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BOLUM 1
Giris

1.1 ONSOZ
Degerli misterimiz,

OKM GmbH'nin tim muihendisleri ile satis, egitim ve destek ekipleri Rover C4'U satin aldiginiz icin size

tesekkdr eder.

Rover C4 dedektori elektromanyetik imza okuma (EMSR) prensibiyle calisir. Cihaz, metal nesnelerin tespitinin
yani sira kaya katmanlari, bosluklar, catlaklar, faylar, yeralti sulari ve diger metal olmayan nesneler gibi dogal
zemin ozelliklerini de tespit edebilir. Bu nedenle cihaz dzellikle mezar odalarinin, definelerin, gomiuli
hatlarin, tanklarin ve benzerlerinin yerini belirlemek icin uygundur.

Rover C4, farkli yapi ve kaplarda gomuli nesnelerin araziyi kazmaya gerek kalmadan tahribatsiz olarak
konumlandirilmasini, belgelenmesini ve analiz edilmesini saglar. EMSR, tespitin gerekli oldugu ve kazinin
mumkin olmadigi yerlerde 6zellikle avantajlidir. Rover C4'lin basit ve esnek kullanimi sayesinde kisa siirede

tekrarlanabilir sonuclar elde edersiniz.

Uzman ekibimizle Grinlerimizin dizenli olarak kontrol edilmesini sagliyoruz. Uzmanlarimiz, kaliteyi sizin icin
daha da iyilestirmek amaciyla yeni gelistirmeler uygular.

Uriinlerimizden birini satin alsaniz veya kullansaniz bile, aramalarinizin basarili olacagini ve bir buluntu elde
edeceginizi garanti edemeyiz. Gizli ve gomuli nesnelerin tespiti cok sayida faktore baglidir. Bildiginiz gibi
diinyada dogal sonimlemesi az ya da cok gicli olan farkli zemin turleri vardir. Zemin ozelliklerindeki
degisiklikler 6lcim sonuclarini bozabilir ve degistirebilir. Yeralti suyunun cok oldugu, degisken kil katmanlari,
kum ve nemli zeminlerin bulundugu bolgelerde tarama daha zordur ve Uretici veya modelden bagimsiz olarak

her cihazin maksimum tespit derinligi azalabilir.

Bu cihazin daha once kullanildigi yerler hakkinda daha fazla bilgiyi web sitemizde bulabilirsiniz. Cihazlarimiz

siirekli olarak test edilir. lyilestirmeleri ve giincellemeleri web sitemizde yayimlariz.

Sirketimiz icin gelistirmelerimizi ve teknolojimizin “arastirma ve gelistirme” asamalarinda edinilen tim
bilgileri korumak gereklidir. Bunun icin mevzuat, patentler ve marka tescilleri cercevesinde hareket ediyoruz.

Bu kullanim kilavuzunu okumak ve Rover C4'ln kullanimi, calismasi ve uygulamasiyla tanismak icin
zaman ayirin. Ayrica fabrikamizda ve yerinde OKM cihazlari icin egitimler sunuyoruz. Yardim ve destek
icin diinya capinda bir bayi agimiz bulunmaktadir. Daha fazla bilgiyi www.okm-turkiye.com/tr web

sitemizde bulabilirsiniz.
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1.2 ONEMLI NOTLAR

Rover C4'l ve aksesuarlarini kullanmadan once bu kullanim kilavuzunu dikkatlice okuyun. Kilavuz,

dedektoriin kullanimini aciklar ve dikkat gerektiren olasi tehlike kaynaklarina isaret eder.

Rover C4 ve aksesuarlari, yeraltindaki anomalilerin ve bozulmalarin analizi, belgelenmesi ve tespiti icin
kullanilir. Zemin yapisina iliskin kaydedilen veriler bir bilgisayara aktarilir ve yazilimimizla grafik olarak

gosterilir. Yaziima iliskin ek notlara uyulmalidir. Litfen Visualizer 3D Studio belgelerini okuyun!

1.2.1 Genel notlar

Rover C4 elektronik bir cihazdir ve her elektronik cihaz gibi dikkatli ve 6zenli kullanilmalidir. Belirtilen
glvenlik talimatlarina uyulmamasi veya cihazin amaci disinda kullanilmasi, elektronige ve/veya bagli
aksesuarlara ya da bilesenlere zarar verebilir veya bunlari tahrip edebilir. Cihaz, usulsiiz acilmasi halinde
Uniteyi tahrip eden entegre bir kurcalama onleme modiiliiyle donatilmistir. Cihazin icinde kullanici tarafindan
bakimi yapilabilecek parca bulunmamaktadir.

1.2.2 Olasi saglik riskleri

Dogru kullanildiginda bu cihaz normalde herhangi bir saglik riski olusturmaz. Gincel bilimsel bilgilere gore

ylksek frekansli sinyaller dislk glcleri nedeniyle insan viicudu icin zararsizdir.

1.2.3 Ortam

Cihazi soguk bir yerden daha sicak bir yere tasirken yogusmaya dikkat edin. Cihazi ancak olasi yogusma
buharlastiktan sonra calistirin. Cihaz hava kosullarina dayanikli degildir; su veya yogusma cihazi
tahrip edebilir.

Buyuk elektrik motorlarinin veya korumasiz hoparlorlerin yakininda bulunabilecek glicli manyetik alanlardan
kacinin. Mimkiinse cihazi bu tir tesislere 50 metreden (150 ft] daha yakin mesafede kullanmayin.

Zemindeki kutu, sac, civi, vida veya hurda gibi metal nesneler tarama verilerinizi etkileyebilir ve sonuclari
bozabilir. Uzerinizde tasidi§iniz cep telefonu, anahtar, taki vb. metal nesneleri de cikarin. Celik burunlu

ayakkabi giymeyin.
1.2.4 Gerilim

Guc kaynagi belirtilen deger araliginin disina ctkmamalidir. Yalnizca birlikte verilen onayli sarj cihazlarini,

pilleri ve akimulatorleri kullanin.
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@ Asla 115/230 voltluk sebeke gerilimini kullanmayin.

1.2.5 Veri giivenligi

Asagidaki durumlarda veri hatalari olusabilir:

e verici modiulin menzili asilmissa,

e cihazin glic kaynagi veya akiiler cok zayifsa,

e kablolar cok uzunsa,

e cihaz parazit yayan cihazlara cok yakin calistiriliyorsa veya

¢ olumsuz atmosferik kosullar (firtina, simsek vb.) varsa.

1.3 BAKIM VE OZEN

Bu bolimde, dlciim cihazinizin ve tim aksesuarlarinin uzun sire iyi durumda kalmasi ve iyi 6lcim sonuclari
vermesi icin bunlara nasil bakim yapacaginizi 6greneceksiniz.

Mutlaka kacinin:
e su girmesinden

e yogun kir ve toz birikmesinden

sert darbelerden
e glcli manyetik alanlardan
e uzun sire yiuksek sicakliga maruz kalmaktan

Cihazinizi temiz, kuru ve yumusak bir bezle temizleyin. Hasari onlemek icin cihazi ve aksesuarlarini her

zaman uygun sekilde tasiyin.

Rover C4'uiniizi kullanmadan once tim pillerin ve akilerin tamamen sarj edildiginden emin olun.

Harici akuleri sarj etmek icin yalnizca birlikte verilen onayli sarj cihazlarini kullanin.
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1.4 KAZI SIRASINDA PATLAMA TEHLIKESI

Ne yazik ki son iki diinya savasi, dinyanin bircok yerindeki topragi patlayici bir hurda yiginina da
dondstirmustir. Bu 6limcil kalintilarin cogu hala topragin altindadir. Cihaziniz metal bir nesnenin sinyalini
gosterdiginde dikkatsizce kazmaya ve desmeye baslamayin. Bir yandan gercekten nadir bir buluntuya
onarilamaz sekilde zarar verebilirsiniz, 6te yandan nesne “kotu tepki verebilir” ve patlayabilir.

Yizeye yakin topragin rengine dikkat edin. Topragin kirmizi veya kirmizimsi renkte olmasi pas izlerine isaret
eder. Bulunan nesnelerde mutlaka sekillerine dikkat edin. Kavisli veya yuvarlak nesneler, 6zellikle digmeler,
halkalar veya kiicik pimler gortniyorsa bir alarm isareti olmalidir. Ayni durum taninabilir mihimmat, fisek ve
mermiler icin de gecerlidir. Mihimmati bulundugu yerde birakin, dokunmayin ve kesinlikle hicbir seyi eve
gotirmeyin. Savas malzemeleri devrilmeli, asitli veya bilyeli flinyelerle donatilmisti. Bu bilesenler zamanla
paslanmistir ve en kiiciik hareket bile bazi parcalarin kirilmasina ve tetiklenmesine neden olabilir. Fisek veya
biyuk mihimmat gibi goriintiste zararsiz nesneler bile hic de zararsiz degildir.

Bayle bir nesne hareket ettirilirse bu kristaller siirtiinme olusturabilir ve patlamaya neden olabilir. Bu tir
kalintilar bulursaniz yeri isaretleyin ve buluntuyu mutlaka polise bildirin. Bu nesneler yiriyisciler, gezintiye
cikanlar, ciftciler, cocuklar ve hayvanlar icin her zaman hayati tehlike olusturur.

1.5 BAKIM VE KULLANIM

Rover C4 saglam bir cihazdir, ancak uygunsuz kullanim icin tasarlanmamistir. Zemin tarayicinizin bakimi icin

bazi onemli kurallara uyulmalidir:

e Cihazi calilari ayirmak, sert hareketlerle ylizeyleri dizlemek veya tas kaldirmak icin KULLANMAYIN.
e Cihazi suya DUSURMEYIN ve yagmurda veya nemli havada KULLANMAYIN.

e Cihazi geceleri ciy olusabilecek acik alanda BIRAKMAYIN.

e Cihazi cok isinabilecek yerlerde SAKLAMAYIN.

e Cihazi yuksek sicakliklar olusabilecek bir aracin bagajinda BIRAKMAYIN.

e Elektronigin, anahtarlarin veya kumanda elemanlarinin icine ya da tzerine yaglayici, temizleyici, cozucd,
sizdirmazlik maddesi veya baska kimyasallar PUSKURTMEYIN.

e Dedektorin elektronigini degistirmeye veya onarmaya CALISMAYIN, aksi takdirde garanti gecersiz olur.

e Toz ve son kullanimdan kalan kalintilari gidermek icin cihazinizi yumusak, kuru veya hafif nemli bir bezle
temizleyin.

e Cihazi ongorilen kullanim kosullarinda kullanin.
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e Cihazda hasar olusmasini onlemek icin dedektdrid uygun OKM Power Pack ile kullanin.

Garanti; kaza, ihmal veya kotuye kullanimdan kaynaklanan hasarlari kapsamaz.

1.6 YATIRIMINIZI KORUYUN

Dedektor kullanicilari, yeni dedektorleri giderek daha zayif tepki verdiginde ve ilk performansinin bir kismini
kaybetmis gibi goriindiglinde cogu zaman hayal kirikligina ugrar. Asagidaki temel bakim ve koruma

onerilerine uyarak bunu onleyebilirsiniz:

Dedektoriiniizii tam olarak bu kullanim kilavuzunda onerildigi sekilde kullanin.

e Yalnizca onayli OKM Power Pack’leri kullanin.

e Probu sert ve kati nesnelere veya ylizeylere carpmayin.

* Probu, ozellikle cakil veya sert, tasli zemin lzerinde, zeminin hafifce tzerinde tutun.

e Suicinde veya suya yakin calisiyorsaniz ya da yagmur olasiligi varsa kontrol Uinitesinin govdesini su
gecirmez bir kilif veya plastik bir torbayla ortiin. iceride yogusma olusmamasi icin cihazin “nefes

alabildiginden” emin olun.
e Her kullanimdan sonra toz, nem ve diger kirleri gidermek icin dedektori yumusak bir bezle temizleyin.

e Dedektoru sicak havada aracla tasiyorsaniz, mimkiinse yolcu bolmesinin zeminine koyun. Peli tasima
cantasi ek koruma saglar. Dedektoriin bagajda veya bir kamyonetin kasasinda korumasiz sekilde

yuvarlanmasina kesinlikle izin vermeyin.
e Depolama sirasinda dedektorindzi tozdan, nemden ve asiri sicakliklardan koruyun.

e Gonderim icin orijinal kartonu veya ayni derecede saglam bir kabi kullanin ve tim parcalari yeterince

destekleyin.

e Dedektorinize her hassas elektronik cihaz gibi davranin. Normal define aramasinin gereksinimleri icin

tasarlanmis olsa da 6zenli bakim yine de vazgecilmezdir.
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BOLUM 2

Teknik veriler

Teknik veriler ortalama degerlerdir. Calisma sirasinda kiiclik sapmalar olabilir.

2.1 KONTROL UNITESI

Boyutlar (Ux G xY) 360 x 320 x 140 mm

Agirtik 1,6 kg

Giris (maks.) 19VDC, 3,16 A, 60 W

islemci / Ana CPU Cortex M3, 32 MHz

islemci / Yardimci CPU Cortex M0, 24 MHz

Ekran 3,5" rezistif dokunmatik ekran, 480 x 320 piksel
Ekran CPU'su Cortex M3, 32 MHz, 128 KB RAM
Veri bellegi 4GB

Ornekleme hizi 1024 deger / saniye

Olciim coziiniirligi 16 bit

Calisma sicakligi -10-60°C

Depolama sicakligi -20-70°C

Ses dahili hoparlér / Bluetooth

Hava nemi %5 - %75

Su gecirmez Hayir

2.2 KABLOSUZ VERI AKTARIMI

Teknoloji Bluetooth 5.1
Frekans araligi 2,402 - 2,480 GHz
Maks. aktarim hizi 1 Mbit/s

Maks. verici giici +8 dBm

Maks. menzil yakl. 10 m

Yapay zeka tarafindan olusturulan ceviri 9



2.3 STANDART PROB

Uzunluk 445 mm

Saft capi / LED Orbit 35mm /65 mm
Agirlk 0,4 kg

Sensor teknolojisi SCMI-15-D

2.4 SUPER SENSOR

Uzunluk 960 mm

Saft capi / LED Orbit 50 mm / 65 mm
Agirlk 0,9 kg

Sensor teknolojisi SCMI-15-D
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BOLUM 3

Kumanda elemanlari

Bu béliimde, bu olcim cihazinin tim kumanda elemanlarinin temel kullanimini 6greneceksiniz. Tim

baglantilar, girisler ve cikislar ayrintili olarak aciklanmaktadir.

Standart problu monte edilmis metal dedektoru
Dokunmatik ekranli

kumanda paneli

Kontrol
unitesi

LED Orbit'li
standart prob
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3.1 KONTROL UNITESI

LED aydinlatma

Sarj
LED'i
Sarj
soketi

Sensor
soketi

Sarj soketi / sarj LED'i: Dahili akii cok zayifsa, uygun sarj cihazini sarj soketine takarak aklyl sarj etmeniz
gerekir. Sarj sirasinda sarj LED'i turuncu yanar. Sarj LED'i soner sénmez aki tamamen sarj olmustur.

Sensor soketi: Prob bu sokete takilir. Prob olmadan dlctiim yapilamaz. Standart probu veya Super
Sensor'l takabilirsiniz.

LED aydinlatma: Tarama alanini aydinlatmak icin LED'ler acilabilir (bkz. “5.6.4 Aydinlatma”, sayfa 43).

Dokunmatik ekran / tuslar: Ekran tim calisma modlarini, mesajlari ve élciim durumlarini gdsterir. Modern
bir dokunmatik ekrandir: islev alanlarina dokunarak secenekleri ve ayarlari degistirirsiniz (daha fazla bilgi icin
bkz. “5.6 AYARLAR", sayfa 41). Ekranin altinda, cihazi dokunmatik ekran olmadan kullanmanizi saglayan 4 tus
bulunur. Tuslarin islevleri asagidaki tabloda ve her calisma modunun bolimiinde aciklanmistir.
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Tuslar

Tutamak

Hoparlor

Tus Aciklama

" Bu tusun 2 farkli islevi vardir:
1) Dedektori acma ve kapatma. Cihaz kapaliyken bu tusa basarsaniz cihaz acilir ve calisma LED'
yesil yanar. Kapatmak icin LED sénene kadar tusu en az 3 saniye basili tutun.
2) Olcimii baslatma ve manuel darbe modunda tek tek darbeleri tetikleme.

> Sonraki secenegdi secme veya sonraki ayara gecme.
OK Secimi onaylama veya bir ayar degerini degistirme.

« Onceki ekrana donme veya bir islemi iptal etme.

Hoparlor: Varsayilan olarak ses dahili hoparlorlerden verilir. Bluetooth kulaklik dedektorle eslestirildikten
sonra hoparlérler devre disi kalir. Ses seviyesi ayarlar menistinde ayarlanir, bkz. “5.6.1 Ses seviyesi”,
sayfa 41.

Rover C4 metal dedektori l) tusuyla acildiktan sonra sistem baslatilirken bir acilis ekrani gosterilir.
Ardindan ana menide )tu5uyla veya dokunmatik ekrandaki oklara dokunarak istediginiz calisma
modunu secin. istediginiz secenek goriindiigiinde OKtusuyla veya dogrudan ekrandaki digmeye
dokunarak onaylayin.
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Aydinlatma Kulaklik Dil
Geri Bluetooth Aku Bilgi

3D GROUND SCAN

Onceki Onayla Sonraki

Onceki: Onceki secenege gecmek icin bu alana dokunun. ilk secenekte secim otomatik olarak son
secenege gecer.

Onayla / OK: Gecerli secenegi onaylamak icin bu alana parmaginizla dokunun. Ayni sonucu OK tusuyla da
elde edersiniz.

Sonraki: Sonraki secenegdi gostermek icin bu alana parmaginizla dokunun. Tim seceneklerin sonunda secim
otomatik olarak ilk secenege doner. Ayni sonucu > tusuyla da elde edersiniz.

Geri: Geri simgesiyle Magnetometer, Pinpointer, 3D Ground Scan veya Mineral Scan gibi etkin bir calisma
modunu sonlandirabilirsiniz. Ayrica 6rnegin bir alt meniiden ¢cikmak icin onceki ekrana donebilirsiniz. Ayni
sonucu ﬂ tusuyla da elde edersiniz.

Aydinlatma: Arama alanini aydinlatmak icin ekranin arka tarafindaki LEDleri acar. Bu simgeye dokunarak
LED aydinlatmayi acar veya kapatirsiniz. Daha fazla bilgi icin bkz. “5.6.4 Aydinlatma”, sayfa 43.

Bluetooth: Kablosuz baglanti simgesi, bilgisayarinizla Bluetooth baglantisinin basariyla kurulup
kurulmadigini gosterir.

Kulaklik: Varsayilan olarak tim sesler dahili hoparlorlerden verilir. Kulaklik simgesi, Rover C4'e bir Bluetooth
kulakligin basariyla baglanip baglanmadigini gosterir. Bluetooth kulakligin nasil baglanacagini 6grenmek icin
“5.6.2 Kulaklik”, sayfa 42 bolimini okuyun.
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Akii: Ak simgesi dahili akiiniin mevcut sarj durumunu gosterir. Ak cok zayifsa [ % ], uygun sarj cihaziyla
sarj etmeniz gerekir.

Dil: Dil simgesi, arayuz icin secilen dili ISO 639-1 standardina gore iki harfli kod olarak gosterir. Dil simgesine
dokunarak, mevcut herhangi bir dili secebileceginiz dil ekranini acarsiniz. Tercih ettiginiz dili nasil
ayarlayacaginizi 6grenmek icin “5.6.3 Dil", sayfa 42 bolimiini okuyun.

Bilgi: Bilgi simgesi yalnizca ana meniide goriiniir ve “5.7 BILGI", sayfa 45 bolimiinde aciklanan bilgi ekranina
bir kisayoldur.

3.2 STANDART PROB / SUPER SENSOR

Her iki 6lcim probu da tarama sirasinda olcim degerlerini renk degisimleriyle gosterebilen bir isikli kiire olan
LED Orbit ile donatilmistir.

Fis, probu kontrol initesinin sensor soketine baglamaya yarar.

Fi
Standart prob

LED Orbit Super Sensor

3.3 BLUETOOTH KULAKLIK

Rover C4, piyasada bulunan herhangi bir Bluetooth kulaklikla kullanilabilir. Rover C4'linlizle birlikte bir
Bluetooth kulaklik zaten teslim edilmektedir.
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Kulakligi metal dedektoriiniizle kullanmak icin:

1. Ana menlde “Settings” 6gesini secin.
2. Ardindan “Headphones” 6gesini secin.
3. Bluetooth kulakliginizi acin ve eslestirme tusuna basin.

Rover C4, 60 saniye boyunca baglanti kurmaya calisir. Kulaklik ile cihaz arasindaki Bluetooth baglantisi
basariyla kurulursa kulaklik simgesi 4 yerine § 4 olarak degisir. Aksi takdirde tekrar deneyin.

Bluetooth kulakligin baglanmasina iliskin ayrintili bilgileri “5.6.2 Kulaklik”, sayfa 42 bélimiinde
de bulabilirsiniz.
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BOLUM 4

Montaj ve hazirlik

4.1 BLUETOOTH ESLESTIRME

Tarama verilerini Visualizer 3D Studio yazilimina aktarabilmeniz icin bilgisayarinizin Bluetooth'unun OKM

dedektoriinizle eslestirilmesi gerekir.

2 Windw Uadate
Lok e ket T i
OKM OKM E] i
Local Acceunt Wl e g
] Q Rtibene
Docurments KR [ [ nded
Pictures [ Find & seming 1
Settings
™1 System CF Devices
- Doy wound nopbbe s, -ﬂ - A D
)} Power B
@ Metwork & mtermet riii Peronalization i=
- Wi-fi srplane mode VPN = Bakgroend. fech e o

@ Home Bluetooth & other devices

|-’ nd a setting

e Add Bluetooth or other device

Devices

i Bluetooth
N @ o

Mow discoverable as "OKM-WEBHOST”

Mouse, keyboard, & pen
USB Keyboard

o USB Optical Mouse
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MONTAJ VE HAZIRLIK

a device a device

Add a device Add a device

Choose the kind of device you want to add. Malke sure your device is tumed on and discoverable. Select a device below to
connect.

* Bluetooth . ~
Mice, keyboards, pens, or audio and other kinds of Bluetooth devices g2 OKM Rover C4

Wireless displ €
Wireless monitors, TVs, or PCs that use Miracast, or wireless docks

Everything else
Xbox controllers with Wireless Adapter, DLNA, and more

Cancel Cancel

“Cihaz ekle” iletisim kutusunda Bluetooth 6gesini secin. Cihazinizin acik ve gorinir oldugundan emin olun. OKM
Rover C4 6gesine tiklayin.

a device
Your device is ready to go!

E OKM Rover C4
Paired

Seciminizi Bitti 6gesine tiklayarak onaylayin.
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4.2 DEDEKTORU MONTE ETME

Dedektoriinizi monte etmek ve ilk olcimundze hazirlamak icin litfen asagidaki talimatlari izleyin.

Dedektori Power Pack ile de sarj edebilirsiniz.

Araziye cikmadan dnce dedektsriin dahili akiisiin sarj edin. Power Pack istege bagli olarak sunulur (standart teslimat
kapsamina dahil degildir).

2

Standart probu veya Super Sensor'l sensor soketine takin.

Prob yeraltindaki degerleri dlcer ve cihazin alt tarafindaki sokete takilmalidir.
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Fisi, tirnak yerine oturana kadar sensor soketine itin. Prob yalnizca tek bir yonde dogru sekilde takilabilir.

Sert darbelerden ve diger hasarlardan kacinin!
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BOLUM 5

Calisma modlari

Rover C4 metal dedektori l’ tusuyla acildiktan sonra sistem baslatilirken bir acilis ekrani gosterilir:

Ardindan, istediginiz calisma modunu secebileceginiz ana menu gosterilir.
Ana ment asagidaki calisma modlarini ve islevleri sunar:
e 3D Ground Scan: Bilgisayarda ayrintili analiz icin grafik 3D 6lcim.

¢ Pinpointer: Olasi hedeflerin yerini tam olarak belirlemek icin Visualizer 3D Studio yazilimina canli veri

aktarimu.
e Magnetometer: Demir iceren metallerin tespiti icin manyetik alanin sesli 6lcimu.
e Mineral Scan: Minerallerin ve dogal altinin tespiti icin grafik clcim.
e Memory To PC: Kaydedilen dlcimleri Visualizer 3D Studio yazilimina aktarma.

e Settings: Ekran parlakligi, ses seviyesi, dil vb. genel ayarlari degistirme.

Information: Seri numarasi ve donanim yazilimi stirimu gibi bilgileri gériintiileme.

Calisma modunun secimi projenize baglidir. Genel olarak bir araziyi incelemek icin birden fazla calisma
modunu art arda kullanmalisiniz. Boylece taranan alanin yeralti hakkinda en fazla bilgiyi elde edersiniz.

5.1 3D GROUND SCAN

“3D Ground Scan” modu, bilgisayarda analiz icin herhangi bir alanin grafik élciimiinii saglar. Olciim icin
standart probu veya Super Sensor'l kullanabilirsiniz. Jeofizik 6lcim yapmaya iliskin genel bilgileri “3D
Ground Scan Guide™'da bulabilirsiniz.
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5.1.1 3D Ground Scan'i hazirlama

Asil 6lcime baslamadan once 4 temel parametreyi ayarlamaniz gerekir:
e Darbeler

e Darbe modu

e Tarama modu

e Aktarim modu

Bu ayarlar alan boyutunu ve dlciim degerlerini kaydetmek icin alani nasil dolasacaginizi belirler. Asagidaki alt

bolimler bu parametreleri daha ayrintili aciklar.

Main Menu
(o ) < CXIED

1 2

Cihazi acin ve ana menide “3D Ground Scan” modunu Super Sensor veya standart prob takilir takilmaz “3D
secin. Prob takili degilse diigme devre disidir ve & # Ground Scan” modunu QK tusuyla onaylayin.
simgesini gosterir.
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Impulses

3

Once her tarama hatti icin kaydedilecek dlciim noktasi
(darbe) sayisini belirleyin.

Auto: Bir tarama hattinin 6lcim noktasi sayisi yalnizca
Olclim sirasinda belirlenir. Otomatik darbe modunda ilk
tarama hattinin sonuna ulastiginizda, gerekli dlcim noktasi
sayisini kaydetmek icin l} tusuna basin. Manuel darbe
modunda OKtusuna basin (darbeleri |’ tusu tetikler). Bu
olcim noktasi sayisi daha sonra sonraki tim tarama hatlari
icin kullanilir. ikinci tarama hattindan itibaren, belirlenen
sayida 6lcim noktasi gonderildiginde cihaz kendiliginden
durur.

“Auto” modunda verileri dogrudan bir bilgisayara
aktaramazsiniz. Alanin tam uzunlugu hentz
belirlenmediginden 6lciim degerlerini yalnizca dahili
bellege kaydedebilirsiniz.

10, 20, ..., 200: Her tarama hatti secilen sayida élcim
noktasindan olusur. Her tarama hattinin sonunda, olcim
noktasi sayisi kaydedildiginde cihaz kendiliginden durur.

Yapay zeka tarafindan olusturulan ceviri
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Impulse Mode

AUTOMATIC

/A

Darbe modu, metal dedektoriiniin tek tek darbeleri (6lcim
degerlerini) nasil tetikleyecegini belirler. iki darbe modu

vardir:

Automatic: Her olcim degeri kesintisiz olarak otomatik ve
stirekli kaydedilir.

Manual: Bir 6lciim degeri ancak | tusuna basildiktan
sonra kaydedilir.



Scan Mode

< PARALLEL )

Tarama modu, Rover C4'e tarama alanini nasil dolastiginizi
bildirir. Yeralti verilerini kaydederken alani dolasmanin
farkli yollari vardir. Asagidaki tarama modlari kullanilabilir:

Parallel: Bu tarama modunda tim tarama hatlari ayni
yonde taranir. ilk hatti sonuna kadar tarayin ve tarama
yapmadan baslangi¢c noktasina donin. Ardindan bir adim
sola atin ve sonraki hatti tarayin. islem son tarama hattina
kadar tekrarlanir.

Zigzag: Bu tarama modunda tarama hatlari zikzak seklinde
taranir. ilk hatti sonuna kadar tarayin, bir adim sola atin ve
ikinci hatti ters yonde tarayin. Tekrar bir adim sola atin ve
sonraki hatti tarayin. islem son tarama hattina kadar
tekrarlanir.

5.1.1.1 Bellege kaydetme

3 €

Transfer Mode

EN

MEMORY

é

Veri aktarimi tirdnd belirleyin. Aktarim modu, verilerinizin
nereye gonderilecegini ve nereye kaydedilecegini belirler.

Memory: Olciim verileri cihazin dahili bellegine kaydedilir.
Olciimden sonra verileri “Memory To PC” moduyla bir
bilgisayara aktarin. Rover C4'lin dahili bellegi ayni anda en
fazla 4 6lcim saklayabilir.

“5.1.1.1 Bellege kaydetme”, sayfa 24 b6limiyle devam edin!

Computer: Olciim verileri bagli bir bilgisayara hemen
aktarilir. Bunun icin 6lciim baslamadan once bir Bluetooth
baglantisi kurulur. Darbe sayisi “Auto” olarak ayarlanmissa
“Computer” secenegi kullanilamaz.

“5.1.1.2 Bilgisayara aktarma”, sayfa 25 bolimiyle devam
edin!

Aktarim modu olarak “Memory” sectiyseniz dort bellek alanindan birini secmeniz gerekir.

Yapay zeka tarafindan olusturulan ceviri
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Yeni tarama verilerinin kaydedilecegi dort bellek alanindan
birini secin.

l’ tusuyla bir bellek yeri secin ve OK tusuyla onaylayin.

3D Ground Scan

it

0/20)

[5can Line: 11

o

[Impuln:

N Start Scan Line

9

Artik hazirlanabilir ve ilk tarama hattinizi | tusuyla
baslatabilirsiniz.

Tam bir zemin taramasinin nasil yapilacagi hakkinda daha
fazla bilgi icin “5.1.2 3D Ground Scan yapma”, sayfa 26
bolimind okuyun.

Bu calisma modundan cikmak icin « tusuna basmaniz
yeterlidir.

5.1.1.2 Bilgisayara aktarma

- % €9 W EN

Memory Information

The selected memory is not empty and contains
data from a previous scan.

Do you want to overwrite it?

N - N -

Onceki bir taramanin verilerini zaten iceren bir bellek alani
sectiyseniz gorseldeki mesaj gosterilir.

l’ tusuyla “Yes” veya “No” secin ve OKtu$uyla onaylayin.

Aktarim modu olarak “Computer” sectiyseniz bilgisayarinizdaki Visualizer 3D Studio yazilimiyla kablosuz bir

veri baglantisi kurmaniz gerekir.
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Connecting Bluetooth

) S J

7

Rover C4 simdi Visualizer 3D Studio yukld bilgisayarinizdan
gelen bir Bluetooth baglantisini bekler.

[Impulse: Uf 20:

[Scan Line: 1 1

il Start Scan Line

9

Bluetooth baglantisi kurulur kurulmaz itk tarama hattinizi
" tusuyla baslatabilirsiniz.

Tam bir zemin taramasinin nasil yapilacagi hakkinda daha
fazla bilgi icin “5.1.2 3D Ground Scan yapma”, sayfa 26
bolimund okuyun.

Bu calisma modundan cikmak icin 4 tusuna basmaniz
yeterlidir.

5.1.2 3D Ground Scan yapma

Visualizer 3D Studio yaziiminizi, “6 VERI AKTARIMINI
HAZIRLAMA", sayfa 46 bolimuinde aciklandigi gibi tim ilgili
ayarlarla yapilandirin.

Disconnecting Bluetooth

) SRRRIRED 3

10

3D Ground Scan ekranindan cikarsaniz cihaz, ana meniye
donmeden once kablosuz veri baglantisini da sonlandirir.

Tdm parametreler ayarlandiktan sonra cihaz itk tarama hatti icin hazirdir. Bu andan itibaren ekran, gecerli

tarama hattinin numarasini ve tarama hatti basina olctilen giincel darbe sayisini gosterir.
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Secilen tarama mody Kaydedilen
(Zigzag veya Parallel m olciim noktalari

Tarama hatti basina

[Impulu: @@J elelimnoldas:

Gecerli tarama
[Stan Line: 1 J hatt-re-

@ Start Scan Line

Ekran, ilk tarama hattinin basladigini ve heniz hicbir darbenin dlciilmedigini gdsterir. Tarama hatti basina
toplam 20 dlcim noktasi kaydedilir. Cihaz, dlciim degerlerinin kaydina baslamak icin kullanicinin l’ tusuna

basmasini bekler.

Tiim parametreler ayarlandiktan sonra dlciim degerlerini kaydetmeye baslayabilirsiniz. ilk tarama hattinin

baslangic noktasina gecin vel’ tusuna basin.

a) "Automatic” darbe modunu sectiyseniz ilk tarama hattinin sonuna kadar yavasca ilerleyin. Darbe sayisini
onceden belirlediyseniz cihaz hattin sonunda otomatik olarak durur; “Auto” sectiyseniz ilk tarama hattinin
sonunda P tusuna basin. Ardindan sonraki tarama hattinin baslangic noktasina gecin ve tekrar jp tusuna
basin. Cihaz tarama hattinin sonunda otomatik olarak durur.
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b) “Manual” darbe modunu sectiyseniz 6lciminizi baslatmak icin l’tusuna basin. Bu durumda manuel
modda calisirsiniz, yani her olciim darbesini |’ tusuyla manuel olarak tetiklersiniz. Darbeler otomatik olarak
gonderilmez. Kiiciik bir adim ileri atin ve ikinci noktayi élcmek icin l’ tusuna basin. Cihaz durur; tekrar
kiictik bir adim ileri atin ve yeniden "tu$una basin. ilk tarama hattinin sonuna kadar bu sekilde devam edin.
Hat basina darbe sayisini dnceden belirlediyseniz cihaz tarama hattinin sonunu otomatik olarak bildirir; aksi
takdirde ilk hatti tamamlamak icin OKtusuna basin. Ardindan sonraki tarama hattinin baslangic noktasina
gecin ve tekrar |’ tusuna basin. Bir adim daha ileri atin ve dlcimi ilk tarama hattindaki gibi tekrarlayin.

Cihaz bundan sonra sonraki tarama hattinin sonunu otomatik olarak bildirir.

Tum 6lctim alanini kaydedene kadar diger tiim tarama hatlarini 6lciin. “3D Ground Scan” modundan cikip ana
meniiye donmek icin 4m tusuna basmaniz yeterlidir.

Genel tarama prosediirii hakkinda daha fazla bilgi icin “3D Ground Scan
Guide™'a bakin.

5.2 PINPOINTER

Adindan da anlasilacagdi gibi “Pinpointer” modu olasi hedeflerin yerini daha hassas belirlemenizi saglar. Ayrica
ferromanyetik metalleri ferromanyetik olmayan metallerden ayirt etmenizi saglar. Bu mod yalnizca Super
Sensor ile kullanilabilir, standart probla kullanilamaz.

Bu mod genellikle “3D Ground Scan” modunda tam bir dlciimden sonra kullanilir. Oncelikle tespit edilen
nesnenin ayrintili analizine yarar. “3D Ground Scan” sonuglarinin degerlendirilmesi, bulunan bir nesnenin
konumunu ve dolayisiyla 6lcim alaninin hangi noktasinda Super Sensor ile daha ayrintili bir inceleme

yapmaniz gerektigini belirlemenizi saglar.

5.2.1 Pinpointer taramasini hazirlama

Bu modda tim &lciim verileri dogrudan bir bilgisayara gonderilir. Bunun icin dnce Visualizer 3D Studio

yazilimiyla kablosuz bir veri baglantisi kurulmalidir.

() < e

Main Menu

Cihazi acin ve ana menide “Pinpointer” modunu secin. Super Sensor takiliysa “Pinpointer” modunu OK tusuyla
Super Sensor takili degilse digme devre disidir ve £2¥ onaylayin.
simgesini gosterir.
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Connecting Bluetooth

) SR J

3

Rover C4 simdi Visualizer 3D Studio yukld bilgisayarinizdan

gelen bir Bluetooth baglantisini bekler.

Pinpointer

N Ground Balance LED Orbit (I

5

Ekranda etkin Pinpointer ekrani gosterilir. |’ tusuyla
zemin dengelemeyi istediginiz zaman tekrarlayabilirsiniz.
OKtusuyla LED Orbit'i acabilirsiniz. Ekrandaki grafik
gosterim cok basittir ve imzalari ayirt etmek icin
kullanitmamalidir. Bu moddan cikmak icin « tusuna
basin.

5.2.2 Pinpointer taramasi yapma

Visualizer 3D Studio yaziiminizi, “6 VERI AKTARIMINI
HAZIRLAMA", sayfa 46 bolimuinde aciklandigi gibi tim ilgili
ayarlarla yapilandirin.

Disconnecting Bluetooth

) SREREED J

6

Pinpointer modundan cikarsaniz cihaz, ana meniye
donmeden once kablosuz veri baglantisini da sonlandirir.

Bilgisayara veri aktarimi kurulur kurulmaz dlciime baslayabilirsiniz. Olciim sirasinda Super Sensor'ii dogru

sekilde tutun.
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Yeralti taramasini baslatmak icin |’ tusuna basin. Super Sensor'l istenen nesnenin lzerinde yavasca bir
yandan diger yana hareket ettirin. Nesnenin tamamini kapsamaya, yani kenarlarinin dtesini de 6lcmeye
calisin. Nesnenin net bir imzasini elde etmek icin bu dlciimi birkac kez tekrarlayin. Super Sensor zemine
dik kalmalidir.

Sensori dondiirmeyin, cevirmeyin veya egmeyin.

IP tusuyla metal dedektoriiniin zemin dengelemesini zaman zaman tekrarlayabilirsiniz.

“Pinpointer” modundan cikip ana meniye donmek icin « tusuna basin.

5.2.3 Pinpointer taramasini degerlendirme

Pinpointer modunda tarama yaparken, bir hedefin belirli 6zelliklerini tanimanizi saglayan bir veya birden fazla
farkli imza gorebilirsiniz.
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Ferromanyetik metaller
Ferromanyetik hedefler pozitif-negatif bir imza gosterir.

Demir gibi ferromanyetik bir metalin tipik imzasi pozitif (kirmizi) ve negatif (mavi) bir genlik icerir. Yakindan
bakarsaniz 2 ferromanyetik imza bile ayirt edersiniz. Birincisi pozitif, ikincisi negatif bir genlikle baslar. Sira
onemli degildir; Super Sensor'lin hareket yoniine baglidir. Probu bir yandan diger yana hareket ettirmeye
devam ederseniz bu 2 imza sirekli olarak birbirini izler.

Net bir imza elde etmek icin Super Sensor'id zeminin ve tespit edilen bir nesnenin lizerinde yavas ve dizenli
hareket ettirin.

Ferromanyetik olmayan metaller
Demir disi metaller tamamen pozitif bir imza gosterir.

Demir disi bir metalin imzasi yalnizca pozitif (kirmizi) bir genlik oldugunu gésterir. Ana genligin yaninda
degerli metaller icin tipik olan kiclk bir sapma daha bulunur. Burada da genlik ile kiicik sapmanin sirasi

onemli degildir ve tarama yoniine baglidir.
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Metal olmayan hedefler

Metal olmayan tim nesneler tamamen negatif bir imza gosterir.

Bosluklar, tlineller veya gomlu plastik borular ve kutular gibi metal olmayan tim hedeflerin ve yapilarin

imzasi yalnizca negatif (mavi) bir genlik olarak gorundir.

5.3 MAGNETOMETER

“Magnetometer” modu, araziyi demir, kobalt ve nikel gibi ferromanyetik metallerin yani sira bu metallerin
izlerini iceren diger metaller veya nesnelericin incelemenizi saglar. Bu islev 6ncelikle sesli bir moddur; ekran

ylksek ve alcak noktalarin yalnizca cok basit bir grafik gosterimini sunar.

Bu mod icin standart probu veya Super Sensor’u kullanin. Yiksek cozinurlikli Super Sensor ile cok daha
buylk bir nifuz derinligine ulasilir. Yiizeydeki veya ylizeye yakin hurdaya ya da kirliliklere de tepki

verebilecegini unutmayin.

5.3.1 Magnetometer taramasini hazirlama

== )
1 2

Cihazi acin ve ana meniide “Magnetometer” 6gesini secin. Uygun bir prob takiliysa “Magnetometer” modunu QK
Uygun bir prob takili degilse diigme devre disidir ve £ * tusuyla onaylayin.
simgesini gosterir.
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Magnetometer

—_— —

- - . . -

N Ground Balance ' LED Orbit

3

Ekranda etkin Magnetometer ekrani gosterilir. l’ tusuyla
zemin dengelemeyi istediginiz zaman tekrarlayabilirsiniz.
Bu moddan cikmak icin « tusuna basin.

5.3.2 Magnetometer taramasi yapma

“Magnetometer” modu etkinlestirildikten hemen sonra cihaz ses cikarmamalidir. Bir ses duyuluyorsa zemin
dengelemeyi tekrarlayin. Bunun icin cihazi tarama sirasindaki gibi zemine dik tutun ve |’ tusuyla zemin
dengeleme yapin. Ardindan hicbir ses duyulmamalidir.

Probu dondirmeden yavasca ileri, geri ve yana dogru hareket edin. Prob her zaman zemine dik kalmalidir.
Kendi ekseni etrafinda EGMEYIN, CEVIRMEYIN veya DONDURMEYIN.
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Sesli bir sinyal duyulur duyulmaz cihaz, probun hemen altinda olasi bir metal hedef tespit etmistir. Boylece

civi, vida, tel, kursun ve benzeri ylizeye yakin kiiciik metal nesneleri bulabilirsiniz.

Taramak istediginiz alandan bu rahatsiz edici metal parcalarini temizlemek icin “Magnetometer” modunu
kullanin. Yiizeye yakin ne kadar az metal varsa “3D Ground Scan” modundaki sonucunuz o kadar iyi olur.
Ayrica toprakta daha derinde bulunan daha buytik metal hedefleri de bulabilirsiniz.

Genel kural: Hedef ne kadar biytiikse toprakta o kadar derinde tespit edilebilir.

“Magnetometer” modu, kazi sirasinda pratik bir pinpointer olarak da uygundur. Biyik bir cukur kazdiysaniz ve
tespit edilen nesnenin tam olarak nerede oldugunu artik bilmiyorsaniz manyetometre, hedefin konumunu hizli

ve etkili bir sekilde yeniden bulmanizi saglar.

Bu modu bir siire kullandiktan sonra " tusuyla yeniden zemin dengeleme yapin. "Magnetometer”
modundan cikip ana meniye donmek icin « tusuna basmaniz yeterlidir.

5.4 MINERAL SCAN

Topraktaki maden yataklarini veya dogal mineralleri ve olusumlari ararken hurdadan arinmis temiz bir
ortamda calismak onemlidir. Hurda araziyi kirletebilir ve basari sansini azaltabilir. Ayrica yanlis veya yaniltici

sinyallere neden olabilir. Her zaman tekrarlanabilir verilerle calisin.

Ne Visualizer 3D Studio yazilimi ne de jeofizik cihazin kendisi topraktaki malzemeleri, mineralleri veya dogal
nesneleri elementlerine gore tanimlayabilir. Demir iceren ve demir disi metaller, kirik bolgeleri ve diger dogal
anomaliler taninabilir ve konumlari belirlenebilir. Altin tespitinin kendisi, bilinen cesitli altin sahalarinda ve
madenlerde elde edilen sonuclara dayanir. Demir disi diger elementlerin altina benzer sonuclar vermesi

tamamen mimkindur.
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Mineralizasyon bolgelerini ararken, olasiligi daha yiksek bolgeleri bir jeologun yardimiyla veya onun

calismalarina dayanarak belirlemek cnemlidir. Olasiligi yiiksek oldugu bilinen bolgelerde arama yapmak

basari sansinizi onemli olctide artirir. Farkli jeolojik olusumlar ayni bolgede farkli sonuclar verebilir. Mineral

imzasini yaziimda dogru taniyabilmek icin miimkiinse egitime ve/veya saha testlerine bilinen bir bélgede

baslayin. Farkli yerler farkli jeolojik ozelliklere sahiptir ve her zaman kesin bir olcim vermez.

5.4.1 Mineral Scan'i hazirlama

“Mineral Scan” modu yalnizca Super Sensor ile calisir ve veriler yalnizca dahili bellege kaydedilebilir. Asil

dlcimden once dort bellek alanindan birini secin.

1

Cihazi acin ve “Mineral Scan” 6§esini secin. Super Sensor
takili degilse digme devre disidir ve ¢ * simgesini gdsterir.

Select Memory

S0 | S

> tusuyla bellek alanlarindan birini secin. Secimi OKile
onaylayin.
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Main Menu

{ am=zm >

2

Super Sensor takiliysa “Mineral Scan” modunu OK
tusuyla onaylayin.

b NP

Memory Information

EN

The selected memory is not empty and contains
data from a previous scan.

Do you want to overwrite jt7?

- F -
A

Onceki bir taramanin verilerini zaten iceren bir bellek alani
sectiyseniz bir iletisim kutusu gosterilir. > tusuyla “Yes”
veya “No” secin ve OK tusuyla onaylayin.




i

Mineral Scan

pa A
[Imputse: D]
[Euzan Line: 1 ]

_ﬁ:}. Start Scan Line

Bos bir bellek alani sectiyseniz veya dolu bir alanin tzerine
yazilmasini onayladiysaniz Mineral Scan ekrani gosterilir.
Ekran, su ana kadar kaydedilen glincel 6lcim noktasi
(darbe) sayisini gosterir. Ekranin altinda belirtildigi gibi

élgijm'ul’tusuyla baslatin.

5.4.2 Mineral Scan yapma

Rover C4'te Mineral Scan ekrani gériindigiinde 6lciiminizin baslangic noktasina (A) gecin ve l’ tusuna
basin. Siz bitis noktasina (B) dogru yavas ama diizenli bir sekilde ilerlerken cihaz tarama degerlerini
kaydetmeye baslar. (A)'dan tarama hattinizin sonuna (B) kadar diiz bir cizgide yuriytn ve 6lctimi durdurmak
icin tekrar | tusuna basin.

Tarama sirasinda ol¢cimu " tusuyla istediginiz kadar duraklatip devam ettirebilirsiniz. Tarama alaninizin
bitis noktasina (B) ulastiginizda 6l¢ciimii duraklatin ve taramayi bitirip ana meniye donmek icin ﬁ

tusuna basin.

Daha sonraki degerlendirme icin yeterli veriye sahip olmak amaciyla tarama hattinizin en az 20 metre (65 ft)

uzunlugunda olmasina dikkat edin.
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CALISMA MODLARI

Olciimden sonra ayrintili degerlendirme icin taramanizi Visualizer 3D Studio yazilimi yiikli bir bilgisayara
aktarabilirsiniz. Bunun icin “6 VERI AKTARIMINI HAZIRLAMA", sayfa 46 bolimiindeki talimatlari izleyin.

Lk bolge bulunduktan sonra alanin veya olasi mineral sahasinin boyutunu klasik bir 3D Ground Scan ile
belirleyin. Bu 6lcim sirasinda anteni dondirmemeye dikkat edin. Dondirme hatalari cok kolay olusur ve can

sikici olabilir.

5.4.3 Mineral Scan'i degerlendirme

Tarama verileri Visualizer 3D Studio'ya aktarildiktan sonra diz cizgi seklinde bir tarama gorirsiniiz. Bu

tarama artik degerlendirilebilir.

Tarama icindeki farkliliklari gormek icin taramayi yana dogru cevirin.
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CALISMA MODLARI

-

Bu tarama, isaretli bolgede dogal bir mineral sahasinin nasil goriindiiginu gosterir. Yukarida gosterilen
renklere dikkat edin; bunlar glcli glines isiginda veya parlak isikta zor ayirt edilir. Renkleri daha iyi ayirt
edebilmek icin taramanizi bilgisayarin giin isigindan korundugu bir yerde degerlendirin.

Gorintu sahadaki pratik deneyimden alinmistir.

Dinyanin cesitli yerlerindeki pratik deneyim ve tekrarlanabilirlik, bu rengi taramalarda dikkat edilmesi

gereken renk haline getirmistir. Belirtildigi gibi taninmasi kolay degildir.
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CALISMA MODLARI

Dikkat edilmesi gereken bir diger imza genellikle “Hit within a Hit" olarak adlandirilir. Tarama goriintiisi yan

gorinimde incelenmeli ve ekrana sigdirilmalidir. Degerler cok ylksekse farkliliklari ayirt edemezsiniz.

Kiclk alan biyuk alana bitisiktir. Bu, sert kayada minerallerle calisirken cok tipik ve sik gortlen

bir durumdur.

Bu ornek, bir kullanicinin Kuzey Sudan'da tespit ettigi dogal altini gostermektedir. Altin, kuvars ve kara kumla

birlikte kayanin icinde bulunuyordu.

5.5 MEMORY TO PC

“Memory To PC” modu, 6lciim verilerini Rover C4'lin dahili belleginden Visualizer 3D Studio yazilimina

aktarmanizi saglar.

Rover C4, 3D Ground Scan veya Mineral Scan taramalarinin kaydedilebilecedi dort bellek alanina sahiptir. Her
veri aktarimindan sonra dolu bellek alaninin silinip silinmeyecegine karar verebilirsiniz.

Bos
yer Mineral Scan
&*
Zaten — 40 lTT
aktarild
Henliiz
aktarilmadi
3D Ground Scan Tarama hatti 3D Ground Scan
Zigzag basina darbe Parallel
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Visualizer 3D Studio yaziliminizi baslatin ve tarama verilerinizi Rover C4’ten bilgisayar yazilimina aktarin.

Main Menu Select Memory

ey -3 ]
1

Cihazi acin ve ana meniide “Memory To PC” modunu secin. Verilerini bilgisayariniza aktarmak istediginiz dort bellek

Bellek alanlari ekranini agmak icin OK tusuna basin. yerinden birini secin.  tusuyla bir yer secin ve QK
tusuyla onaylayin.

Memory to PC

. Establishing connection
. Sending data

. Disconnecting

3

Cihaz simdi yazilim tarafindan kurulacak bir Bluetooth Visualizer 3D Studio yaziliminizi, “6 VERI AKTARIMINI
baglantisini bekler. HAZIRLAMA", sayfa 46 bolimiinde aciklandigi gibi tim ilgili
ayarlarla yapilandirin.
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Memory te PC

- Establishing connection
® sending data

B Disconnecting

Cihaz, secilen bellek alanindaki tim verilerin aktarimina
baslar. Ayni anda dlcim degerlerinin Visualizer 3D Studio’ya
geldigini gormelisiniz. Tim veriler aktarildiktan sonra
Bluetooth baglantisi kesilir.

Bellek alanini sildiyseniz bu alan artik bellek ekraninda bos
olarak gordndr.

Baska bir bellek alaniyla devam edin veya « tusuyla ana
mendiye donln.

5.6 AYARLAR

5.6.1 Ses seviyesi

G % Q

successfully!

Clear Memory

EN

Please check if the data has been transferred

Would you like to clear this memory now?

6

Olciim degerleri aktarildiktan sonra verilerin cihazin dahili
belleginde kalip kalmayacagina karar verebilirsiniz. Tum
veriler basariyla aktarildiysa gecerli bellek alanini yeni

olciimler icin bosaltabilirsiniz.

> tusuyla “Yes” veya “No” secin ve oK tusuyla onaylayin.

Dahili hoparlorlerin veya Bluetooth kulakligin ses seviyesini degistirir.
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Settings Volume

{oxxzmm> <>

) tusuyla degeri degistirir, L N tusuyla onaylayip ayarlar meniisiine donersiniz.

5.6.2 Kulaklik

Bu secenek, Rover C4'liniize bir Bluetooth kulaklik baglamanizi saglar. Secenegi OK tusuyla
etkinlestirdikten sonra kulakliginizi acin ve eslestirme tusuna basin. Eslestirme islemi kulaklia gore
farklilik gosterebilir.

Headphones Settings

» Power on your Bluetooth headphones

» Press the headphones' pairing button
HEADPHONES
s

Program, kulaklikla baglantiyi 60 saniye boyunca bekler. Basarili olursa kulaklik simgesi ﬂ yerine n
olarak degisir.

5.6.3 Dil

Rover C4 cok dillidir. ) tusuyla diller arasinda gezinin ve OK veya * tusuyla onaylayin.

Yapay zeka tarafindan olusturulan ceviri 42




- cwnma

Settings Language
() <z >

Secildikten sonra tercih ettiginiz dil, arac cubugundaki simgede I1SO 639-1 standardina gdre iki harfli kodla

gosterilir. Su anda asagidaki diller desteklenmektedir:
e Almanca (DE])
* ispanyolca (ES)
* Yunanca (EL])

e Rusca (RU)

e ingilizce (EN)
e Arapca (AR)

e italyanca (IT)

e Tiirkce (TR)

e Fransizca (FR)
e Farsca (FA)

e Cince (ZH)
5.6.4 Aydinlatma

Bu secenek, ekran Unitesinin altindaki LED’leri acar ve kapatir. LED'ler acikken karanlikta tarama yaparken

alanr aydinlatabilirsiniz.

OK tusuyla durumlar arasinda gecis yapilir. Simge gecerli durumu gésterir:

Settings

< LIGHTING > < LIGHTING ) < LIGHTING >

kapali diisiik yliksek
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5.6.5 Parlaklik

Parlaklik, ekranin ve dokunmatik ekranin arka aydinlatmasini ayarlar. Ekran ne kadar parlaksa gines isiginda
o kadar iyi okunur, ancak o kadar fazla enerji tiketir. Karanlik bir ortamda parlakligi azaltabilirsiniz.

o B (9

Settings Brightness

{uxzzm> <>

) tusuyla degeri degistirir, Q\ tusuyla onaylayip ayarlar meniisiine donersiniz.

i EN

5.6.6 Fabrika ayarlari

Bu secenek tim fabrika ayarlarini geri yukler. Givenlik amaciyla, istenmeden sifirlamayi onlemek icin ek bir
onay gosterilir.

Settings Factory Reset

Do you really want te reset all settings
back to factory defaults?

) tusuyla “Yes” secin ve OK tusuyla sifirlamayi baslatin. Sifirlamak istemiyorsaniz “No” secin veya ﬁ\
tusuna basin.

FACTORY RESET
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Sifirlama, tum kisisel ayarlarin kaybolmasina neden olur.

5.7 BILGI

Bu secenek cihazin seri numarasini ve donanim yazilimi sirimunu gosterir. Bu bilgiler, baska destek talepleri
icin OKM bayinizle iletisime gectiginizde faydali olabilir.

Settings Information
(s 000000/0

B¥A info@okmdetectors.com  +49 3447 4993000
www.okmdetectors.com
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BOLUM 6

Veri aktarimini hazirlama

Once “4.1 Bluetooth eslestirme”, sayfa 17 bélimiindeki adimlari uygulayin.

Visualizer 3D Studio yazilimini baslattiktan sonra meniden File > Import 6§esini secin veya dogrudan
simgesine tiklayin.

Listeden “Rover C4 (version 3.4 or higher)” 6gesini secin ve Next digmesine tiklayin.
Cihazinizin arayuzu listede goriinene kadar kisa bir siire bekleyin. Girisi secin ve Next digmesine tiklayin.

3D Ground Scan

Calisma modunu secin ve Next digmesine tiklayin. Alan uzunlugunu girin, tarama modunu secin ve Next
digmesine tiklayin.
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Tarama alaninin basligini ve boyutlarini girin. GPS Uygun zemin tiriini secin. OK digmesine tiklayarak tarama
koordinatlarini da alabilir, not ve aciklama ekleyebilirsiniz. verilerinin ice aktarimini baslatin.
Ardindan Next dugmesine tiklayin.

Mineral Scan Pinpointer

OK diigmesine tiklayarak tarama verilerinin ice aktarimini baslatin.
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OKM GERMAN DETECTORS

Altenburg merkezli olarak 1998'den beri jeofizik dedektdrler gelistiriyor ve Uretiyoruz.

Benzersiz tespit teknolojimiz gomuli nesneleri ve yapilari gordnir kilar.

OKM Tiirkiye
Goksu mah. Gazi bulvari No: 461/20 | 07260 Kepez, Antalya | Tiirkiye

L. +90549 179 06 07

B% infoldokm-turkiye.com @& www.okm-turkiye.com/tr  fIGR 4 >
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