ve ¢alismaya devam etmeden 6nce onarimini yapin

* Makinenin veya sarj istasyonunun Gzerine herhangi bir nesne koymayin.
* Makinede, yazilimda, sarj istasyonunda veya baz istasyonunda degisiklik yapmayin.

* Makine kontrollerinde veya guvenlik cihazlarinda degisiklik yapmayin veya bunlari
gecersiz kilmayin.

« Uzerinde degisiklik yapilmis bir makine, sarj istasyonu veya baz istasyonu kullanmayin.

* Calisma alaninda sulama veya tarimsal sulama yaparken makineyi kullanmamanizi
Oneririz.

* Yangin, elektrik carpmasi veya yaralanma riskinden kaginmak igin yalnizca Toro'nun
onayladigl aksesuarlari kullanin.

* Makine Uzerindeki durdurma dugmesine basin ve makineyi tutmadan once bigaklarin
tam olarak durmasini bekleyin.

* Hasarli bir gu¢ kablosunu baglamayin. Elektrik akimi olan hasarli bir kabloya
dokunmayin.

« Siddetli hava kosullarinda sarj istasyonu glg kaynagini kullanmayin.

3479-965B Sayfa 2-2 Givenlik: Galistirma Sirasinda Giivenlik



Bolum 3

4G RTK Kurulum Gereksinimleri

TORO.

4G RTK, robotun bir gevre teli ile tanimlanmamis bir alan igcinde calismasina olanak tanir. Bu
bdlimde, bir robotun 4G RTK kullanarak galisabilmesi igin gerekli olan gesitli hususlar
aciklanmaktadir.

RTK GPS'e Genel Bakis

Uydulardan GNSS (Kiresel Navigasyon Uydu Sistemi) kullanilarak alinan standart GPS
konumlandirma verileri, 5 m ile 10 m arasinda bir dogruluga sahiptir. Bunun nedeni,
uydudan alinan sinyalin atmosferik ve ¢evresel kosullar nedeniyle bozulmasidir. RTK
(Gercek Zamanh Kinematik) teknigi kullanilarak daha yiksek hassasiyetli
konumlandirma elde edilebilir.

» Bu teknik, uydulardan GNSS sinyalleri alan ve sabit bir konuma yerlestirilen bir RTK baz
istasyonunun kullanimini igerir. Baz istasyonu sabit oldugu igin, aldigi veriler kesin
konumuyla iligkilidir.

* Robotlar ayrica konumlarini belirlemek amaciyla uydulardan GNSS sinyalleri alan
antenlerle donatiimistir. Hem baz istasyonu hem de robotlar, farkli uydu sistemlerindeki
(GPS, GLONASS, Galileo, BeiDou) uydulardan GNSS sinyalleri alir. Ancak robotlar
hareket halinde oldugundan, konumlari sabit baz istasyonuna kiyasla daha dusuk bir
hassasiyet oraniyla tespit edilir.

+ RTK baz istasyonu, bulut tabanli bir sunucu araciligiyla, uydularin her biri i¢in dizeltme
verilerini hesaplar ve bunlari robota génderir. Robot, konumsal dogruluk elde etmek icin
bu duzeltmeleri kullanir. Bu kadar hassas konumlandirma ile robot, tanimlanmis bir
modeli takip edebilir ve sahayi bir dizi duz ¢izgi halinde kapsamina alabilir.

Duzeltmeler, 4G hicresel hizmeti kullanilarak bulut Gzerinden de yapilabilir. Bu durumda
engeller, duzeltme verilerinin aktarimini engellemez ve baz istasyonu 15 km'ye kadar
mesafelerdeki sinirsiz sayida robota baglanabilir.

4G RTK Kurulum Gereksinimleri Sayfa 3-1 3479-965 B



4G Hucresel Hizmeti kullanilarak duzeltmelerin aktarimi
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G578572
4G diizeltmeleri Bulut Antenli robot RTK baz istasyonu

Tek bir baz istasyonu birden fazla robota dizeltme verisi saglayabilir, ancak duzeltmelerin
tutarli olmasi icin her robot yalnizca 1 baz istasyonundan duzeltme almalidir.

RTK GPS ¢im bigme sisteminin temel bilegsenleri

/3 4
5
6
G578574
Kullanici Calisma alani Doéng teli
Web sunucusundaki portal Wi-Fi menzil genisletici Sarj istasyonu
RTK baz istasyonu (6) Calisma alani (@) Antenli robot
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Bu konu bashgi altinda, robotun mekanik 6zellikleri agiklanmaktadir.

Kullanici, Kullanici Araylzunu kullanarak robot Uzerinde dogrudan kontrol saglayabilir. Bir
robot, web sunucusu Uzerinde ¢alisan portala kaydedildiginde:

* Robot bu sunucuya, kullanici tarafindan gérulebilecek bilgiler gonderebilir.

» Kullanici robota komut verebilir, performans degerlendirmesi yapabilir ve
konfigurasyonunu ayarlayabilir.

Saha Gereksinimleri
GPS Sinyal Kalitesi

Bir sahanin kablosuz kurulum igin uygun olup olmadigini belirlemede dnemli bir kriter, GPS
sinyalinin kalitesidir.

Not: Sahanin sinirina yakin (GPS ¢alisma alaninin kenari boyunca) GPS sinyal kalitesi 2
olmalidir.

GPS sinyalinin yetersiz oldugu alanlar igin, kurulumun bir pargasi olarak tel doseli parseller
kullanilabilir. Bunlar, navigasyon yollari kullanilarak diger ¢alisma alanlarina ve istasyon
dongusune baglanabilir.

GPS sinyal kalitesi; hava kosullari, uydu takimyildizlari ve saha kosullari gibi degiskenlere
baglidir. Saha degerlendirilirken bunlari hesaba katmakta fayda vardir.

Acik Gokyuzu Gorusu

Not: Bir 4G RTK kurulumunda, robotlar ve RTK baz istasyonu igin tiim sahada agik bir
gOkyuzu gorusunun olmasi esastir.

Agaclar ve binalar sinyal seviyesini dugurebilir. Kisin agaclar yapraksizken elde
edebileceginiz sinyal seviyesinin, agaclarin yaprakl oldugu ve robotun ¢aligsmasinin
gerektigi yaz aylarina gore daha yuksek olabilecedini unutmamakta fayda vardir.

Binalara ve agaclara olan kritik mesafeler asagidaki sekilde gosterilmistir.

G578585
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Egimler
GPS sinirinda izin verilen maksimum egim %30 (17°) veya edim modeli (S) versiyonlari i¢in
%45'ir (24°).

RTK veri duzeltmeleri Wi-Fi kullanilarak aktariliyorsa, kisa ve dik egimler sorunlara neden
olabilir. Bunlar, uydu sinyallerini gizleyen bir golge olusturabilir. Boyle bir durumda, bir Wi-Fi
menzil genisletici veya 4G kullanilabilir.

G578586

Wi-Fi menzil genisletici RTK baz istasyonu Maksimum: 3 m

Tehlikeli Unsurlara Olan Mesafe

Asagidaki sekilde, tehlikeli bir unsur ile GPS Guvenlik Bolgesi siniri (X) arasindaki mesafe
8 m'den azsa, en az 15 cm yuksekliginde fiziksel bir bariyer kurulmalidir.

Tehlikeli unsurlara yollar ve su dahildir.

>8 m
1(26.3 ft)
8m —p
6.3 ft) /

G578587

GPS guvenlik bolgesi siniri
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Sekil ve Boyut

Sahanin sekli ve boyutu, o sahadaki galisma alaninin karmasikligindan daha az 6nemlidir.
GPS rotasi hesaplanirken, genel ¢calisma alani, s6z konusu alanin sekli ve rotanin dar
gegitler, engeller ve Girilmez Bolgeler gibi karmasik unsurlar icerip icermedigi dikkate alinir.
Blyuk ve karmasik sahalar, birden fazla galisma alani kullanilarak yoénetilebilir.

GPS Sinyal Gereksinimleri

Kurulumda sorun yasanmasi, robotun yeterince yuksek kalitede bir GPS sinyali alamadigi
anlamina geliyor olabilir. Farkli iglemler i¢in gereken sinyal seviyeleri, sinyal gerekli islem
icin cok dusuk oldugunda robotun gergeklestirecegdi eylemlerle birlikte, asagidaki bolimlerde
listelenmigtir.

Sinyal kalitesi seviyeleri robotta Technician’s menu (9) (Teknisyen mendusui (9)) >
GPS RTK kullanilarak veya uygulamada Technician’s menu (Teknisyen menusii)
dugmesi > Sensors Data (Sensor verileri) > GPS araciligiyla gorulebilir.

Uzaktan Kumanda ile Sinir Kesfi
Gerekli sinyal seviyesi: =>2.
Robot eylemleri: Yok

Akill telefon uygulamasinda, noktanin kaydedilemeyecedini kullaniciya bildiren bir simge
belirir.

Sinir Dogrulamasi
Gerekli sinyal seviyesi: =>2.

Robot eylemleri: 10 dakika sonra robot asagdidaki mesaji verir: "Kesin konum kaybedildi.
Referans baz istasyonu ile baglantiyi kontrol edin".

GPS Navigasyonu

Bu islem, robotun Girilmez bdlgeler olsun ya da olmasin istasyondan ayrilmak veya
istasyona donmek igin GPS navigasyonunu kullanmasini ifade eder.

Gerekli sinyal seviyesi: =>2.
GPS sinyal kalite seviyesi =>2 olmalidir.
Robot eylemleri:

» 5 dakika sonra, robot RTK modulunu yeniden baslatir.
» 30 dakika sonra, anteni uydularla daha iyi hizalamak icin robot kendi etrafinda déner.
+ 3 saat sonra, bir alarm tetiklenir.

Desenli Calisma igin istasyondan Cikis

Bu, robotun istasyon dongu teli boyunca istasyondan ¢ikmasini ifade eder.
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Desenli Calisma icin istasyondan Cikis (devam)

Gerekli sinyal seviyesi: >1.2.
Robot eylemleri:

+ 5 dakika sonra, robot RTK modulunu yeniden baslatir.
« 3 saat sonra, bir alarm tetiklenir.

Calismaya Baslamak icin istasyon Dongii Telinden
Ayrilma

Bu, robotun istasyon dongu telinden ayrilmasini ve desen modunda ¢alismaya baglamasini
ifade eder.

Gerekli sinyal seviyesi: =>2.

Robot eylemleri: 10 dakika sonra, robot istasyon déngu telini kullanarak istasyona déner ve
gorevi yeniden baslatmayi dener.

4G RTK GPS Bolgeleri

Fiziksel bir gevre teli olmadiginda, ¢alisma alanlari GPS koordinatlariyla tanimlanir.
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Déngii teli Robotun galisma alaninin disinda tutulan Girilmez
bolgeler.
Calisma alani. Bunlar, robot i¢in tim ¢alisma g
alanini kapsar ve dahili GPS bolgelerini veya Robotun farkl zamanlarda ve farkli kosullar
yollari gevreleyebilir. altinda galisabilecegi dahili GPS bdélgeleri.

Yol

3479-965B Sayfa 3-6 4G RTK Kurulum Gereksinimleri: 4G RTK GPS Bolgeleri



(6) GPS sinyalinin bir 4G RTK bolgesi igin yetersiz
oldugu alanlarda kullanilabilen tel ddseli bir
caligma alani.

Saha Duzeni

Robotun galistigi alan, sinirlari tanimlamak igin ¢evre teli veya 4G RTK kullanabilen ¢galisma
alanlariyla tanimlanir. Ayrica, bicme sikligini, desenleri veya diger kullanici girdilerini kontrol
etmek icin dahili GPS bdlgeleri, Girilmez boélgeler ve yollar olusturulabilir.

Istasyon Déngii Teli

Robotun sarj istasyonuna erigsebilmesini saglamak igin tel doéseli bir istasyon dongusu
kullaniimaldir.

Calisma Alani

Bu, robotun g¢alisma alaninin dig sinirlarini belirler. Robotun bu bélgenin disina ¢gikmamasi
esastir.

« Calisma alani olarak en az 1 bolge yapilandiriimali ve belirlenmelidir.
» Bir calisma alani, bir dahili GPS bolgesini cevrelemek icin kullanilabilir.

» Calisma alani, bir sinir kesfi streciyle tanimlanir. Kesiften sonra, ¢alisma alaninin
dogrulanmasi gerekir.

* Calisma alaninin tanimlanmasi yalnizca teknisyen rolline sahip kullanicilar tarafindan
yapilabilir. Kullanici rolleri web portalinda ayarlanir.

* Calisma alanini tanimlamak igin kullanilan yapilandirma parametreleri kaydedilir. Bu
parametrelerde yapilan her turli degisiklik dogrulanmali ve onaylanmalidir.

« Parametrelerde herhangi bir degisiklik algilanirsa (6rnegin, RTK baz istasyonunun
konumu degistiyse) veya baz istasyonuyla baglanti kesilirse, robot ¢alismayi durdurur.

* Tek bir alan, ¢galisma alaninin kenarlari arasinda dar bir gegit iceriyorsa, gecidin en az
5 m genigliginde olmasi gerekir.

G580699

(1) Calisma alani siniri

4G RTK Kurulum Gereksinimleri: 4G RTK GPS Boélgeleri Sayfa 3-7 3479-965 B



Dahili GPS Bolgeleri

Robotun galismasini optimize etmek igin, belirli zamanlarda ve sikliklarda galistigi
alanlar tanimlanarak istenildigi kadar dahili GPS bolgesi tanimlanabilir.

Tam bu dahili bélgelerin genel ¢alisma alani icinde olmasi gerekir.

Bunlarin bir sinir kesfi islemi ile tanimlanmasi gerekmez. Bunlar, robota erisimi olan her
tarlG kullanici tarafindan web portalinda veya uygulamada tanimlanabilir ve
dizenlenebilir.

Farkh dahili GPS bdlgelerindeki kesim yuksekligi, cevreleyen ¢alisma alanininkiyle
aynidir.

Girilmez Bolgeler (Hari¢ Tutulacak Bolgeler)

Girilmez bolgeler (hari¢ tutulacak bolgeler), genellikle engellerin etrafinda bulunan ve
robotun hari¢ tutuldugu alanlardir.

Yollar

3479-965B

Girilmez bolgeler, bir sinir kesif sureci ile tanimlanmalidir.

Bunlar yalnizca teknisyen kullanici roline sahip kullanicilar tarafindan tanimlanabilir
veya degistirilebilir.

Girilmez bélge sinirlari dogrulanmalidir.

Girilmez bolgelerin, calisma alaninin kenarindan ve diger Girilmez bdlgelerden en az 5 m
uzakta olmasi gerekir.

Girilmez bolgeler her ydonde en az 1 m genigliginde olmalidir.
Uzun Girilmez bolgelerin en az 5 m genigliginde olmasi gerekir.

Yollar, ayri galigma alanlarini birbirine baglamanin faydal ve verimli bir yoludur. Bu ¢aligma
alanlari, tel doseli parseller veya 4G RTK bolgeleri olabilir. Yollarla birbirine baglanabilecek
alan sayisinda bir sinir yoktur.

Yol olusturulduktan sonra, otomatik olarak bir galisma alani tarafindan g¢evrelenir.
Yollar, diger ¢alisma alanlarinin digina yerlestirilebilir.

Bunlar yalnizca teknisyen kullanici roliine sahip kullanicilar tarafindan tanimlanabilir
veya deqistirilebilir.

Yollar, nokta kesfi streciyle kesfedilmelidir.
Yol sinirlari dogrulanmalidir.
Yollarin farkli geniglikleri olabilir.

Yollarin dallari olabilir. Bunlar ana govde yoluna dogru sekilde baglandiginda, mavi bir
nokta ile gosterilir.

Yollar kullaniliyorsa, yollardan biri istasyon dongusunde baglamali ve yolun tum genisligi
dongu telini gegmelidir.
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Tel Doseli Parseller

GPS sinyal kalitesinin bir 4G RTK bolgesinin tanimlanabilmesi i¢in yeterli oimadigi
alanlarda, tel doseli parseller kullanilabilir.

Istasyon ve Dongii

Robotun istasyondan gikmasini ve istasyona donmesini saglamak igin istasyonun etrafina
en az bir dongu teli kurulmahdir. Bir calisma alani veya yol, istasyon dongu teliyle
kesismelidir. Kurulum birden fazla ¢alisma alani veya yol (ya da tel doseli parsel) icerebilse
de, istasyon doéngusuyle yalnizca birinin kesismesi yeterlidir; ancak birden fazla ¢alisma
alani ve yol da istasyon dongusuyle kesisebilir.

Bu bdlim, bir 4G RTK kurulumu igin dénguyle iligkili kritik boyutlari tanimlar.

Tek Calisma Alani veya Yola Sahip Tek Dongu

GPS > 1.2

A
1 >2m >3.5m
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(1) Calisma alani Yol

Asagidaki kosullar gegerlidir:

istasyon dénglisi, ¢calisma alani veya bir yolla kesismeli ve onun komsu parseli olarak
ayarlanmalidir.

istasyon déngiisii, calisma alani veya yolla her iki ydnde de en az 4 m értiismelidir.
Robot istasyondayken algilanan sinyal seviyesi en az 1.2 olmalidir.

Ortlisme alani igindeki sinyal seviyesi 2 olmalidir.

Girig ve cikis taraflarindaki duz tel uzunlugu >3,5 m olmalidir.

istasyon ile galisma alani veya yol arasindaki mesafe >2 m olmalidur.

Robotun istasyon dongusune donmesini saglamak igin bir mekanizma tanimlanmalidir.
Bu, bir yol veya bir GPS donus noktasi olabilir.
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Birden Fazla Calisma Alani veya Yola Sahip Tek Dongu

Dongu teline birden fazla galigma alani veya yol baglanabilir. Bunlar birden fazla ¢calisma
alani veya yollari gevreleyen balgeler olabilir.

GPS > 1.2

>4 m
( 1>3‘f1";t) (13.1 ft)

(587189

Calisma alani 1 Calisma alani 2 Yollar

Asagidaki kosullar gegerlidir:

+ [stasyon déngisi, her bir calisma alani veya yolla kesismelidir. Her birinin déngiiye
komsu parsel olarak ayarlanmasi gerekir.

+ Istasyon déngust, her bir calisma alani veya yolla her iki yonde de en az 4 m
ortismelidir.

* Robot istasyondayken algilanan sinyal seviyesi en az 1.2 olmalidir.
+ Ortlisme alani icindeki sinyal seviyesi 2 olmalidir.

+ Girig ve ¢ikis taraflarindaki diz tel uzunlugu >3,5 m olmalidir.

+ [stasyon ile yol arasindaki mesafe >2 m olmalidur.

* Robotun istasyon dongusine donmesini saglamak igin bir mekanizma tanimlanmalidir.
Bu, bir yol veya bir GPS donus noktasi olabilir.

Birden Fazla istasyon Dongiisii

istasyona birden fazla déngii baglandiginda, gerekli sinyal seviyeleri dnceki boliimde
gOsterilen tekil dongudekilerle aynidir. Dongu telleriyle iligkili boyutlar gosterildigi gibidir:
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Birden Fazla istasyon Dongiisii (devam)
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Déngii 1 (3) GPS calisma alani 1 Yol 1
Déngii 2 GPS calisma alani 2 (6) Yol2

* Her dongu, kendi ¢alisma alani veya yoluyla kesismeli ve onun komsu parseli olarak
ayarlanmalidir.

+ Dongu, calisma alani veya yolla her iki yonde de en az 4 m értismelidir.

* Robot istasyondayken algilanan sinyal seviyesi en az 1.2 olmalidir.

+ Ortiisme alani igindeki sinyal seviyesi 2 olmalidir.

* Her dongunun giris ve ¢ikis taraflarindaki diz tel uzunlugu >3,5 m olmahdir.
« Istasyon ile galisma alani veya yol arasindaki mesafe >2 m olmalidur.

* Farkh istasyon donguleri igin komsu sinyal kanallarini kullanmayin.

+ Teller bukulmemelidir.

* Her dongu tek bir tel hatti olmalidir.

* Dongu 1 ve Dongu 2'nin telleri, sarj cihazi girisi ve ¢ikigl icin zeminde ayni kanala
yerlestirilebilir.

* Robotun istasyon dongusine donmesini saglamak igin bir mekanizma tanimlanmalidir.
Bu, bir yol veya bir GPS ddnusg noktasi olabilir.

Yollarla Ilgili Gereksinimler

Yollar, ayri calisma alanlarini birbirine baglamanin faydali ve verimli bir yoludur. Bu ¢alisma
alanlari, tel doseli parseller veya 4G RTK bolgeleri olabilir. Yollarla birbirine baglanabilecek
alan sayisinda bir sinir yoktur.
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Minimum Yol Genisligi ve GPS Sinyali Gereksinimleri

Yollarin taniml bir genisligi vardir. Varsayilan olarak geniglik 3 m'dir. Minimum deger 1,4 m,
maksimum deger ise 10 m'dir. Robot yol boyunca gezinirken, ¢imlerde iz olusmasi riskini
azaltmak icin yolun baglangici ile sonu arasinda rastgele bir rota izler.

Yollar, robotun nispeten dar gegitler boyunca gezinmesini saglar. Robot yol boyunca
gezinirken maksimum hiz ve kesme kafalarinin eylemi, bélgelerin dar ve zorlu gegitlerle
birbirine baglanmasina izin verecek sekilde yapilandirilabilir.

Yolun olusturulacagi alanda 2 seviyesinde bir GPS sinyali gereklidir.

Yollar, calisma alanlariyla ayni sekilde olusturulur ve kesfedilir.

Yollar Baglanti Bélgeleriyle Ortiismelidir

Baslangig ve bitig yol noktalari, baglanan herhangi bir galigsma alaninin veya istasyon
dongusunun iginde olmalidir.

Yol bolgesi bir galisma alaniyla ortuguyorsa, bolgeleri komsu parsel olarak ayarlamaya
gerek yoktur.

Yollar Tel Dosenmemis ve Tel Doseli Parselleri Birbirine
Baglayabilir

Yollar, tel dosenmemis ve tel doseli alanlari birbirine baglamak igin kullanilabilir. Tim 4G
RTK kurulumlarinda, istasyon bir dongu teli ile gevrelenmelidir.

GPS sinyal seviyesinin bir 4G RTK alani kullanmak igin yeterince yuksek olmadigi alanlar
icin tel doseli ¢calisma alanlari kullanmak da mumkundur.

| /
5
G584427
Déngu teli Tel désenmemis galisma alani
Yol bélgesi Tel doseli ¢calisma alani
Yol
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Yollar Tel Dosenmemis ve Tel Doseli Parselleri Birbirine
Baglayabilir (devam)

Bir yol bolgesi bir tel doseli calisma alaniyla ortastigunde, yol bdlgesi dnceki sekilde
belirtildigi gibi komsu parsel olarak ve donguye ayarlanmalidir.

Yollarin tel ddsenmemis ¢alisma alanlariyla 6rtustigu yerlerde, alanlari komsu olarak
ayarlamaya gerek yoktur.

Yollarin Kesfedilmesi

Yollar, bir dizi GPS yol noktasidir. Bunlar, bir alanin sinirini kesfetmekle ayni kesif sureciyle
tanimlanir. Asagidaki kosullar gegerlidir:

+ Dongu parseline bagh bir yolu kesfederken, kesfedilecek ilk nokta dongu teli alani
icinde yer almalidir. Komsu parselin de donguye ayarlanmasi gerekir.

» Bir yolu kesfederken ¢ok fazla nokta eklemeyin. DUz bolimlerde, noktalar arasinda 3 m
ile 4 m'lik bir mesafe yeterlidir. Kavisli bdlimlerde, noktalar birbirine daha yakin olmalidir.
Nokta sayisini sinirlamak, robotun navigasyonunu akici ve hizl tutar.

* Yol Uzerindeki en az bir nokta, baglanmakta olan alanda yer almalidir. Normalde, robotik
yol navigasyonuna yardimci olmak i¢in ¢alisma alanina birden fazla nokta yerlestirilir.

G587196

Déng(i teli Nokta

Yol Tasarimi

Yollar olusturulurken, pargal yollar yerine tek ve uzun yollar kullanmak daha iyidir. Bu,
asagdidaki sekilde gosterilmigtir:
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Yol Tasarimi (devam)
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Parcali yollar 6nerilmez ¢unku robot, bir yolun sonundan digerinin basina gitmek icin GPS
navigasyonunu kullanacaktir. Robot her zaman tam olarak ayni rotayi izleyeceginden, bu
durumun ¢imlerde izler olusturmasi muhtemeldir.

E= : \

G578629

Ayrica yollarin hedef ¢alisma alaninin igine dogru iyice uzatilmasi 6nerilir. Bu, robotun
istasyona donmesi gerektiginde navigasyondan ¢ok daha iyi sekilde yararlanmasini saglar.

Ayni alanda birden fazla yol yapilandirilabilir. Robot, mevcut yollara ve hedef alana gore
yorungeyi otomatik olarak optimize edecektir.
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Yol Bolgelerinin Otomatik Olarak Algilanmasi

Asagida gosterilen yol, birkag alandan gecer. Robot, gectigi alanlari otomatik olarak tanir.

G578630

Déngii teli Alan 2
Yol Alan 3
Alan 1

Bu liste, portalda goruntulendiginde yolun 6zelliklerinin bir pargasi olarak gorunar. Bu
ornekte, yol su sekilde nitelendirilecektir:

» Parselden: Dongu
« Parsele: Alan 1, Alan 2, Alan 3

RTK Baz Istasyonu

RTK baz istasyonu, robotlara veri dizeltmelerini iletmek igin Wi-Fi veya 4G kullanabilir.
Kurulumun gereksinimleri ve konfigrasyonu, kullanilan yonteme baghdir. Bu baz

istasyonlarinin her biriyle ilgili ayrintilar, ilgili baz istasyonu Kullanma Kilavuzunda yer
almaktadr.

Kilavuz gunlari igerir:

+ Bazistasyonu ve operasyonel iglevlerine iligkin bir agiklama.
* Kurulum gereksinimleri ve proseduru.

+ Bazistasyonunda sorun giderme.

* Wi-Fi menzil genigletici hakkinda bilgiler.

Kalici Engellerle ilgili Gereksinimler

Robot, gegici engelleri sensorleriyle algilar. Bu konu basligi, robotun ¢alisma desenini
hesaplarken ve galigirken kagcinmasi gereken kalici engellerle ilgilidir.
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Bu tur tim engeller bir galisma alani veya bir Girilmez bdlge ile ¢evrelenmelidir; her ikisi de
guvenli sinirlar olarak kabul edilir.

Sarj istasyonu

istasyon herhangi bir engelden en az 15 m uzakta olmalidir.
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Sarj istasyonu Engel

Su

Su, robotlar i¢in 6zellikle tehlikelidir ve bir Girilmez bdlge veya calisma alani ile
cevrelenmelidir.

Girilmez bolgenin veya ¢alisma alaninin siniri, su kenarindan en az 8 m uzakta olmalidir.
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Girilmez bolge

Zemin suya dogru egimliyse, galisma alaninin veya Girilmez bolgenin siniri ile su kenari
arasinda en az 9 m mesafe gereklidir.

>9m
(29.5 ft)

G578633

Sinir

Su kenari ile Girilmez bolge arasinda en az 8 m mesafe birakmak mumkuin degilse, suyun
etrafina en az 15 cm ylksekliginde fiziksel bir bariyer kurulmalidir.

4G RTK Kurulum Gereksinimleri: Kalici Engellerle ilgili Sayfa 3-17 3479-965 B
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Su (devam)

G603251

Girilmez bélge Fiziksel bariyer

Engellerle ilgili Boyutlar

Bir Girilmez Bolge her yonde en az 1 m olmalidir.
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Girilmez Bolgeler arasindaki minimum mesafe 5 m'dir.
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Engellerle ilgili Boyutlar (devam)

— — 1 —

/ \ / \
l |« > |
>5m
\\ I (16.4 ft) | /

s
e — -

G578636

Girilmez bolgeler

Bir Girilmez bolge, robotun galistigi galisma alaninin sinirindan en az 5 m uzakta olmalidir.

G578637

Caligma alani siniri Girilmez bolge

Bir engel, robotun galistigi ¢calisma alaninin sinirindan 5 m'den daha yakinsa, ¢alisma
alaninin siniri engelin etrafindan dolasacak sekilde tasarlanmalidir. Asagidaki sekilde
gOsterildigi gibi, calisma alaninin siniri engelin etrafindan dolagir:
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Engellerle ilgili Boyutlar (devam)
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Calisma alani siniri

Engele yaklasan ve engelden uzaklasan sinir bolumleri arasinda en az 5 m mesafe
olmaldir. Bu, en az 5 m genigliginde, robotun galismadigi bir alan olacagi anlamina gelir.
Bunun ustesinden gelmek igin, birbiriyle ortugen iki calisma alani kullanabilirsiniz.

G578638

Calisma alani 1 sinin Calisma alani 2 siniri

3479-965B Sayfa 3-20 4G RTK Kurulum Gereksinimleri: Kalici Engellerle ilgili
Gereksinimler



Bolum 4

.
Bir 4G RTK Kurulumunun Uygulanmasi

Kurulum Bilesenleri

GGGGGGG

Sarj istasyonu

Robotun sarj istasyonu.

Bir 4G RTK Kurulumunun Uygulanmasi Sayfa 4-1 3479-965 B
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istasyon Déngiisii

Robotun istasyona donmesi ve istasyondan ayrilmasi igin tel ddseli bir dongu parseli
tanimlanmalidir. Bu istasyon dongu teli bir calisma alani veya yol ile kesismelidir.

RTK Baz istasyonu

Uydularla iletisim kurmak ve ardindan tam konumu robotlara iletmek i¢in bir RTK baz
istasyonu kurulmalidir. Bu iletisim 4G veya Wi-Fi kullanilarak yapilabilir. Wi-Fi kullaniliyorsa,
bir Wi-Fi menzil genigletici kullanmak gerekebilir. Baz istasyonuyla ilgili ayrintilar, ilgili baz
istasyonu Kullanim Kilavuzunda bulunabilir.

Calisma Alani

Calisma alanlari, robotun galismasina izin verilen yerleri tanimlayan alanlardir. Bu alanlarin
sinirlari, robotun saha g¢evresinde dolastirilmasiyla kesfedilir. Robotun ¢alisma alanlari
icinde kalmasini saglamak igin, bir dizi temel yapilandirma parametresi tanimlanir.
Bunlardan herhangi biri degistirilirse, calisma alanlari gegersiz hale gelir ve robot ¢alismayi
durdurur.

Tum Saha

Kablosuz navigasyon, yuksek GPS sinyal kalitesi gerektirir. Saha, baz istasyonunun ve
robotlarin uydulari gérmesini engelleyen agaglar veya binalarla gevriliyse, kablosuz
navigasyon sistemleri uygulanabilir olmayabilir.

© Dahili GPS bolgeleri

Farkli galigsma alanlari olusturmak igin istenildigi kadar dahili GPS bolgesi tanimlanabilir.
Bunlarin genel ¢calisma alani icinde yer almasi gerekir. Istasyon dongusu ile ortiusmeleri
gerekmez. Bunlarin bir sinir kesfi islemi ile tanimlanmasi gerekmez.

Robot

Robotun uydularla ve RTK baz istasyonuyla iletisim kurabilmesi i¢in bir GPS anteni ile
donatiimis olmasi gerekir.

Sabit Engeller

Bunlar, robotun kaginmasi gereken agaglar, dis yapilar, goletler veya oyun alanlari gibi
ogelerdir. Cogu durumda, bunlardan guvenilir sekilde kaginildigindan emin olmak ve
robotun daha iyi yol planlamasi olusturmasi igin bir Girilmez boélge gerekir.

© Wi-Fi Menzil Genisletici

Robota duzeltmeleri iletmek igin Wi-Fi kullanildiginda, verinin sahanin tamamina ulagmasi
igin bir veya iki Wi-Fi menzil genigletici kullaniimasi gerekebilir.

Girilmez Bolge (Hari¢ Tutulacak Bolge)

Bunlar, engellerden kaginmak amaciyla robotun ¢alismayacagi, GPS koordinatlariyla
tanimlanmig alanlardir.
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Akill Telefon Uygulamasi

Turf Pro Connect akill telefon uygulamasi, boélgeleri ayarlamaniza ve degistirmenize, robot
ayarlarini degistirmenize, bigme zamanlarini programlamaniza ve daha fazlasina olanak
tanir.

Web portali
Robot, turfpro.toro.com web portalina bagh olmalidir.

Robotun portalda veya uygulamada gorulebilmesi igin dncelikle yapilandiriimasi gerekir.

Yollar

Yollar bir robotun istasyon ve ¢alisma alanlari arasinda gezinmesi icin bir rota olusturan
GPS noktalar dizilerdir. Yol kesfedilip dogrulandiktan sonra, istenen genislikte bir calisma
alani, yolu otomatik olarak gevreler.

Kurulumun Planlanmasi

Cevre teli olmayan kurulumlarda, bir dizi kati kriterin kargilanmasi gerekir. Kuruluma
baslamadan 6nce, bu kilavuzda daha dnce ortaya konan kriterleri degerlendirin.

Sahanin Degerlendirilmesi

1. Robotlar ve istasyon igin agik bir gokyuzu gorusu oldugunu dogrulayin.
2. GPS sinyalinin guglu oldugunu dogrulayin.

Bir Plan Olusturma

Saha dlzeninin bir planini gikarin.

istasyonun ve déngiiniin/ddngulerin konumuna karar verin.

Kag calisma alani gerektigine karar verin. Bu, sahanin karmasikligina bagh olacaktir.
Robotun dénguden ¢alisma alan(lar)ina nasil gidecegine karar verin.

Baz istasyonunun konumuna karar verin.

4G mi yoksa Wi-Fi mi kullanilacagina karar verin.

Gerekirse Wi-Fi menzil genigleticilerin konumuna karar verin.

Gereken dahili GPS bdlgelerinin sayisina, boyutuna ve sekline karar verin.

© © N o O~ ODN=

Engellerle nasil basa ¢ikilacagina karar verin. Bunlar Girilmez bdlgelerle veya g¢alisma
alaninin sekliyle ve/veya fiziksel bariyerlerle yonetilebilir.

Supheye duserseniz, yardim ve tavsiye i¢in bayinize/distributérianize danigin.

Baslamadan Once

1. Robotu sarj istasyonunu kullanarak sarj edin.
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Baslamadan Once (devam)

2. Yazihmi en son surume guncelleyin.

3. Saha yuzeyinin kalitesini kontrol edin.
Yuzeyde su birikintilerinin olusabilecegi ¢ukurlari doldurun.
Cimlerin maksimum 10 cm yUksekliginde kesildiginden emin olun.

Not: Eksiksiz bir 4G RTK kurulumu, yalnizca TekNisYEN kullanici roliine sahip biri
tarafindan gercgeklestirilebilir.

RTK Baz istasyonu, istasyon ve Doéngiiniin Kurulumu

1. Bazistasyonunu secilen konuma kurun. RTK Baz istasyonu Kullanma Kilavuzuna
basvurun.

2. Sarjistasyonunu segilen konuma kurun. Sarj istasyonu Kullanma Kilavuzuna bakin.
3. lIstasyon déngiisiini, bu kilavuzda daha dnce yer alan talimatlara gére kurun.

Robotun Akilli Telefon Connect Uygulamasi ile
Uzaktan Kontrol Edilmesi

Turf Pro Connect uygulamasi, robotun hareketlerini uzaktan kontrol etmenize olanak tanir.
Bu, robotu manuel olarak itmek zorunda kalmadan bir sinir kesfi gergeklestirebileceginiz
anlamina gelir.

Not: Robotu uzaktan kontrol etmek igin uygulamanin yalnizca bir kez kurulmasi yeterlidir.

Robotun Baz istasyonuna Baglanmasi

Robotun baz istasyonuna baglanma yontemi, aralarindaki iletisim i¢in Wi-Fi mi yoksa 4G mi
kullanildigina baghdir.

Bir 4G RTK kurulumunda, Wi-Fi baglantisi igin sifre korumasi gerekir. Baz istasyonu igin
yazilim suramd 3.0.0 veya Uzeri gereklidir. Yazilimin yukseltiimesine iligkin ayrintilar, ilgili
RTK Baz Istasyonu kilavuzunda bulunabilir. Baz istasyonu yazilimi yukseltildiyse sifre,
yukseltme islemi sirasinda tanimlanacaktir. Aksi takdirde, varsayilan Wi-Fi sifresi RTK baz
istasyonunun kimlik etiketinde bulunabilir. Yeni bir sifre olusturmaniz gerekir.
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Wi-Fi icin Baz istasyonuna Baglanma

SID
PASSWORD: XXXXXXXX '}
IP: 19216841  pon?

e e
1 o)
/ESRBxxxxxX
2
(G539289
Baz istasyonu Wi-Fi'l igin ilk/varsayilan sifre Baz istasyonunun seri numarasi

Robotu baz istasyonuna baglamak igin:

1. Robotta Technician’s menu (9) (Teknisyen meniisu (9)) > GPS RTK > RTK Wi-Fi
Connection (RTK Wi-Fi Baglantisi) 6gesini segin.

2. Bazistasyonu icin varsayilan sifreyi girin.

4G icin Baz Istasyonuna Baglanma

Not: Robottaki RTK 4G islevinin akilli telefon Connect uygulamasindan veya portaldan
etkinlestiriimesi gerekir. Uygulama Uzerinden baglanma tercih edilen yontemdir.

1. Robotun ON (Acik) konuma getirildiginden ve ¢evrimici oldugundan emin olun.
2. Akill telefon Connect uygulamasinda veya portalda oturum agin.

Uygulamay Kullanarak 4G icin Baz istasyonuna Baglanma

1. Technician menu (Teknisyen meniisii) diigmesi > RTR base (RTK Baz istasyonu)
ogesini segin.

2. Acilir mentyu kullanarak RTK ConnecTioN (RTK BagLanTisi) ayarini Mobile (Mobil)
olarak degistirin.

Not: 324000000 ile 324999999 arasindaki seri numaralari igin

3. Base Nav ID'yi girin. Bu numara, baz istasyonu etiketi ve QR kodu Uzerinde bulunabilir.
Not: Kimlik numarasini girerken bosluk kullanmayin.
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4G icin Baz istasyonuna Baglanma (devam)

110V AC 60Hz MAX 5W
SSID: RTKWiFi

PASSWORD: XXXXXXXX
IP: 192.168.4.1

.ht H.ERE
1 = El 1
/ESRB X0
2
G539289
Baz istasyonu Wi-Fi'l igin ilk/varsayilan sifre Baz istasyonunun seri numarasi

Not: 325000000 ve iizeri seri numaralari igin:

4. Base Nav ID'yi girin. Bu numara, baz istasyonu etiketi ve QR kodu Uzerinde bulunabilir.

Not: Baz istasyonu icin model ve seri numarasini girerken bosluk kullanmayin. XXXXX-

000000000
( I:IETLORHU IC(LHP&HYS th 110V AC 60Hz MAX SW
ndale Avenue Sou ; iFi
Bloomington, MN 55420-1196 USA PASSNORD XKt ie
www.toro.com .
MODEL NO. - IP: 192.168.4.1
| SERIAL NO. :
1 lu_ RTK BASE V2.2 4G .
- J
G542400
Baz istasyonu kimlik seri numarasi Model-Seri Alan bos
Baz istasyonu kimligi icin ilk/varsayilan sifre
RTK Connection Mabile v
Base Nav ID 30911U5-3250000( 0

G542398

5. Sayfadan ¢ikmak icin geri oku secin (veriler otomatik olarak kaydedilir).

6. Robotun ana salterini Orr (KapaLl) konumuna getirin, ardindan tekrar On (A¢ik) konuma
getirin ve tus takimi Gzerindeki gii¢ dugmesine basin.

7. Sinyal kalitesi seviyesini goruntuleyin ve 2,0 oldugundan emin olun. Asagidaki
yontemlerden birini kullanin:

* Uygulamada, Technician's menu (Teknisyen meniisii) digmesi > Sensors data
(Sensor verileri) > GPS 6gesini segin.
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4G icin Baz istasyonuna Baglanma (devam)
* Robotta Technician’s menu (9) (Teknisyen meniisi (9)) > GPS RTK 6gesini segin.
GPS sinyal kalitesi 2,0 olmalidir.
Not: Bu islem birkag dakika surebilir.

Portali Kullanarak 4G igin Baz istasyonuna Baglanma

1. Robotu secin ve Parameters (Parametreler)
uzerine tiklayin. B Dadenates
2. Robottan en son yapilandirma parametrelerini

G527736

indirmek icin @ ogesini segin.
3. Edit Parameters (Parametreleri Diizenle) 6gesini segin.
4. RTK Baz Istasyonu sekmesini segin.

Global Parameters Parcels parameters Station Parameters RTK Base

X (ECEF) 751966.4337

Y (ECEF) -5599921 454

Z (ECEF) 2949135.0036

RTK Connection Mobile v
Base Nav ID ESRB100103

G540117

5. Acilir menlyu kullanarak RTK connecTion (RTK BaGLANTISI) ayarini Mobile (Mobil) olarak
degistirin.
324000000 ile 324999999 arasindaki seri numaralari igin

6. Base Nav ID'yi girin. Bu numara, baz istasyonu etiketi ve QR kodu tGzerinde bulunabilir.

Not: Baz istasyonu kimlik numarasini girerken bosluk kullanmayin.
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4G icin Baz istasyonuna Baglanma (devam)

110V AC 60Hz MAX 5W
SSID: RTKWiFi
PASSWORD: XXXXXXXX
IP: 192.168.4.1

(=] 50 1%
/ESRB X0
2
G539289
Baz istasyonu Wi-Fi'l igin ilk/varsayilan sifre Baz istasyonunun seri numarasi

325000000 ve uzeri seri numaralari igin:
7. Base Nav ID'yi girin. Bu numara, baz istasyonu etiketi ve QR kodu uzerinde bulunabilir.
Not: Baz istasyonu igin model ve seri numarasini girerken bosluk kullanmayin. XXXXX-

000000000
( I:IﬁIORdU IC(LHP&H‘I‘S th 110V AC 60Hz MAX 5W
ndale Avenue Sou : iFi
Bloomington, MN 55420-1196 USA PASSNORD XKt ie
www.toro.com .
MODEL NO. : " 192'155
| SERIAL NO. :
1 lu RTK BASE V2.2 4G .
S A
G542400
Baz istasyonu kimlik seri numarasi Model-Seri Alan bos
Baz istasyonu kimligi icin ilk/varsayilan sifre
RTK Connection Mobile v
Base Nav ID 30911U5-3250000( ]

(542398

8. Yeni ayari robota yuklemek igin @ ogesini secin.

9. Robotun ana salterini Orr (KapraLl) konumuna getirin, ardindan tekrar ON (Agik) konuma
getirin ve tus takimi Uzerindeki gu¢ dugmesine basin.

10. Sinyal kalitesi 2.0 olmalidir. Sinyal kalitesi seviyeleri Technician’s menu (9) (Teknisyen
meniisi (9)) > GPS RTK kullanilarak gorulebilir.

Not: Bu islem birkag dakika surebilir.
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Akilli Telefonunuzun Turf Pro Connect
Uygulamasi Araciligiyla Robota Baglanmasi

1. Telefonunuz internete bagliyken, Toro Turf Pro Connect Uygulamasini agin ve
robotunuzun filo listenizde oldugunu dogrulayin.

2. Telefon ayarlarinizda, internet baglantisini kesin ve robota baglanin (Wi-Fi listesinde
robotun seri numarasiyla tanimlanir).

3. Varsayilan sifreyi girin 123456789.

4. Baglan ddesini secin ve sorulursa, internet olmadan aga bagli kalmak istediginizi
belirtin (bunun acgiimasi bir dakika surebilir).

5. Turf Pro Connect Uygulamasini agin.
6. = menu simgesi > Wifi Direct 6gesini secin.

Robot kontrol paneli gorinr.

Robotun 4G Araciligiyla Uzaktan Kontrol
Edilmesi

Robotun Surulmesi

Play (Oynat) digmesi > Remote control (Uzaktan kumanda) 6gesini segin.

Nesnelerin Yerlestirilmesi

1. Technician's menu (Teknisyen meniisii) digmesini segin.
2. Yerlestirmek istediginiz nesneyi segin.

Bir Calisma Alani Olusturma

Calisma alaninin siniri, bir 4G RTK kurulumunda kritik Gneme sahiptir. Robotun
calisabilecegi alanin sinirini tanimlar. Tim calisma alani tzerindeki GPS sinyal seviyesi 2
olmalidir. Bu, 6zellikle sinirda onemlidir.

Not: Calisma alaninin olusturulmasi yalnizca web portalinda TecHNiciAN (TEKNISYEN)
Kullanici Rolune sahip bir kullanici tarafindan yapilabilir.

Sinir Kesfi icin Onerilen Teknikler

Robot siniri bigerken iyi sonuglar elde etmek icin, kesme genigligini robotun arka kisminda
bantla isaretlemeniz dnerilir. Bu yontem, kesilen alanin gercek kenarini gorsellestirmeyi
kolaylagtirir.
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Sinir Kesfi icin Onerilen Teknikler (devam)

G578736

Model Kesim genisligi Merkezden uzaklik
500/500S 1033 mm 516,5 mm
300 633 mm 316,5 mm

Sinir, robotun akilh telefon uygulamasi Gzerinden kumanda edilmesiyle kesfedilir.
Siniri tanimlamak igin araliklarla GPS noktalari eklenir.

Not: Cok fazla nokta eklemeyin. Diiz kisimlarda, her 3 ila 4 m'de bir nokta yeterlidir.
Kivrimlarda daha fazla nokta eklenmelidir.

3to 4 m (9to 13 ft)
- L +—— ] i — -
» v "-I
» »

G578739

Kdselerde keskin agilar degil, kavisler olusturun.
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G527750

Not: Acilar, minimum 1 m yarigapla yuvarlatiimalidir.
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Sinir Kesfi icin Onerilen Teknikler (devam)

! 1m (3.2 ft
A\ (3:2f)
!
/
e N
"r_h
e —— ~—
S — vy
—— ~— |
Siniri tanimlayan egrinin gecerli sayilmasi igin:
« Sinirin genel sekli digblkey veya icblkey olabilir.
* Noktalar arasinda kesisme olmamalidir.

G578740

Not: Sinirin zorlu bélimlerinde, siniri sinir boyunca robotun yénlendirilmesine yardimci
olacak sekilde isaretleyin.

Egri Uzerindeki noktalar web portalindan veya uygulamadan diizenlenebilir (tasinabilir veya
kaldirilabilir). Noktalar, sinir kesfi sirasinda akilli telefon uygulamasi kullanilarak da
kaldirilabilir.

Calisma Alaninin Olusturulmasi
Calisma alanini asagidaki araclari kullanarak olusturabilirsiniz:

* Robot ile akilli telefon uygulamasinda (6nerilir)
» Uygulamada veya web portalinda
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Calisma Alaninin Olusturulmasi (devam)
Uygulamayi Robotla Birlikte Kullanma

1.

10.

Technician menu (Teknisyen meniisu) digmesi > Parcels (Parseller) > Create
(Olustur) 6gesini segin.

Bolge igin bir ad segin.

Gerekirse, kontur kesim modu igin onay kutusunu segin ve mevcut bir bolgeden GPS
koordinatlarini kopyalayin.

Border discovery (Sinir kesfi) 6gesini segin.
Gerektiginde robot uzaktan kumandasi aracihigiyla GPS noktalari ekleyin.

Not: GPS sinyal kalitesi 2,0'In altina diiserse, blyuk bir Diglik GPS Kalitesi simgesi
nokta eklemeyi engeller.

ilk noktaya yakinken galisma alanini kaydetmek icin Complete (Tamamla) 6gesini
segin.

Ana menuye donmek i¢in geri oku segin.

Calisma alani istasyon dongusuyle értlisuyorsa, komsu parsel agilir mentsinden Loop
(Dongii) 6gesini segin.

Verify border (Siniri dogrula) veya Skip Border verification (Sinir dogrulamasini
atla) 6gesini segin.

Verify border (Siniri dogrula) secildiyse, robot hareket edecek ve siniri
dogrulayacaktir.

Kurulum surecini tamamlamak icin kalan istemleri izleyin.

Uygulamanin veya Portalin Kullaniimasi

3479-965B

1.

10.

Technician menu (Teknisyen meniisu) dugmesi > Parcels (Parseller) > Create
(Olustur) 6gesini segin.

Bolge igin bir ad segin.

Gerekirse, kontur kesim modu i¢in onay kutusunu secin ve mevcut bir bolgeden GPS
koordinatlarini kopyalayin.

Border Edit (Sinir Diizenleme) 6gesini segin.

Alani olusturmak icin, gerektiginde parmaginizi (veya fareyi) kullanarak GPS noktalari
ekleyin

ik noktayi secerek alani tamamlayin.

Calisma alanini kaydetmek icin ilk noktanin yakinindayken Save (Kaydet) 6gesini
segin.

Ana menuye donmek icin geri oku segin.

Calisma alani istasyon dongusuyle ortugtyorsa, komsu parsel acilir mentsunden Loop
(Dongu) 6gesini secin.

Verify border (Siniri dogrula) veya Skip Border verification (Sinir dogrulamasini
atla) 6gesini segin.
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Calisma Alaninin Olusturulmasi (devam)

Verify border (Siniri dogrula) secildiyse, robot hareket edecek ve siniri
dogrulayacaktir.

11. Kurulum surecini tamamlamak i¢in kalan istemleri izleyin.

Robotta Sinirin Dogrulanmasi

1. Robotta Technician’s menu (9) (Teknisyen menusi (9)) > Infrastructure (Altyapi) >
Parcels (Parseller) > {Caligma alaninin adi} > Verify GPS border (GPS sinirini
dogrula) 6gesini sec¢in ve onay isaretine basin.

2. Robotu, yeni kesfedilen siniri takip ederken izleyin.
3. Tamamlandiginda, robotta onaylayin.

Ek Calisma Alanlari Olusturma

Kuruluma istenildigi kadar ¢calisma alani dahil edilebilir. Her biri, robotun ¢aligabilecegi ayri
bir alani tanimlar.

Asagidaki kriterler gecerlidir:

+ Genel yapilandirmadaki en az 1 calisma alani veya yol, istasyon dongu teliyle
ortusmelidir.

* Robotun tim sahada gezinebilmesi igin her ¢galisma alani; diger ¢alisma alanlariyla,
dongu teliyle, ek yollarla veya bir tel doseli parselle 6rtismelidir.

Bu ortusme en az 4 m x 4 m olmahdir.

+ Bir galigma alani, web portalinda teknisyen roltne sahip bir kullanici tarafindan
olusturulmalidir.

Dahili GPS Bolgeleri

Bir calisma alani i¢cinde dahili GPS bdlgeleri olusturulabilir. Bunlar, programlama yoluyla
robotun galismasini optimize etmek igin kullanilabilir.

Asagidaki kosullar gegerlidir:
» Tum bu dahili bélgeler bir GPS ¢alisma alani iginde yer almalidir.

* Bunlarin bir sinir kesfi islemi ile tanimlanmasi gerekmez. Bunlar, robota erisimi olan her
tarlG kullanici tarafindan web portalinda veya uygulamada tanimlanabilir ve
dizenlenebilir.

» Farkh alanlardaki kesim yuksekligi, cevreleyen ¢alisma alani igin ayarlanan ile aynidir.

Bir dahili GPS bdlgesinin olusturulmasi, web portali veya uygulama araciligiyla yapilabilir.
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Uygulamada Dahili GPS Bolgeleri Olusturma ve
Kesfetme

1. Technician menu (Teknisyen meniisii) digmesi > Parcels (Parseller) > Name of
Working zone (Caligsma boélgesinin adi) > Create GPS zone (GPS bdlgesi olustur)
ogesini segin.

2. Bodlgeyi adlandirin ve Save (Kaydet) 6gesini segin.

Not: Farkli bir calisma bdlgesinin koordinatlarini kopyaladiysaniz, sinir kesfini
atlayabilir ve uygulamada veya portalda dizenlemek igin sinir dizenlemeyi
secebilirsiniz.

3. GPS bdlgesi icin sinir kesfini gerceklestirin.
4. Robotun uzaktan kumandasini kullanarak GPS noktalari kaydedin.
GPS sinyal kalitesi 1,6'nin Gzerinde kalmalidir.

Not: Kesif kesintiye ugrarsa veya telefonunuzun baglantisi kesilirse, kayda devam
etmek icin tekrar Border Discovery (Sinir Kesfi) 6desini secin. GPS noktalari gergek
zamanli olarak robota kaydedilir.

Bir Girilmez Bolge Olusturma

Girilmez bolgeler, kalici engellerden kaginmanin bir yoludur. Bir ¢evre teli olmadiginda,
bunlar olusturmadan 6nce engellerden kaginmaya iliskin kogullarin farkinda olmaniz
onemlidir. Kalici engeller ve bunlardan kaginma yollari kurulum planinda belirtilmelidir.

Girilmez bolgeyi tanimlamadan 6nce asagida agiklanan boyutlari da dikkate almaniz

gerekir.
/1
>5m
(16.4 ft)
2
3
80.2 cm
(31.5 inches)
63.9 cm
(25.2 inches)
Calisma alani siniri Calisma alani (3) Calisma alanindan harig

tutulacak alan
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Onceki sekilden gériilebilecegdi gibi, robot sinir kesfini gerceklestirirken veya sinira paralel
bir yonde calisirken, Girilmez bdlgenin sinirindaki kaydedilen noktanin konumu, gercekte
haric tutulan alandan uzakta olacaktir. Bu mesafe robot gévdesinin genisliginin yarisidir
veya 639 mm'dir.

Desen yonu alanin kenarina dikey oldugunda, arka tekerlekler arasindaki aksin merkezi
Girilmez bélgenin sinirinin kaydedilen konumuna ulastiginda robot duracaktir. Bu durumda,
Girilmez bdlgenin sinirinin kaydedilen GPS konumu, robotun 6n tamponundan uzakta
olacaktir. Arka aksin merkez noktasi ile gévdenin 6n kismi arasindaki mesafe 802 mm'dir.
Desen yonu alanin kenarina dikey oldugunda, robotun 6n ucu, desen alanin kenarina
paralel oldugundaki robotun yan tarafina kiyasla Girilmez bdlgenin sinirinin daha ilerisine
girer.

Robotun hari¢ tutulacak alana girmesini veya bir engele carpmasini dnlemek igin, Girilmez
bdlge kaydedilirken harig tutulan alan ile robotun yan tarafi arasinda minimum 300 mm’lik
bir mesafeye uyulmalidir.

Robot, bolgeyi kaydederken tanimlanan marjdan (robotun yan tarafindan minimum 300 mm
olmasi gereken) belirli bir mesafe uzaga kadar ¢alisacaktir. Robot i¢in bu mesafe
123 mm'dir.

<>
123 mm
4.8 inches)

300 mm
(12 inches)

(578642

Calisma alanindan harig tutulacak alan

Bir Girilmez bolge olusturmak igin 2 ydntem vardir:

* Uygulamada
* Robotta

Uygulama Uzerinde Girilmez Bélge Olusturma ve
Kesfetme

1. Technician menu (Teknisyen menisii) digmesi > GPS NoGo zones (GPS Girilmez
bolgeleri) 6gesini secin.
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Uygulama Uzerinde Girilmez Bélge Olusturma ve
Kesfetme (devam)

Create (Olustur) secenegini secin.
Girilmez bolgeye bir ad atayin.
Border discovery (Sinir kesfi) 6gesini segin.

o bk N

Robotun arkasinda yurirken, + digmesiyle GPS noktalari ekleyin. Noktalar X
dugmesiyle kaldirilabilir.

6. Girilmez bolgeyi kaydetmek icin ilk noktanin yakinindayken Complete (Tamamla)
ogesini segin.

7. Menuye donmek icin sol oku segin.

8. Verify GPS border (GPS sinirini dogrula) veya Skip Border verification (Sinir
dogrulamasini atla) 6gesini secin.

Verify GPS border (GPS sinirini dogrula) secildiyse, robot hareket edecek ve siniri
dogrulayacaktir.

9. Kurulum surecini tamamlamak i¢in kalan istemleri izleyin.

Robotta Giriimez Bolge Olusturma ve Kesfetme

1. Robotun arayuzinde Technician’s menu (9) (Teknisyen meniusii (9)) > Infrastructure
(Altyapi1) > GPS NoGo zones (GPS Girilmez bolgeleri) 6gesini secin.

2. Create (Olustur) segenegini secin.

3. Girilmez bdlge igin bir isim girin.

4. Manual NoGo zone discovery (Manuel Girilmez bolge kesfi) secenegini segin.
Not: GPS sinyal kalitesi 2,0'In Gzerinde olmalidir.

5. Add a new GPS point (Yeni bir GPS noktasi ekle) se¢enegini se¢in.ManuaL NoGo
zoNE Discovery (MaNUEL GiriLMEZ BOLGE KEsFi) ekraninda Number of GPS points (GPS
noktasi sayisi) artik 1 olacaktir.

6. Robotu yeni bir konuma hareket ettirin ve tekrar Add a new GPS point (Yeni bir GPS
noktasi ekle) secenegini secin. Robotu, hari¢ tutulacak bolgeyi ¢cevreleyen bir dizi
noktada konumlandirana kadar devam edin. Bolgeyi ihtiya¢ duydugunuz hassasiyette
tanimlamak icin yeterli sayida nokta eklemeniz gerekir, ancak ¢ok fazla nokta
eklerseniz, bu durum galismasi sirasinda robotu yavaslatacaktir.

Not: Girilmez bolgenin dogrulanmasi gerekecektir.

Uygulamada Mevcut Bir Giriimez Bolgeyi Degistirme
Mevcut bir Girilmez bdlgedeki noktalar, yeni bir Girilmez bdlge olusturmak igin degistirilebilir.
1. Mevcut bir Girilmez bolgeyi segin.

2. Border edit (Sinir diizenleme) 6gesini segin.
3. Girilmez bolge noktalarini ekleyin veya degistirin:
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Uygulamada Mevcut Bir Giriimez Bolgeyi Degistirme
(devam)

A. Mevcut noktalari secip surukleyin.
B. Ara noktalar eklemek icin mevcut noktalar arasindaki alanlari segin

C. Noktalari kaldirmak icin Undo/Redo (Geri Al/Yinele) veya Clear all points (Tiim
noktalari temizle) 6gesini secin.

D. Herhangi bir degisiklik yaptiktan sonra Save (Kaydet) 6gesini segin.
4. Verify GPS border (GPS sinirini dogrula) veya Skip Border verification (Sinir
dogrulamasini atla) 6gesini segin.

Verify GPS border (GPS sinirini dogrula) secildiyse, robot hareket edecek ve siniri
dogrulayacaktir.

Girilmez Bolge Ayarlarinin Degistirilmesi

» Girilmez bdlgeler, Technician menu (Teknisyen menisii) icindeki Turf Pro Nav
ayarlari araciligiyla etkinlegtirilebilir veya devre disi birakilabilir.

* Sinir modu etkinlestirilebilir veya devre disi birakilabilir.

Girilmez bolgeler otomatik olarak dogrulanir. Sekil gegerli degilse, renk kirmiziya doner.

Girilmez Bolgenin Robotta Dogrulanmasi

Girilmez boélgenin dogrulamasi, robotun arayuzinde veya uygulamada yapilabilir. Robotta
dogrulama, asagidaki adimlar kullanilarak yapilir:

1. Technician’s menu (9) (Teknisyen meniisu (9)) > Infrastructure (Altyapi) > GPS
NoGo zones (GPS Girilmez bolgeleri) 6gesini sec¢in ve az dnce olusturdugunuz
Girilmez bolgeyi secin.

2. Su 6geyi secin: Verify GPS border (GPS sinirini dogrula). Siniri dogrulamak
istediginizi onaylayin.

3. Robot sinir etrafinda hareket ederken onu izleyin. Siniri onayliyorsaniz, OK (Tamam)
ogesini se¢in. Onaylamiyorsaniz, Cancel (Iptal) 6gesini segin ve islemi yeniden
baslatin.

Yollarin Olusturulmasi

Yollar, robotun galisma alanlari ile istasyon arasinda gezinmesi i¢in verimli bir arag saglar.
Her iki ydonde de calistiklari i¢in, istasyondan ayrilmak ve istasyona donmek igin
kullanilabilirler.

Bir yolun kullanimina tipik bir 6rnek, istasyon ile dongusu ve ¢alisma alani arasinda bir rota
saglamaktir. Bu sayede, istasyon yogun alanlardan uzakta, uygun bir konuma kurulabilir.
Yollar, birbirinden uzak ¢aligsma alanlari arasinda gezinmek igin de kullanilabilir.

Yollar, akilli telefon uygulamasinda veya portalda olusturulabilir.
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Yollarin Ozellikleri

Yollarin bir galisma alaninda olmasi gerekmez. Yollar kendi ¢alisma alanlarini
olustururlar; bu alanin daha sonra dogrulanmasi gerekir.

Birden fazla yol birbirine baglanabilir. Bunlarin, her yolda 1 nokta kullanilarak birbirine
baglanmalari gerekir. Yollar baglandiginda, mavi bir daire goérundar.

Bagli yollarin farkli geniglikleri olabilir.

Yolun genisligi, robotun o yol boyunca ne kadar hizli ilerleyebilecedini belirler. MUmkan
oldugunda, daha verimli galisma igin genis yollar kullanin. Dar yollar, dar gegitleri ve ¢ok
sayida kalici engeli olan alanlar i¢in kullaniimahdir.

Yollardan biri istasyon dongusunde baslamaldir.
Bagli dongulerde, istasyon dongusunde baslayan en az tek bir yol bulunmalidir.

Bagl yollar kullanilirken, yalnizca istasyon dongusunde baslayan yolun, bagli ¢cevre
tellerini donguye ayarlamasi gerekir.

Uygulamada Bir Yol Olusturma

Not: Yolun baslangi¢ noktasi istasyon déngusiiniin iginde olmaldir.

1.

5.

Technician's menu (Teknisyen meniusii) digmesi > GPS paths (GPS yollari) 6gesini
segin.

Create (Olustur) 6gesini segin ve yola bir ad verin.
Discover path (Yolu kesfet) 6Jesini secin.
Robotu surtn ve akilli telefonunuzu kullanarak noktalar ekleyin.

Yolun baslangi¢ noktasi yesil; bitis noktasi beyazdir. Noktalar dogrusal olarak birbirine
baglanir.

Bittiginde, Complete (Tamamla) 6desini segin.

Dalli Bir Yol Olusturma

Dalli yollar, bir ana yoldan uzanan yollardir. Bunlar, yollari ek ¢alisma alanlarina uzatmak
veya ek kapsama alani olugturmak icin kullanilabilir.

1.
2.
3.

Mevcut bir yolda beyaz bir noktayi segin.
Haritaya tiklayarak dalli yolu olusturun.
Bittiginde, Complete (Tamamla) 6Jesini segin.

Tamamlandiginda, dallanma noktasi haritada mavi bir nokta olarak gorunar.

Yolun Akilli Telefonda Kesfedilmesi

Bu iglem, robot akilli telefon uygulamasindan uzaktan kontrol edilerek yapilmalidir. Bunun
icin uygulamayi kurmus olmaniz gerekir.

1.
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Robotu yolun ilk noktasina konumlandirin.
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Yolun Akilli Telefonda Kesfedilmesi (devam)

Not: Bir yol istasyon donglisiinden basladiginda, yolun birinci noktasinin istasyon
dongusunun igine konumlandiriimasi gerekir.

2. Robotun arkasinda durarak, + dugmesini kullanarak GPS noktalari ekleyip robotu yol
boyunca hareket ettirin.

G587196

Déngu teli Nokta

3. Ikinci noktanin istasyon déngusiiniin digina konumlandiriimasi gerekir. Yolun kesfi her
zaman istasyon dongusunden diger bdlgelere dogru olmalidir.

Not: Cok fazla nokta eklemeyin. Diiz bolimlerde, yollar igin noktalar arasindaki 6nerilen
mesafe 10 m'dir. Kavisli bolimlerde noktalar birbirine daha yakin olmalidir.

4. Yolu bolgenin igine dogru uzatin. Bu, robotun istasyona donmesi gerektiginde
navigasyona yardimci olur.

5. Yol tamamlandiginda onay isareti digmesine dokunun. Uygulama, GPS noktalari
tarafindan olusturulan polinomu hesaplayacaktir.

6. Save (Kaydet) simgesine tiklayin.

Not: Kesfedilen yolu tanimlayan noktalar, web portalinda ve uygulamada
goruntilenebilir ve degistirilebilir.

7. Verify GPS border (GPS sinirini dogrula) veya Skip Border verification (Sinir
dogrulamasini atla) 6gesini secin.

Verify GPS border (GPS sinirini dogrula) secildiyse, robot hareket edecek ve siniri
dogrulayacaktir.

Yol Ayarlari

Yollar, Technician menu (Teknisyen menisii) icindeki Turf Pro Nav ayarlari
araciligiyla etkinlegtirilebilir veya devre disi birakilabilir.

* Yol ¢alisma alaninin genisligi degistirilebilir.
Varsayilan geniglik: 3 m. Geniglik 3 m'den az oldugunda hiz azalir.
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Yol Ayarlari (devam)

+ Kesme kafalari etkinlestirilebilir veya devre digi birakilabilir.
» Bagl gevre telleri (yani dongu teli) etkinlestirilebilir veya devre digi birakilabilir.

Bir Yolun Dogrulanmasi

Yollar, siniri olan bir galisma alani tarafindan ¢evrelendidi icin, yollarin dogrulanmasi gerekir.
Yolun genisliginde veya GPS noktalarinda yapilan degisiklikler, yolun yeniden
dogrulanmasini gerektirir.

Technician menu (Teknisyen mentisi) digmesi > GPS Path (GPS Yolu) > 6gesini segin
Dogrulanan yol > Verify GPS path (GPS yolunu dogrula) veya Skip GPS path
verification (GPS yolu dogrulamasini atla).

Bicme Yonunun Ayarlanmasi

Bu proseduru uygulayarak, robotun spor sahasinin veya alanin tanimina uygun bir yonde
¢im bigcmesini saglayabilirsiniz. Bu prosedur, spor sahasinin veya alanin desenli bigme igin
ayarlandigini varsayar (yani spor sahasina veya alana karsilik gelen ¢alisma alani
olusturulmustur). Bu proseddur, birincil ve ikincil gcalisma yonlerini ayarlamaniza olanak tanir.

Bu islemi baslatmadan 6nce GPS sinyal kalitesinin en az 1,6 oldugundan emin olmalisiniz;
uygulama uzerinde Technician menu (Teknisyen menusi) digmesi > Sensors data
(Sensor verileri) > GPS, ya da robotun Uzerinde, Technician's menu (Teknisyen
mendiisii) (9) > GPS RTK 6gesini segin.

Uygulamada Bicme Yonunun Ayarlanmasi

Gear (Digli) digmesini segin.
Mowing (Bigme) 6gesini secin.
Bigme yonunu segin.

Calisma alanini segin.

o bk~ wnN -

Calisma alani igin bir agi segmek Uzere noktay1 donduarun.
1, 2 veya 4 agl secgebilir ya da en fazla 8 agiya kadar 6zellestirebilirsiniz.
6. Degisikliklerinizi kaydetmek icin Save (Kaydet) 6gesini segin.

Robotta Bicme Yonunun Ayarlanmasi
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Bu proseduri uygulayarak, robotun spor sahasinin veya alanin tanimina uygun bir yénde
¢im bigmesini saglayabilirsiniz. Bu prosedur, spor sahasinin veya alanin desenli bigme igin
ayarlandigini varsayar (yani spor sahasina veya alana karsilik gelen galisma alani
olusturulmustur).

Bu prosedur, birincil ve ikincil galigma yonlerini ayarlamaniza olanak tanir.
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Robotta Bigme Yonunun Ayarlanmasi (devam)

Bu prosedure baslamadan 6nce GPS sinyal kalitesinin en az 1.6 oldugunu kontrol

etmelisiniz; robotta Technician’s menu (9) (Teknisyen menitsu (9)) > GPS RTK > GPS
signal quality (GPS sinyal kalitesi) 6gesini segin.

1.

Robotu, yonu tanimlamak igin referans noktasi
olarak kullanilacak bir noktaya konumlandirin
(). Bu noktanin sahanin bir kdsesine yakin
olmasi Onerilir.

Sunu segin: Technician’s menu (9)
(Teknisyen mentisui (9)) > Infrastructure
(Altyapi) > Parcels (Parseller) > {sahaya
karsilik gelen RTK GPS bdlgesi}. Desenli
bigme seg¢eneginin isaretli oldugunu kontrol
edin.

Main heading (Ana yon) 6gesini segin.
Set ref. point (Ref. noktasi ayarla) 6gesini
segin.

Robotu, desenin olusturulacagdi tam yonde en
az 10 miitin (2. Y6nun en dogru sekilde
Olclimesini saglamak igin robotun mumkun
olan en uzak mesafeye hareket ettiriimesi
onerilir.

Robotu 10 m'den fazla hareket ettirdiginizde,

G578753

ikinci noktayi tanimlayabilirsiniz &). Set main heading (Ana yonii ayarla) 6gesini

segin.
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Robotta Bicme Yonunun Ayarlanmasi (devam)

7. Robotun yonelimiile gercek kuzey arasindaki A
ag1 goruntilenir @,

Acidan memnun degilseniz, Delete ref. point
(Ref. noktasini sil) 6gesini segin ve islemi 4
tekrar baglatin.

Diger bigcme yonlerini de ana ydne gore
ayarlamak mumkuindudr. Bunu yapmak igin
Other headings (Diger yonler) 6gesini segin,
ardindan yon sayisini ve bu yonlerin her biri
arasindaki aglyi segin.

8. Yon tanimlandiktan sonra ayarlari kaydedin.

G578754

Bir GPS Donus Noktasi Ayarlama

istasyon dénglisiini bir calisma alanina baglamak icin bir yol kullanilmasi énerilir; ancak bir
yol kullaniimiyorsa, robotun istasyona dénmesini saglamak i¢in bir GPS donus noktasi
eklenmelidir. Bu nokta, dongu telinin ve ¢alisma alaninin iginde tanimlanmalidir:
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GPS dbniis noktasi

Robotu, dongu telinden en az 5 m uzakta ve dongu teline dikey yonde bir noktaya

konumlandirin. Asagidaki sekilde, dnceki sekilde gosterilen ornek igin 3 gegerli konum
gOsterilmektedir.
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>5m
(16 ft)

B, ¢

>5m
(16 ft)
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2. Robotu, déngunun igine girene ve GPS donus noktasinin bulunmasi gereken noktaya
gelene kadar ileri itin.

3. Robotta sunu segin: Technician’s menu (9) (Teknisyen mentisu (9)) > Infrastructure
(Altyap1) > Parcels (Parseller) > {Calisma alaninin adi} > Neighboring parcels
(Komsu parseller).

4. Doéngunan yanindaki dugmeyi ON (ACIK) olarak isaretleyin. Bu, robotu ¢alisma
alanindan dénguye yonlendirecek bir nokta olusturur.

5. GPS points (GPS noktalari) > Set (Ayarla) 6Jesini segin.
6. Ayari onaylayin.

Kurulumun Yapilandirilmasi

Kesim Diski Tipinin Sec¢ilmesi

Calisma alaniniz daha dusuk bir kesim yuksekliginde (20 mm'den az) bigilecekse, "dusuk
yukseklik" kesim diski kullanmayi tercih edebilirsiniz. Diguk yukseklik kesim disklerinin
araligi 15 mm ile 90 mm arasindadir.

Uygulamada Kesim Diski Tipinin Segilmesi

1. Sol Ust kosedeki disliyi segin.
2. Hardware info (Donanim bilgisi) 6gesini segin.
3. Low cutting height (Dustik kesim yuksekligi) 6gesini secin.
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Kesim Diski Tipinin Secilmesi (devam)
Robotta Kesim Diski Tipinin Se¢ilmesi

1. Technician’s menu (9) (Teknisyen meniisu (9)) > Advanced parameters (Gelismis
parametreler) 6Jesini segin.

2. Cutting disc (Kesim diski) 6Jesini secin ve Low height (Dlisuk ylikseklik)
secgenegini segin.

Kesim Yuksekliginin Ayarlanmasi

Bigaklarin kesim yuksekligi, kurulumda tanimlanan her ¢alisma alani igin ayarlanabilir. Dahili
GPS bolgeleri igin farkli kesim ylkseklikleri ayarlamak mamkuin degildir; bunlarin ana
calisma alaniyla ayni kesim yuksekliginde olmasi gerekir.

Not: Robot bir yol boyunca gezinirken bigme islemi varsayilan olarak etkin degildir.

Uygulama Uzerinde Kesim Yiiksekliginin Ayarlanmasi

1. Cutting height (Kesim yiiksekligi) diugmesini segin.
2. Kesim yuksekligini ayarlamak igin kaydiriciyi kullanin.

Robotta Kesim Yiiksekliginin Ayarlanmasi

1. Robotun araytziinde Settings (Ayarlar) > Cutting height (Kesim yliksekligi) 6gesini
segin.

2. Kesim yuksekligini degistirdiginiz calisma alanini segin.

3. Suo6geye tiklayin: Set target (Hedef ayarla). Kesim yuksekligini degistirmek igin parseli
segin.

4. Gerekli yuksekligi girin ve onay isareti simgesine dokunun.

Calisma Programinin Tanimlanmasi

Robotun galisma programi; bir zaman gizelgesi ayarlanarak, her ¢alisma alanina ayrilan
zaman yuzdesi belirlenerek veya bir galisma alaninin bir ginde kag kez bigilebileceqi
ayarlanarak tanimlanabilir.

Calisma programi, robotun g¢alisma alanlarini bigme sirasini ayarlamak igin de kullanilabilir.

Program en kolay sekilde uygulama veya web portall Gzerinde tanimlanabilir.

Sinir Bicme
Bir 4G RTK kurulumunda, ¢alisma alaninin sinirinin dizenli olarak bigilmesi dnemlidir.
Not: Siniri ydnetmek igin sirali zamanlama kullanmaniz kesinlikle dnerilir.

Sirali zamanlama uygulandiginda, her seferinde, ¢alisma alani tamamen bigildikten hemen
sonra sinir bigilir.
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Sinir Bicme (devam)
Uygulamada Sirali Zamanlamanin Uygulanmasi

1. Scheduling (clock) Zamanlama (saat) digmesini segin.
2. SEQUENTIAL SCHEDULING (SIRALI ZAMANLAMA) segeneginin isaretli oldugundan emin olun.

Robotta Sirali Zamanlamanin Uygulanmasi

1. Robotun arayiiziinde Service Settings (Servis Ayarlari) > Operations (islemler)
ogesini segin.

2. Sequential Schedule (Sirali Zamanlama) 6gesini segin ve ON (ACIK) digmesini
isaretleyin.

3. Yollar dahil parsellerin/alanlarin bir listesi sunulur. Siralamaya dabhil edilecek olanlari
isaretleyin.

4. Biralanin sinirinin siralamaya dahil edilmesini istemiyorsaniz, Settings (Ayarlar) >
Border (Sinir) 6gesini secin ve sinir ayarlarini tanimlayin.

Not: Girilmez bolgelerin sinirlari ayni kalir.

Istasyondan Cikis Parametrelerinin Yapilandiriimasi

Robotun istasyondan gikmasi i¢in 1.2 seviyesinde bir GPS sinyali yeterlidir, ancak robotun
galisma alaninda galismasi icin 2 seviyesinde bir sinyal gereklidir. Istasyondan giktiginda,
robotun uygun olan 2'lik sinyal seviyesiyle kargilagsmadan 6nce dongu teli boyunca bir X
mesafesi katetmesi gerekir. Bu X mesafesinin bir ¢ikis parametresi olarak ayarlanmasi
gerekir.

Bu parametre manuel olarak ayarlanabilir ancak robotun bunlari otomatik olarak
ayarlamasina izin vermeniz énerilir.

Cikis Parametrelerinin Otomatik Olarak Ayarlanmasi (Telin Kalibre
Edilmesi)

1. Robotu sarj istasyonuna konumlandirin.

2. Technician’s menu (9) (Teknisyen menusi (9)) > Infrastructure (Altyapi) > Stations
(Istasyonlar) > Manual Station (Manuel istasyon) > Calibrate now (Simdi kalibre et)
ogesini segin.

3. Istasyonu kalibre etmek istediginizi onaylayin. Robot, déngiiyii bir tur dénecektir. Min
¢ikis mesafesini, GPS sinyal seviyesi 2 olarak kaydedilmeden 6nce katedilen
mesafeye ayarlayacaktir. Maks. ¢ikis mesafesi, minimum degerden 1,0 m daha
fazlasina ayarlanacaktir.

4. Degerleri kabul etmek icin onaylayin.

Uygulamada Cikis Parametrelerinin Ayarlanmasi

1. Technician's menu (Teknisyen meniisii) diigmesi > Stations (istasyonlar) 6gesini
secin.
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Istasyondan Cikis Parametrelerinin Yapilandiriimasi
(devam)

2. Parametrelerin ayarlanmasi gereken istasyonu secin (genellikle Manuel istasyon 1).
3. ExiT miN DisTANCE (CiKIS MINIMUM MESAFE) ayarini dizenleyin.
4. EXiT MAX DISTANCE (CIKIS MAKSIMUM MESAFE) ayarini duzenleyin.

Not: Maksimum mesafenin minimum mesafeden blyik olmasi gerekir.

Cikis Parametrelerinin Manuel Olarak Ayarlanmasi
1. Teknisyen meniisii (9) > Altyapi > istasyonlar > Manuel istasyon > Cikis
parametreleri 6gesini segin.
2. Yeni parametre seti olustur 6Jesini segin.

3. X mesafesini Min. gikis mesafesi olarak ayarlayin. Girilebilecek minimum deger
0,8 m'dir.

4. Maks cikis mesafesi icin gerekli degeri girin. Bu, minimum ¢ikis mesafesinden 1 m
daha fazla olabilir.

Bir 4G RTK Kurulumunun Uygulanmasi: Kurulumun Sayfa 4-27 3479-965 B
Yapilandiriimasi



Bolum 5

Turf Pro Bir 4G RTK Kurulumunda Nasil
Calisir?

Istasyondan Cikis

Robot su durumlarda istasyondan ayrilacaktir:

» Pil tamamen sarj oldugunda
» Calisma programi bunu gerektirdiginde

Robotun istasyondan ayrilma ve ¢alisma alanina/yola girme sekli, kurulumun
yapilandirmasina baghdir:

+ Biristasyon dongusu ¢aligsma alaniyla ortasur
* Robot, calisma alanina gitmek i¢cin 1 veya daha fazla yol kullanir

Istasyon Déngiisii GPS Calisma Alaniyla Ortiisuir

1 2
3 — /

E

G578755

Déngi teli (3) Robotun GPS galigma alanina girip 2 seviyesinde

bir GPS sinyali algilamasi igin kat edecegi
GPS caligma alani siniri belirlenmis mesafe

Robot istasyondayken en az 1.2 seviyesinde bir GPS sinyali algilamalidir. Istasyondan
ayrildiginda, GPS c¢alisma alanina girene ve 2 seviyesinde bir GPS sinyali algilayana kadar
bir mesafe boyunca dongu telini takip edecektir 3.
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Istasyon Dongiisii GPS Calisma Alaniyla Ortiisiir
(devam)

Robot galisma alanina ulasip 2 seviyesinde bir GPS sinyali algiladiginda, durur ve ¢alismasi
planlanan noktaya dogru rotayi hesaplar. Kesim ylUksekligini GPS ¢alisma alani igin
ayarlanan deg@ere getirir, ardindan telden uzaga doner ve galismaya baglamasi ayarlanan
yere gitmek icin GPS'i kullanir.

Robot, Bir Calisma Alanina Gitmek i¢in 1 veya Daha Fazla
Yol Kullanir

Buyuk ve karmasik kurulumlarda yollar, galisma alanlarina navigasyon igin verimli bir arag
saglar. Yollar otomatik olarak kendi galisma alanlarini olusturur, bu nedenle en az bir yol
veya galisma alani istasyon dongu teliyle ortismelidir.

Robot istasyondan ayrilacak ve bir galigma alanina girdigini algilayana kadar takip teli
boyunca ilerleyecektir. Robot daha sonra telden uzaga dénecek ve yolun sonuna gidecektir;
bu da onu galismasi gereken alana yoénlendirecektir. Cimlerde iz kalmamasi igin, yoldan
rastgele bir sapma yaparak yol boyunca ilerleyecektir.

Robot, calismasi gereken galisma alanina girdigini algiladiginda, yoldan uzaklasarak
calismaya baglamasi gereken noktaya dogru hareket edecektir.

o 1 ====== <
-~
! . / Z SR 2\
/
\
(=
| = = \)
i T \
X! N \ —
Nfe———— /,
2 =
{/
/
/
/
/ 3 4
f/
{/
{/
G587133
(1) Déngii teli (3) Caligma alani 1
Yol Calisma alani 2

Calisma

Robot istasyondan ayrildiktan sonra bir sonraki ¢alisma alanina gidecektir.

Turf Pro Bir 4G RTK Kurulumunda Nasil Galisir?: Galisma Sayfa 5-2 3479-965 B



Basit Bir Alanda Calisma

Robot, bu bolge icin hesapladigi desenin baslangi¢ noktasina gidecek ve desenin her gizgisi
icin 10 cm'lik bir ortusme kullanarak galismaya baglayacaktir. Istasyona donmesi gerekene
kadar bu sekilde devam edecektir.

\2
/ U
.\3
G578665
/1
N AN a 2
Y
I 3
Y A
A
|
v A
S U
o
G578666
GPS giivenlik bélgesi siniri Déngti icin bitis/baslangi¢ noktasi
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Basit Bir Alanda Calisma (devam)

Déngli baglangici

Bicme deseni birden fazla galisma dongusu tzerinden yuratalar. Her yeni dongunin
baslangicinda, robot varsayilan olarak desenine dnceki dongunun bittigi tam noktadan
devam eder. Ayrica, dnceki donginin sonunda tamamlanmamis olan ¢izginin basindan
bicmeye devam etmek de mumkundur.

Desen tamamlandiginda, robot optimum kesim kalitesi saglamak ve sahanin tamamini
kapsama alani igine almak igin yeni bir bicme deseni hesaplayacak ve bicme yonunu
dondurecektir. Asagidaki sekilde gosterilen 6rnekte, aralarinda 45°'lik agilar bulunan 4 yén
belirtiimistir. Gerekirse daha az bigme yonu kullanmak mumkundir.

45°

G527677

Karmasik Bir Alanda Calisma

Daha karmasik bir calisma alaninda galisirken, alan ¢galisma deseninin yonine bagli olarak
alt bélimlere ayrilir.

Robot ilk olarak alt alan 1'de belirli bir yonde
calisacaktir. Bir alt alanin kapsama alani iginde
olmasi 1'den fazla dongu gerektirebilir. =

(527678

Alt alan 1 tamamlandiginda, robot dogrudan
hareketine devam ederek ayni yonde alt alan 2'yi
bigmeye baslayacaktir. Yeni bir dongu baslatiimaz.

G527679

Turf Pro Bir 4G RTK Kurulumunda Nasil Calisir?: Calisma Sayfa 5-4 3479-965 B



Karmasik Bir Alanda Calisma (devam)

Tum alan tamamlandiginda, robot sarj olmak igin
istasyona donecektir. Ardindan, yeni bir yonde
calisirken galisma alanini kapsayacak yeni alt
alanlar hesaplayacaktir. Yeni bir galisma dongusu
baglayacaktir.

G527680

Alt alan 3 tamamlandiginda, robot dogrudan
hareketine devam ederek ayni yonde alt alan 4'U
bigmeye bagslayacaktir. Yeni bir dongu baslatiimaz.

Desenli bicme sirasinda robot, tanimlanan bigme K
alaninin kenarina gelmeden 6nce donus yapar.
Robotun siniri duzenli olarak bigtiginden emin

olmaniz 6nemlidir.

G527681

Nerede Calisilacaginin Secilmesi

Bicilmesi gereken birden fazla bigme alani oldugunda, her bolgenin kendi intiyaglarina gore
ve uygun oldugu zamanlarda bigilmesi dnemlidir.

Robotun nerede galisacagini belirlemek igin 2 yontem kullanir:

+ Sirali zamanlamayi uygulamak (6nerilen)
* Her bolgede harcanacak zaman yuzdesinin tanimlanmasi

Not: Robot i¢in bir galisma programi tanimlamaniz onerilir.

Sirali Zamanlama

3479-965B

Her bolgenin ve sinirinin duzenli olarak bigilmesini saglamanin en kolay yolu, sirali
zamanlama yéntemini uygulamaktir. Sirali zamanlama uygulandidinda, robot her bdlgede
sirayla galisacak ve bigme islemi tamamlandiginda da sinir1 bigecektir. Robot, tanimlanmig
¢alisma programi ile uyumlu olarak galigir.

Sirali zamanlama sureci asagidaki sekilde gosterilmistir. Bigilecek 3 ayri bolgenin
bulundugu bir kurulum duzenini ele alalim. Tanimlanan programda, bdlge 2 ve 3'Un gundn
belirli saatlerinde musait olmadigi belirtiimektedir.

Sayfa 5-5 Turf Pro Bir 4G RTK Kurulumunda Nasil Galisir?: Nerede
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Sirali Zamanlama (devam)

T=0 4
> 6
T=1
1
2

G581271

T=0 aninda, robot (@) numarali bolgeyi bigme baglar. Tim alan bigildikten sonra robot, siniri
biger ve ardindan istasyona déner ). Ardindan (2. bolgeye gider ve T=1 anina kadar bigme
gerceklestirir. Bu agamada, belirlenen programa gore (2) numarali bolge kullanilamaz
durumdadir. Robot su durumlarda istasyona doner (&).

Not: Siniri bigerken, robot sinir kesfedildiginde kullanilan yon ile ayni yonu izler.

2

G581690

T=1 aninda, robot, @) numarali bdlgeye gidecek ve program &) numarali bdlgenin musait
olmadigini belirtene kadar orada bigme yapacaktir. Robot istasyona dénecek (5) ve
ardindan bigme iglemini tamamlamak igin (2). bolgeye geri donecektir. Alan bigildiginde, bir
istasyona dénmeden 6nce siniri bigecektir . &) numarali bélge hala miisait olmadigindan,
numarall bdlgeye gidecek ve yeni bir ydnde bigmeye baglayacaktir.

T=2 aninda, J numarali bélge musait hale geldiginde, (3 numarali bdlge
tamamlanmamistir.

Turf Pro Bir 4G RTK Kurulumunda Nasil Galisir?: Nerede Sayfa 5-6 3479-965 B
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Sirali Zamanlama (devam)

=2

T=3

G581691

T=2 aninda, robot (U numarali bdlgeyi bicmeyi tamamlayacak ve ardindan istasyona
dénmeden 6nce siniri bigecektir @. Daha sonra &) numarali bolgeye dénecek ve bolgeyi ve
sinirt bigmeyi tamamlayacaktir. istasyona dénecek ve ardindan (2 numarali bolgeyi yeni bir
yonde bigmeye baslayacaktir.

Not: Sirali zamanlamanin kullaniimasi siddetle 6nerilir. Kullanilmazsa, belirli bir bolgede
calisilarak gegcirilecek zaman ytzdesinin tanimlanmasinin ve sinirin haftada kag kez
bigileceginin acikc¢a belirtiimesi gerekir.

Tanimlanmis Yuzdelik Surelerle Desenli Calisma

Bu sec¢enegin kullaniimasi 6nerilmez.

Desen modunda galigirken, robot tahsis edilen ylzdelik sureleri gegersiz kilarak, bagka bir
bolgeye gecmeden once tercihen bir bolgedeki calismayi tamamlayacaktir.

3 bdlgenin bulundugu durumu ele alalim:

*  %40'lik bir yizdelik sureye sahip bolge 1
* %20'lik bir ylzdelik slreye sahip bdlge 2
* %40'lik bir yuzdelik sureye sahip bolge 3

Robot, sarj olmak i¢in istasyona donmesi
gerektiginde dongu sona erene kadar bolge 1
icinde c¢aligir. Bolge 1 icindeki galisma
tamamlanmamigtir.

G578668
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Tanimlanmis Yuzdelik Surelerle Desenli Calisma (devam)

Robot galigmaya devam ettiginde, tahsis edilen
yuzdelik sureleri goz ardi edecek ve deseni

M
tamamlamak igin bolge 1'e donecektir. Bu desen |
tamamlandiginda, istasyona dénecek ve yeni bir 2

dongu baslayacaktir.

G578669

Robot simdi yeni bir bolgede galismaya
baglayacaktir.

M
Kendisine daha yUksek bir zaman yuzdesi tahsis §| )
edilmis olan bdlge 3 iginde ¢alismaya

—

bagslayacaktir. Yeni bir dongu baslatilir.

G578670

Bicme Sirasinda Engellerden Kaginma

Bu bolimde, robotun ¢alisma alani igindeki kiuiglk engellerle nasil basa ¢iktigi
aciklanmaktadir. Daha buyuk, kalici ve tehlikeli engellerden, bunlari galisma alani taniminin
disinda birakarak veya Girilmez bolgeler kullanarak kaginiimalidir.

Normal bigcme islemi sirasinda, robot yaklasik 1 m/sn, 3,5 km/sa hizla hareket eder. Cimlerin
daha uzun oldugu alanlarda, robot yavaglayarak bicme modunu otomatik olarak uyarlar.

Robot, bir dizi sonar sensori aracihigiyla bir engeli (kalici veya gegici) algilayabilir. Algilama,
robotun yavasglamasina ve tampondaki basing sensorleriyle engele hafifge dokunmasina
neden olur.

Robot desen modunda calisirken bir engel algiladiginda, geriye dogru hareket edecek ve
kUguk aci degisiklikleri yaparak etrafindan dolagsmaya calisacaktir. Bu islem basarili olursa,
daha oncesinde izledigi yol boyunca ilerlemeye devam edecektir.

Turf Pro Bir 4G RTK Kurulumunda Nasil Galisir?: Bigme Sayfa 5-8 3479-965 B
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Basarili olmazsa, geriye dogru ve ardindan bir sonraki bigme hattina hareket edecek ve
engeli gegcene kadar bunu yapmaya devam edecektir.

G527690

Bu, engellerin arkasindaki alanlarin bigilmeme riski oldugu anlamina gelir. Ancak, bigme
yonu her dongude degistigi icin, bu durum sonraki dongulerde giderilebilir.

Sinirin Bicilmesi

Robot bigcme islemini gerceklestirirken, desen ¢alisma alaninin en kenar noktalarina kadar
ulasmaz. Bu nedenle, robotun siniri bigmesi icin yapilandiriimasi 6nemlidir.

3479-965B Sayfa 5-9 Turf Pro Bir 4G RTK Kurulumunda Nasil Galigir?: Sinirin
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(9.8 inches)

0.25 mI ._:3

G578671

GPS calisma alani Caligma alaninin (@) 21cm (@) 36cm
siniri

Desendeki her sira, robotun smartbox izleme cihazinin GPS g¢alisma alani sinirindan 0,25 m
uzakliga ulastigi noktaya kadar uzanir. Bigilen alan, GPS ¢alisma alani sinirinin iginde kalir.

Sinir, saat ydonunde veya saat yonunun tersine bigilebilir. Bu, uygulamada sol Ust kdsedeki
disli > Border (Sinir) secilip sinir ayari degistirilerek degistirilebilir.

Siniri bigme igin tercih edilen yontem, sirali zamanlamayi uygulamaktir. Bu durumda, robot
calisma alanini bicmeyi her tamamladiginda sinir otomatik olarak bigilir.

Not: Sirali zamanlama kullanmaniz kesinlikle onerilir.

Sirall zamanlama kullanilmiyorsa, robotun siniri haftada en az 2 kez bigecek sekilde
yapilandiriimasi gerekir.

Istasyona Doniis

Robot su durumlarda istasyona doner:

+ Pilin sarj edilmesi gerektiginde

* Program bunu gerektirdiginde

* Robotun arayuziunden, web portalindan veya uygulamadan bir komut verildiginde

Robotun istasyona donus sekli, calisma alaninin dogrudan dénguye bagli olup olmamasina
veya ¢alisma alanlarini birbirine baglamak igin yollarin kullanilip kullanilmadigina baghdir.

Yollari Kullanarak istasyona Doniis

Yollar, farkh ¢calisma alanlari arasinda navigasyonu saglamak igin kullanihr.

Turf Pro Bir 4G RTK Kurulumunda Nasil Galisir?: istasyona Sayfa 5-10 3479-965 B
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Yollari Kullanarak istasyona Déniis (devam)

G587201

Déngu teli Yol

Robot, istasyona donmesi gerektiginde, durur ve bir yol Gzerindeki en yakin konuma bir rota
hesaplar. Istasyona donmek Uzere bir yola kisa bir rotayla ulagsmayi kolaylastirmak igin
yollarin galisma alaninin igine dogru iyice uzatiimasi onerilir.

Cimlerde iz olugsmamasi igin robot, asil yoldan rastgele bir sapma kullanarak yolu takip
edecektir. Robot, istasyon dongu teline girdigini algiladiginda, donecek ve istasyona
ulasmak igin bu teli takip edecektir. Bu nedenle, bir yol istasyon dongu teliyle ortugmelidir.

Calisma Alanindan Dogrudan istasyona Déniis

Bu durum, en ¢ok dongu teliyle dogrudan ortusen tek bir calisma alaninin bulundugu

kurulumlarda ortaya gikar.
i /1

G578672

Déng(i teli GPS calisma alani

Bir GPS donus noktasi, dongu ile GPS galisma alaninin kesistigi alanin igcinde bulunmalidir.

3479-965B Sayfa 5-11 Turf Pro Bir 4G RTK Kurulumunda Nasil Gahsir?: istasyona
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Calisma Alanindan Dogrudan istasyona Déniis (devam)

Robotun istasyona donmesi gerektiginde, durur ve GPS donus noktasina dogru bir rota
hesaplar. Dongu telini gectigini algiladiginda, doner ve istasyona ulasana kadar dongu takip
telini izler.

Not: Robotu istasyona geri yonlendirmek icin GPS doénlis noktalari yerine yollarin
kullaniimasi énerilir. Yollarla robot, gimlerde iz kalmamasi igin rastgele bir sapma kullanarak
yol boyunca ilerler.

Turf Pro Bir 4G RTK Kurulumunda Nasil Galisir?: istasyona Sayfa 5-12 3479-965 B
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Bolum 6

4G RTK Kullanim Ornekleri

TORO.

Robotun istasyona erismesi igin bir istasyon déngiisi gereklidir. istasyon déngiisiine en az
1 GPS galisma alani veya yol baglanmalidir. Robotun istasyona geri donerken
kullanmasi i¢in bir GPS doniis noktasi yerine yollarin kullanilmasi énerilir.

Not: Bir 4G RTK kurulumu igin, galisma alanlarinin ve Girilmez bolgelerin kabul edilmesi
isteniyorsa 2 seviyesinde GPS sinyali mevcut olmaldir.

Tek GPS Calisma Alani
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RTK baz istasyonu Yol (énerilen)
Déng(i teli GPS calisma alani

» Saha agiktir. Robotlar, baz istasyonu ve uydular arasindaki goérusu kisitlayan agag
yoktur.
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* GPS sinyali tum sahada 2 seviyesindedir.
+ Bazistasyonu, bir bina Uzerine 4 m yukseklige monte edilebilir.

* GPS calisma alani veya yol, istasyon dongu teliyle en az 4 m x 4 m kesisir. Dongu,
¢alisma alaninin veya yolun komsu parseli olarak ayarlanir.

Donguye Bagli Birden Fazla GPS Calisma Alani

()_,

G587147

RTK baz istasyonu Yol (6nerilen) GPS caligma alani 2
Déngi teli (4) GPS galisma alani 1

» Her biri istasyon dongusuyle 4 m x 4 m kesisen 2 GPS calisma alani veya yol
tanimlanmigtir. Her iki durumda da déngu, ¢calisma alanlarinin veya yollarin komsu
parseli olarak ayarlanmalidir.

« Duzeltmeler icin Wi-Fi kullaniliyorsa, bir menzil genisletici kullanmak gerekebilir.

4G RTK Kullanim Ornekleri: Déngiiye Bagh Birden Fazla GPS Sayfa 6-2 3479-965 B
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Yollarla Birbirine Bagli Birden Fazla GPS
Calisma Alani

G587149

Déngi teli (4) GPS calisma alani 2

Yol RTK baz istasyonu
GPS galisma alani 1

* 2 GPS calisma alanina ek olarak, déngu teliyle ortiisen yol icin ek bir GPS ¢alisma alani
olusturulur.

* Yol bolgesi, calisma alanlarinin her ikisiyle de kesisir.
* Robotun galisma alanlarinin her ikisine de erigebilmesi i¢in yollar olusturulur.

* Yollar, galigma alanlarinin igine dogru iyice uzanir. Bu, robotun istasyona geri donerken
navigasyonuna yardimci olur.

» Duzeltmeler icin Wi-Fi kullaniliyorsa, bir menzil genigletici kullanmak gerekebilir.

* Robotun 2 alan arasinda ¢alisabilmesi igin, 2 yolu birbirine baglayacak ek bir yol
eklenebilir.

3479-965B Sayfa 6-3 4G RTK Kullanim Ornekleri: Yollarla Birbirine Bagh Birden
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Tek Calisma Alani, 3 Dahili GPS Bolgesi ve Tek
Girilmez Bolge

8
G587150
RTK baz istasyonu Girilmez bdlge Dahili GPS boélgesi 2
Dongli teli Yol (6nerilen) Dahili GPS bolgesi 3

GPS ¢aligma alani () Danhili GPS bolgesi 1

1 GPS cgalisma alani, tim ¢alisma alanini kapsar.
* GPS calisma alani veya yol, istasyon dongu teliyle en az 4 m x 4 m kesigir.

* Robotun ¢alisma programini optimize etmek igin ¢alisma alani icinde 3 dahili GPS
bolgesi tanimlanmistir. Bunlarin istasyon dongu teliyle kesismesine gerek yoktur.

+ 1 Girilmez bolge tanimlanmistir. Bu, birincil GPS galisma alaninin sinirindan en az 5 m
uzakta olmalidir ve bir Girilmez boélge kurulumuna iliskin kurallara uyar.

4G RTK Kullanim Ornekleri: Tek Galisma Alani, 3 Dahili GPS Sayfa 6—4 3479-965 B
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Yollarla Birbirine Bagli Ayri Calisma Alanlari

G587151

GPS caligma alani 1 GPS caligma alani 2
Yol 1 GPS caligma alani 3
Yol 2

« 3 ayri ¢alisma alani yollarla birbirine baglanabilir.
» 1 yol, birkag GPS g¢aligma alanindan geger.

* Yollar, robotun istasyona donmesi gerektiginde bulundugu her yerden istasyona
donusunu kolaylastirmak icin ¢calisma alaninin igine dogru uzanir.

3479-965B Sayfa 6-5 4G RTK Kullanim Ornekleri: Yollarla Birbirine Bagh Ayri
Calisma Alanlan



Dar Gegcit iceren Calisma Alani
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C <5m (16.4 ft) 3

(580903

GPS calisma alani

Bu 6rnekte, calisma alani; calisma alani sinirinin komsu boélumleri arasindaki mesafenin
5 m'den az oldugu bir gegit igerir. Bu dizenleme sorunlara yol agabilir ve bunun yerine
asagidaki sekilde gosterilen yapilandirma benimsenmelidir. Bu yapilandirmada, birbirine
¢cok yakin komsu bolumlerin olmasini dnlemek igin 2 ayri bolge tanimlanmusgtir.

4G RTK Kullanim Ornekleri: Dar Gegit iceren Galigma Alani Sayfa 6-6 3479-965 B
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(1) GPS galisma alani 1 (2) GPS galigma alani 2
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GPS ve Tel Doseli Calisma Alanlarini Birbirine
Baglayan Yollar
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GPS calisma alani 1 GPS calisma alani 2
Yollar Tel doseli galisma parseli

Yollar, GPS galigma alanlarini ve tel doseli parselleri birbirine baglamak i¢in kullanilabilir.
GPS sinyal seviyesinin 2'den az oldugu durumlarda bir ¢cevre teli gerekli olabilir.

4G RTK Kullanim Ornekleri: GPS ve Tel Déseli Galisma Sayfa 6-8

3479-965 B
Alanlarini Birbirine Baglayan Yollar



Bolum 7

TORO.

Sorun Giderme

Cevre telinin bulunmadigi bir 4G RTK kurulumunda, robotun yalnizca kendi ¢alisma alani
icinde galismasi guvenlik agisindan kritiktir. Kurulumda ayarlanan ve izlenen bir dizi
konfigurasyon parametresi vardir. Bunlardan herhangi biri degistirilirse, bir hata olusturulur
ve robot ¢alismayi durdurur.

Bu kritik parametreler sunlardir:

* RTK baz istasyonu konum sabitleme referans konumu.
+ Bazistasyonunun kimligi (ID).

* Kullanimdaki tim GPS ¢alisma alanlarinin GPS koordinatlari. Bu, %0 ¢alisma suresine
sahip ¢calisma alanlarini (veya dahili GPS bdlgelerini) icermez.

» Tum Girilmez bolgelerin GPS koordinatlari.
« Tdm GPS g¢alisma alanlarinin durumu (eklenmis veya kaldiriimisglarsa).

+ Tum GPS Girilmez bdlgelerin durumu (eklenmis, kaldiriimis, etkinlestiriimis veya devre
digi birakilmiglarsa).

*  Wi-Fi kullaniliyorsa Wi-Fi gifresi.

Yeni bir gorev baslatildiginda, degisiklikler otomatik olarak algilanir ve robot gorevi
baslatmaz. Sorunun nedeni, robotun arayuzundeki GeoLink 6zeti ekraninda goérulebilir. Bu,
otomatik olarak gorinur, ancak Technician’s menu (9) (Teknisyen menisui (9)) >
Infrastructure (Altyapi) > GeoLink summary (GeoLink 6zeti) secilerek goruntulenebilir.
Onay isareti olmayan sorunlari giderin. Bu bilgiler uygulamada da Technician menu
(Teknisyen meniisii) digmesine basilip TURF PRO NAV secilerek gortnttlenebilir.
Ekranda sari Uggen veya kirmizi daire ile gdsterilen sorunlari giderin.

Bu ekranda gorunen tum mesaijlarla ilgili ayrintilar igin Teknik Kilavuzunuza bagvurun.

RTK GPS Kurulumlarinda Sorun Giderme

Bu prosedur, GPS sinyal kalitesi ¢ok disik oldugunda sorunu tanimlamak igin kullanilir.
Sinyal kalite seviyeleri, Teknisyen menusii (9) > GPS RTK bolumunden gorulebilir. Bu
prosedur, sirayla gergeklestiriimesi gereken bir dizi agsamadan olusmaktadir.

RTK Baz istasyonu GNSS Baglantisinin Dogrulanmasi

Not: Her islemden sonra mutlaka birkag¢ dakika bekleyerek GPS sinyal kalitesinin > 1.2 RTK
kalite seviyesine yukselip yukselmedigini dogrulayin.

3479-965 B Sayfa 7-1 Sorun Giderme



RTK Baz istasyonu GNSS Baglantisinin Dogrulanmasi
(devam)

The robot needs open sky
view and a clear view to the
RTK base station

Place the robot close to the
RTK base station

Ll
™
A J

Refer to the RTK Base Is the RTK The status LED must be a
- NO .
manual for troubleshaooting base in an steady green.
instructions operational
state?
YES

v

Has the RTK
base been
moved?

Redo “survey in” of the
RTK base station.

Has the

Move RTK base

station to better baF;LZn

location and redo unobstructed
survey in sky view?

Continue to Verification of
the robot GNSS connection

G527792

Robot GNSS Baglantisinin Dogrulanmasi

Not: Her islemden sonra mutlaka birkag dakika bekleyerek GPS sinyal kalitesinin > 1.2 RTK
kalite seviyesine yukselip yukselmedigini dogrulayin.

Sorun Giderme: RTK GPS Kurulumlarinda Sorun Giderme Sayfa 7-2 3479-965 B



Robot GNSS Baglantisinin Dogrulanmasi (devam)

Verification of the RTK base
station GNSS connection

Verify Robot to

Technician’s menu >
base station WiFl|q =~

GPS RTK >
GPS signal quality

Is the GPS
signal quality
<1

connection

Check the connection
between the robot GNSS
antenna and the smartbox.

Connection
OK?

Repair connection and re-
check the GPS signal quality

GNSS antenna.
Contact aftersales departmen

Replace the smartbox or J

G527793

Robot ile RTK Baz istasyonu Arasindaki Wi-Fi
Baglantisinin Dogrulanmasi

Not: Her islemden sonra mutlaka birkag dakika bekleyerek GPS sinyal kalitesinin > 1.2 RTK
kalite seviyesine yukselip yukselmedigini dogrulayin.

3479-965B Sayfa 7-3 Sorun Giderme: RTK GPS Kurulumlarinda Sorun Giderme



Robot ile RTK Baz istasyonu Arasindaki Wi-Fi
Baglantisinin Dogrulanmasi (devam)

Verification robot GNSS
connection

l

Technician’s menu > [Check the connection betweer]

GPSRTK> the robot and the RTK base
WiFi Connection station WiFI

1) Power off RTK base station
2) Power off robot

YES [D 0 a full system reset] 3) Power on RTK base station. Wait

until the base station is in operational
'y mode
4) Power on robot.

NO

Check the connection between
the RTK base station Wi-Fi
antenna and the Base station
application board.

[ Reboot robot RTK module. |

Is the YES

connection
established?

Search with mobile
phone, tablet or
laptop for public Wi-
Fi network RTKWiFi.

Reset RTK base station
(power on / power off or press the
configuration button.)
Retry 5 times.
if not successful, replace the RTK Base
station. Contact aftersales department

Is the signal
quality good?

Replace the
smartbox

G527794

Ekler

Pasif Durum

Robotun otonom bigme gorevini durdurmasina ve etkin olmayan bir duruma girmesine yol
acgan bir kosul ortaya ¢ikabilir. Bunun nedenleri sunlar olabilir:

* Robot bir sorunla kargilagsmis ve bir alarm vermigtir.
» Gorev manuel olarak durdurulmustur.

Bu durumlarin her ikisinde de robotun gug tuketimini ydonetmeye yonelik mekanizmalar
devreye girer.

Sorun Giderme: Ekler Sayfa 7-4 3479-965 B



Pasif Durum (devam)

Alarm

3479-965B

4’@\4
___/

problem encountered

problem
resolved in
15 minutes?,

Yes

problem
resolved in 2
days?

l

OFF

Yes

manual intervention

battery No

Charge |4 Yes completely
discharged?,

G527797

Robot bir sorunla karsilastiginda bir alarm kaydi olusturacaktir ve bu da manuel bir
mudahale gerektirecektir.

Alarm 15 dakika sonra silinmezse, robot uyku moduna girer. Bu durumda robot, modem
disindaki her seyi kapatarak gug tuketimini azaltir.

Not: Uyku modu, yalnizca robot bir saatten uzun siredir agiksa etkinlestirilir.

Robot 2 gun boyunca veya pil ¢ok duguk bir seviyeye inene kadar uyku modunda kalmaya
devam edecek, ardindan KAPALI duruma gegecektir.

Bu durum ise manuel mudahale gerektirir: Alarmi silin ve otonom galisma moduna devam
edin veya pili sarj etmek igin robotu bir sarj istasyonuna itin.

Sayfa 7-5 Sorun Giderme: Ekler



Pasif Durum (devam)

Gorev Durduruldu

4’@\4
I

b

mission re-
started in 15
minutes?

mission re-
started in 2
days?

l

OFF

battery

Charge Yes completely

L
il

discharged?,

G527798

mission stopped

mission re-started

Bu durumda, robot bogta durumuna girecektir. Varsayilan olarak, 15 dakika bosta kaldiktan

sonra robot yukarida agiklanan uyku moduna girecek ve gug tuketimi minimuma
indirilecektir. Robot 2 guin boyunca veya pil gcok dusuk bir seviyeye inene kadar uyku
modunda kalmaya devam edecek, ardindan KAPALI duruma gegecektir.

Calismaya devam etmeden dnce robot, tim sistemin (elektronik, sensorler, mekanik ve
yazilim dahil) batanligunu kontrol etmek igin bir kendi kendine test gergeklestirecektir.

» Kendi kendine testin sonucu basarili olursa, robot otonom ¢alisma durumuna kaldigi
yerden devam edecektir.

* Kendi kendine testin sonucu basarili olmazsa robot bir alarm kaydedecektir ve bir
mudahalede bulunulmasi gerekecektir.

Sorun Giderme: Ekler

Sayfa 7-6
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