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BOLUM 1
Giris

1.1 ONSOZ
Degerli misterimiz,

OKM GmbH’nin tim mihendisleri ile satis, egitim ve destek ekipleri Rover UC'yi satin aldiginiz icin size
tesekkdr eder.

Rover UC dedektori elektromanyetik imza okuma (EMSR] prensibiyle calisir. Cihaz, metal nesnelerin
tespitinin yani sira kaya katmanlari, oyuklar, bosluklar, faylar, yeralti sulari ve diger metal olmayan nesneler
gibi dogal zemin ozelliklerini de tespit edebilir. Bu nedenle cihaz 6zellikle mezar odalari, defineler, gomuli
altyapi hatlari, tanklar ve benzerlerinin yerini belirlemek icin uygundur.

Rover UC, farkli yapi ve kaplardaki gomili nesnelerin yerini arazi kazilmadan, tahribatsiz olarak belirleyebilir,
belgeleyebilir ve analiz edebilir. EMSR kullanimi 6zellikle tespitin gerekli, kazinin ise mimkin olmadigi
yerlerde avantaj saglar. Sezgisel ve esnek kullanimi sayesinde Rover UC basit ve hizli bir sekilde

tekrarlanabilir sonuclar saglayabilir.

Uzman ekibimizle Grinlerimizin dizenli olarak kontrol edildigini garanti ediyoruz. Uzmanlarimiz, kaliteyi sizin
icin daha da iyilestirmek amaciyla yeni gelismeleri hayata gecirmek icin calismaktadir.

Uriinlerimizi satin almaniz veya kullanmaniz, aramanizda basarili olacaginizi ve bir buluntu elde edeceginizi
garanti etmez. Gizli ve gomuili nesnelerin tespiti cok sayida faktore baglidir. Bildiginiz gibi dinyada dogal
sonimlemesi farkli giicte olan cesitli toprak tirleri vardir. Degisen toprak ozellikleri dlcim sonuclarini
etkileyebilir ve degistirebilir. Yeralti suyu cok olan, degisken kil ve kum iceren ve islak toprakli bolgeler

taramayi zorlastirir ve Uretici veya modelden bagimsiz olarak cihazin maksimum tespit derinligini azaltabilir.

Bu cihazin daha once nerelerde kullanildigina dair ayrintili bilgiyi web sitemizde bulabilirsiniz. Cihazlarimiz
siirekli test edilmektedir. lyilestirmeler ve giincellemeler web sitemizde yayimlanir.

Sirketimiz, gelistirmelerini ve teknolojimizin “arastirma ve gelistirme” asamalarindan elde edilen tim bilgileri

korumak zorundadir. Mevzuat, patentler ve marka tescilleri cercevesinde kalmaya 6zen gdsteriyoruz.

Litfen bu kullanim kilavuzunu okumak ve Rover UC'nin kullanimi, calisma prensibi ve uygulama alanlari
hakkinda bilgi edinmek icin zaman ayirin. OKM cihazlari icin merkezimizde ve yerinde egitimler de sunuyoruz.
Yardim ve destek icin diinya capinda bir bayi agi stirdirmeye calisiyoruz. Daha fazla bilgiyi web sitemiz
www.okm-turkiye.com/tr adresinde bulabilirsiniz.
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1.2 ONEMLI NOTLAR

Rover UC'yi ve aksesuarlarini kullanmadan once bu kullanim kilavuzunu dikkatle okuyun. Kilavuz, dedektorin

kullanimini aciklar ve dikkat edilmesi gereken olasi tehlike kaynaklarina isaret eder.

Rover UC ve aksesuarlari, yeraltindaki anomalilerin ve bozulmalarin analizine, belgelenmesine ve tespitine
yarar. Kaydedilen zemin yapisi verileri bir bilgisayara aktarilir ve kendi yazilimimizla grafik olarak gosterilir.
Yazilima iliskin ek notlara uyulmalidir. Liitfen Visualizer 3D Studio belgelerini okuyun!

1.2.1 Genel notlar

Rover UC elektronik bir cihazdir ve her elektronik cihaz gibi dikkatli ve 6zenli kullanilmalidir. Belirtilen
glvenlik talimatlarina uyulmamasi veya cihazin amaci disinda kullanilmasi elektronigin ve/veya aksesuarlarin
ya da bagli bilesenlerin hasar gérmesine veya tahrip olmasina yol acabilir. Cihazda, usulsiiz acildiginda Uniteyi
tahrip eden yerlesik bir kurcalama koruma moduld bulunur. Cihazin icinde kullanicinin bakim yapabilecegi

parca yoktur.

1.2.2 Olasi saglik riskleri

Amacina uygun kullanildiginda bu cihaz genellikle saglik riski olusturmaz. Giincel bilimsel bilgilere gore

ylksek frekansli sinyaller dislk glcleri nedeniyle insan viicuduna zararli degildir.

1.2.3 Ortam

Cihazi soguk bir yerden daha sicak bir yere gotiirdigiinizde yogusmaya dikkat edin. Olusmus olabilecek
yogusma suyu buharlasana kadar cihazi calistirmayin. Cihaz hava kosullarina dayanikli degildir; su veya
yogusma cihazi tahrip edebilir.

Buyuk elektrik motorlarinin veya yalitimsiz hoparlorlerin yakininda olusabilecek glicli manyetik alanlardan
kacinin. Cihazi mimkiinse bu tir tesislere 50 metreden (150 ft] daha yakin kullanmayin.

Kutu, sac, civi, vida veya moloz gibi yerdeki metal nesneler tarama verilerinizi etkileyebilir ve sonuclari
bozabilir. Ayrica cep telefonu, anahtar, taki vb. tim metal esyalari lizerinizden ¢cikarmaniz onerilir. Celik

burunlu ayakkabi giymeyin.

1.2.4 Gerilim

Glc kaynagi belirtilen deger araliginin disina ctkmamalidir. Yalnizca teslimat kapsamindaki onayli sarj

cihazlarini kullanin.
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1.2.5 Veri giivenligi
Asagidaki durumlarda veri hatalari olusabilir:

e verici modilin menzili asilmissa,
e cihazin glic kaynagi veya akiler cok zayifsa,
e cihaz parazit yayan cihazlara cok yakin calistiriliyorsa veya

 atmosferik kosullar (firtina, simsek vb.) varsa.

1.3 BAKIM VE OZEN

Bu bolimde, dlciim cihazinizin ve birlikte verilen tim aksesuarlarin uzun siire iyi durumda kalmasi ve iyi
6lcim sonuclari vermesi icin nasil bakim yapacaginizi 6greneceksiniz.

Asagidakilerden kesinlikle kacinin:

° su girmesi

e yogun kir ve toz birikimi
e sertdarbeler

e glcli manyetik alanlar

e ylksek ve uzun sireli 1silya maruz kalma

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

Rover UC’'nizi kullanmadan dnce tim akdllerin tamamen sarj edildiginden emin olun.

Dahili akuyu sarj etmek icin yalnizca teslimat kapsamindaki onayli sarj
cihazini kullanin.

1.4 KAZI SIRASINDA PATLAMA TEHLIKESI

Ne yazik ki son iki diinya savasi ve diger bolgesel catismalar diinyanin bircok yerindeki topragi potansiyel
olarak patlayici bir hurda yiginina dénistiirmistir. Bu 6limcil kalintilarin bircogu hala topragin icindedir.
Cihaziniz bir metal parcasinin sinyalini gosterdiginde gelisiglizel kazmaya ve capalamaya baslamayin.
Birincisi, gercekten nadir bir buluntuya onarilamaz zarar verebilirsiniz; ikincisi, nesnenin “kéti tepki verip”
patlama olasiligi vardir.
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Yiuzeye yakin topragin rengine dikkat edin. Topragin kirmizi veya kirmizimsi renkte olmasi pas izlerine isaret
eder. Buluntularda ise mutlaka sekillerine dikkat edin. Kavisli veya yuvarlak nesneler, 6zellikle digme, halka
veya kiictik pimler goriliyorsa bir alarm isareti olmalidir. Ayni durum taninabilir mihimmat, fisek ve el
bombalari icin de gecerlidir. Mihimmati oldugu yerde birakin, dokunmayin ve 6zellikle hicbir seyi eve
gotirmeyin. Savas malzemeleri devrilme, asit ve bilyeli tapalarla donatilmisti. Bu parcalar zamanla
paslanmistir ve en kiictik hareket bile bazi parcalarin kirilip tetiklenmesine yol acabilir. Kovanlar veya biyiik
muhimmat gibi zararsiz gorinen nesneler bile hic de zararsiz degildir.

Boyle bir nesne hareket ettirilirse kristaller sirtinme yaratarak patlamaya neden olabilir. Bu tur kalintilarla
karsilasirsaniz yeri isaretleyin ve buluntuyu mutlaka polise bildirin. Bu tir nesneler yirlyiscller, gezginler,
ciftciler, cocuklar ve hayvanlar icin her zaman hayati tehlike olusturur.

1.5 BAKIM VE KULLANIM

Rover UC saglam bir cihazdir, ancak hatali kullanim icin tasarlanmamistir. Zemin tarayicinizin bakiminda bazi

onemli kurallara dikkat etmelisiniz:

e Cihazi calilari temizlemek, sert hareketlerle ylizeyleri diizlemek veya taslari kaldirmak icin KULLANMAYIN.
* Cihazi suya DUSURMEYIN ve yagmurda veya islak kosullarda KULLANMAYIN.

e Cihazi geceleri ciy olusabilecek acik alanda BIRAKMAYIN.

e Cok isinabilecek yerlerde SAKLAMAYIN.

e Yiksek sicakliklarin olusabilecegi bir aracin bagajinda BIRAKMAYIN.

e Elektronik parcalarin, anahtarlarin veya kumanda elemanlarinin icine ya da Uzerine yaglayici, temizlik
maddesi, céziicli, sizdirmazlik maddesi veya baska kimyasallar PUSKURTMEYIN.

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

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

e Cihazi ongorilen calisma kosullari icinde kullanin.

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

Dedektor kullanicilari, yeni dedektorleri giderek daha koti tepki verdiginde ve baslangictaki performansinin
bir kismini kaybetmis gibi gorindiginde siklikla hayal kirikligina ugrar. Asagidaki temel bakim ve koruma
onerilerine uyarak bunu onleyebilirsiniz:

e Dedektorinizi tam olarak bu kullanim kilavuzunda onerildigi sekilde kullanin.
e Yalnizca onayli OKM sarj cihazlarini kullanin.

e Probu sert, kati nesnelere ve ylzeylere carpmayin.

* Probu ozellikle cakilli veya sert, tasli zeminde yerin biraz tizerinde tutun.

e Suyun icinde veya yakininda calisiyorsaniz ya da yagmur ihtimali varsa, govdeyi hava kosullarina dayanikli
bir kilif veya plastik torbayla koruyun. icinde yogusma olusmamasi icin cihazin “nefes alabilmesine” dikkat
edin.

* Her kullanimdan sonra toz, nem ve diger kirleri gidermek icin dedektori yumusak bir bezle temizleyin.

e Dedektorl sicak havada aracla tasiyorsaniz, mimkinse yolcu boliminin zeminine koyun. Koruma cantasi
ek koruma saglar. Dedektori asla bagajda veya bir pikabin kasasinda korumasiz sekilde yuvarlanir halde

birakmayin.
e Depolama sirasinda dedektorinizi tozdan, nemden ve asiri sicakliklardan koruyun.
 Sevkiyat icin saglam orijinal kabi (koruma cantasi) kullanin ve tim parcalari yeterince destekleyin.

e Dedektorinize her hassas elektronik dlcim cihazi gibi davranin. Normal bir define aramasinin

gereksinimlerine gore tasarlanmis olsa da 6zenli bakim sarttir.
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BOLUM 2

Teknik veriler

Teknik veriler ortalama degerlerdir. Calisma sirasinda kiiclik sapmalar olabilir.

2.1 TELESKOPIK PROB

Boyutlar (Ux G xY) 670 - 1380 x 65 x 80 mm
Agirtik 0,5 kg

Giris gerilimi (maks.) 5VDC,2A

Sarj siiresi 10-30°C'de 3sa
Calisma siiresi yakl. 48 sa

CPU Cortex-M0+, 24 MHz
Ekran LCD, 80 x 160 piksel
Ornekleme hizi 240 deger / saniye
Olciim coziiniirliigi 15 bit

Baglanti Bluetooth 5.2, maks. mesafe 8 m
Calisma sicakligi -5-60°C

Depolama sicakligi -10-70°C

Hava nemi %5 - %75

Teknoloji GST, EMSR

Sensor teknolojisi SCMI-15-D

Pusula Evet

Adimsayar Evet

Su gecirmez Hayir

2.2 KABLOSUZ VERI AKTARIMI

Teknoloji Bluetooth 5.2
Frekans araligi 2,4 - 2,4835 GHz
Maks. aktarim hizi 1 Mbit/s

Alici hassasiyeti -85dBm

Maks. menzil yakl. 8 m (goriis hattinda)
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BOLUM 3

Kumanda elemanlari

Bu béliimde bu dlciim cihazinin tiim kumanda elemanlarinin temel kullanimini 6greneceksiniz. Tim

baglantilar, girisler ve cikislar ayrintili olarak aciklanmaktadir.

Teleskopik
prob

Akilli saat
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3.1 TELESKOPiK PROB

Mini ekran

Teleskopik
cubuk

arj
LED'i

USB-C
sarj soketi

LED'li tetik: Tetik ile dedektori acip kapatir ve cesitli islemleri kumanda edersiniz. Etkin isleve bagli olarak bu

tus, ilgili bolimlerde ayrintili olarak aciklanan baska islevleri de kumanda eder.

Cihazi agmak icin tetige basin. Tetik LED'i yesil yanar. Ayrica mini ekranda aku seviyesi, adimsayar ve pusula
hakkinda bilgiler gorintilenir.

Bluetooth ile bagli bir akilli saat veya akilli telefon yoksa ve dedektor aciksa, Rover UC adimsayar ve pusulali

bir ylrdyis bastonu olarak kullanilabilir.

Dedektoriin gizlilik islevini artirmak icin tetige bir kez daha basin: Tetigin LED halkasi soner ve mini ekranin
parlakligi azalir (UnderCover Mode). Dedektor acik kalir ve taramaya hazirdir.

Tetik LED’i kapali Dedektor kapalidir (UnderCover Mode haric).

Tetik LED’i yesil Dedektor aciktir, ancak Bluetooth ile bir Android cihaza bagli
degildir.

Tetik LED’i mavi Dedektor aciktir ve Bluetooth ile bir Android cihaza (akilli saat veya

akilli telefon) baglidir. Dedektdr taramaya hazirdir.

Dedektori kapatmak icin LED sonene ve mini ekran da kapanana kadar tetigi en az 3 saniye basili tutun.

Sarj LED’li USB-C sarj soketi: Dahili akii cok zayifsa, uygun sarj cihazini USB-C kablosuyla USB-C sarj
soketine baglayarak akiyu sarj edin. Sarj sirasinda sarj LED’i kirmizi yanar. Sarj LED'i yesil yandiginda ak

tamamen sarj olmustur.

Cihaz sarj sirasinda acilirsa mini ekranda sarj simgesi goruntilenir, ancak sarj ilerlemesine dair baska

bir gosterge yoktur.
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KUMANDA ELEMANLARI

Teleskopik cubuk: Teleskopik cubuk boyunuza gore uzatilabilir veya kisaltilabilir. Rover UC'yi tasimak icin her

bir segmenti tamamen iceri itebilirsiniz.

Mini ekran: Mini ekran, calisma sirasinda aki seviyesini ve pusulayl her zaman gosterir.

Aki

seviyesi
Tarama
ilerlemesi

Baglanti

Adimsayar

Pusula

3.2 ANDROID AKILLI SAAT

Rover UC, OKM Rover UC uygulamasi araciligiyla bir Android cihazla kumanda edilir. Rover UC’'nin standart

teslimat kapsaminda 6nceden yapilandirilmis bir Android akilli saat bulunur.

B tusu = VvV 9
| 868 68 E
a
< Ry
L]
A tusu
veya
saga
kaydirin
]
B tusu e
30 Ground Scan v
A
B tusu
K
| A
«Asadi kaydirin
B tusu D G
Yukari kaydirn 9 k

Bekleme
(ekran kapali)
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Akilli saati acmak veya acikken kapatma ekranini gériintilemek icin B tusunu uzun siire (en az 2 sn) basili

tutun. Burada Power off, Reboot, Power Save ve Recent Task secenekleri arasindan secim yapabilirsiniz.

Daha fazla bilgi icin akilli saatin kullanim kilavuzuna bakin.

3.3 ROVER UC UYGULAMASINA GENEL BAKIS

Secili
o . dil
Activity Screen acik/kapali/  Secili
ana menlye don menu Akilli saat aki seviyesi

Dedektor akii seviyesi

>

— Onceki secenek

o P
°
W 8 | Mevcut
8 secenekler
o
3D Ground Scan
el N-— Sonraki secenek

| I
Onceki  Secilebilir
ekranadon secenek

3.4 BLUETOOTH KULAKLIK

Rover UC, piyasada bulunan her Bluetooth kulaklikla kullanilabilir. Rover UC’nizin teslimat kapsaminda bir
Bluetooth kulaklik bulunur.

Yapay zeka tarafindan olusturulan ceviri 13



Kulakligi dedektorinizle kullanmak icin, dedektoriiniizi OKM Rover UC uygulamasiyla kumanda ettiginiz

Android cihazla eslestirilmesi gerekir. Kulakliginizi asagidaki gibi baglayin:

1. Kulaklginizi (Baseline HS) acin.
Uygulama listesinde Settings > Connect > Bluetooth 0gesini secin.

Bluetooth'u etkinlestirin.

2

3

4. Available devices bolimine kaydirin ve Search digmesine dokunun.

5. Listede Baseline HS girisi goriinir. Eslestirmeyi baslatmak icin bu girisi secin.
6

Eslestirmeden sonra Baseline HS girisi Paired devices altinda gorindr ve kulaklik kullanima hazirdir.

Daha fazla bilgi icin Android cihazinizin ve kulakluginizin kullanim kilavuzlarina bakin.
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MONTAJ VE HAZIRLIK

BOLUM 4

Montaj ve hazirlik

Dedektoriintizi monte etmek ve ilk taramaniza hazirlamak icin litfen asagidaki talimatlari izleyin.

1

2

Araziye cikmadan 6nce dedektorin dahili akistnt sarj edin.  Tutamagi saat yoniinde cevirerek kilidi acin. Teleskopik

Sarj durumunu kontrol etmek icin sarj cihazini dedektére ¢ubugun alt kismini tamamen disari cekin ve yeniden
baglayin: kilitleyin.
e Sarj LED'i yesil = tamamen sarj olmus Ardindan rahat calisabilmek icin teleskopik cubugun ust

« Sarj LED'i kirmizi = sarj oluyor segmentlerini boyunuza gére ayarlayin.
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/A

Dedektori acmak icin tetige basin. Tetik LED'i yesil yanarve  Akilli saatte OKM uygulamasini baslatin ve istediginiz
mini ekran acilir. calisma modunu secin, bkz. “5 CALISMA MODLARI",

sayfa 17.
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BOLUM 5

Calisma modlari

Dedektor, OKM Rover UC uygulamasi 6nceden yiiklenmis bir akilli saat (alternatif olarak akilli telefon] ile
kumanda edilir. Akilli saati acin ve OKM Rover UC uygulamasinin simgesine dokunun. Uygulama baslar ve ana

mendyu gosterir.

Activity Screen her zaman ve her ekrandan erisilebilir:

e Activity Screen: Adimsayar ve pusulayla birlikte UnderCover Screen’i gosterir.
Ana mentden asagidaki islevleri baslatirsiniz:

e 3D Ground Scan: Bilgisayarda ayrintili analiz icin grafik 3D 6lcim.
* Magnetometer: Demir iceren metalleri tespit etmek icin akustik manyetik alan dlcimd.
e Pinpointer: Olasi hedeflerin yerini belirlemek icin temel hedef ayrimi ve gercek zamanli tarama.

e File Explorer: Kaydedilen tim taramalarin listesi. Tarama dosyalari dogrudan akilli saatte goruntulenip

analiz edilebilir ve bir bilgisayara aktarilabilir.
e Settings: Dil, geri bildirim, tasarim vb. genel ayarlar.

e Information: Seri numarasi ve yazilim sirimd gibi bilgileri gosterir.

Calisma modunun secimi planladiginiz ise baglidir. Bir alani incelemek icin genellikle birkac modu art arda

kullanmalisiniz. Boylece taranan alanin yeralti hakkinda mimkin oldugunca cok bilgi edinirsiniz.

5.1 ACTIVITY SCREEN

Dedektorle dikkat cektiyseniz, Activity Screen’i acmak icin akilli saatin A tusuna basin. Bu ekran attiginiz
adimlari (adimsayar), glincel nabzinizi ve dedektdriin giincel yonini (pusula) gosterir. Nabzin gorintilenmesi

biraz zaman alabilir.
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5.1.1 Adimsayari sifirlama

@ simgesine dokunarak adimsayari istediginiz zaman sifirlayabilirsiniz.

Ardindan sayaci gercekten sifirlamak isteyip istemediginiz sorulur. J ile onaylayin veya x ile iptal edin.
Onaydan sonra adimsayar yeniden 0'dan baslar.

5.1.2 Pusulayi kalibre etme

Pusulayi kalibre etmek icin (ﬁ") simgesine dokunun. Probu dik tutun; egmekten ve sallamaktan kacinin.

@ Compass Calibration EN

Calibrating ...
Simgeye dokunduktan sonra Rover UC uygulamasi Calibrating ... ekrani gorintilenirken kendi ekseniniz
kalibrasyonu baslatir. etrafinda gok yavas doniin (tam 360° doniis icin yakl. 16 sn).
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® Compass Calibration EN

Calibration successful!

v

/A

360° donlsten sonra kalibrasyonu tamamlamak icin Kalibrasyon tamamlandiginda uygulama bunu Calibration
probdaki tetige basin. successfull ile onaylar. islemi bitirmek icin J tusuna
basin.

Kalibrasyon basarisiz olduysa litfen tekrar deneyin.
Olasi nedenler:

e Cok hizli hareket ettiniz/dondiniz.

¢ Prob kalibrasyon sirasinda egildi.

e Cevrede cok fazla ferromanyetik parazit var (or. elektrik
hatlari).

5.2 3D GROUND SCAN
3D Ground Scan modu, bilgisayarda daha ayrintili analiz icin herhangi bir alanin grafik olciminu saglar.

Jeofizik élcimiin nasil yapilacagina dair genel bilgileri “3D Ground Scan Guide” icinde, daha fazla bilgiyi
sayfa 43 Uzerindeki bilgi kutusunda bulabilirsiniz.
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5.2.1 3D Ground Scan hazirligi

E

m‘

YW

3D Ground Scan

0000Ce

1 A

OKM Rover UC uygulamasini baslatin ve ana meniden 3D
Ground Scan modunu secin.

3D Ground Scan

&

Customized

2

Parametreleri tek tek ayarlamak icin Customized secenegini

secin.

Yapay zeka tarafindan olusturulan ceviri

'@ 3D Ground Scan EN

oe

Default

Hizli taramalar icin 6nerdigimiz on ayarli parametreleri

kullanmak Uzere Default secenegini secin: Alan uzunlugu:
Auto | Darbe modu: Automatic | Tarama modu: Parallel

Auto

) O :

A4

3

Alan uzunlugunu secin.

Auto: Uzunlugu ilk tarama hattinin sonunda tetige basarak
belirleyin. Sonraki tim hatlar otomatik olarak durur.

10m, 20m, ...: Tarama hatlarinin uzunlugu taramadan once
belirlenir. Tim hatlar otomatik olarak durur.



Impulse Mode EN Scan Mode EN

|9 ; W e

Automatic Parallel

/A V|5 Vv

Tek tek darbelerin (6lcim degerlerinin) dedektdr tarafindan  Tarama sirasinda tarama alanini nasil dolasacaginizi
nasil tetiklenecegini belirlemek icin darbe modunu secin. belirlemek icin tarama modunu secin:

Automatic: Tim degerler hat hat, kesintisiz ve strekli Parallel: Tim hatlari ayni yonde tarayin.

olarak kaydedilir. Zigzag: TUm tarama hatlarini zikzak seklinde tarayin.

Daha fazla bilgi icin bkz. “5.2.2 3D Ground Scan
gerceklestirme”, sayfa 22.

[+ BT [o T

Manual: Her deger yalnizca tetige basilarak kaydedilir.

H Parallel % Connecting to the Probe ...

6 fae 7 X

Ayarlarinizi Start Scan ile onaylayin. Dedektorle Bluetooth baglantisi otomatik olarak kurulur.

Bluetooth baglantisi basariyla kuruldugunda tetik LED’i
mavi yanar.
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Press the button on the Probe to start scanning!
S

[T
8 Finish Scan

Bluetooth baglantisi kuruldugunda uygulama ilk tarama
hattini kaydetmeye hazirdir.

Devam etmek icin bkz. “5.2.2 3D Ground Scan
gerceklestirme”, sayfa 22.

5.2.2 3D Ground Scan gerceklestirme

Tim parametreler ayarlandiktan sonra Rover UC uygulamasi ilk tarama hattini baslatmaya hazirdir. ilk tarama

hattinin baslangic noktasina gidin ve probdaki tetige basin.

Automatic darbe modu ve alan uzunlugu secenekleri
Automatic darbe modunu sectiyseniz, ilk tarama hattinin sonuna ulasana kadar ylriimeye devam edin.

 Ozel bir alan uzunlugu ayarladiysaniz, secilen uzunluga ulasildijinda uygulama otomatik olarak durur.

e Auto alan uzunlugunu sectiyseniz, ilk tarama hattinin sonunda tetige basin.

Ardindan bir sonraki tarama hattinin baslangic noktasina gidin ve tetige tekrar basin. Cihaz bu olcimin
sonraki tim tarama hatlarinin sonunda otomatik olarak durur.

Manual darbe modu ve Auto alan uzunlugu

Manual darbe modunu sectiyseniz, her darbeyi probdaki tetige basarak elle tetiklersiniz. Bu mod Auto alan
uzunlugu gerektirir.

Olcimiiniizii baslatmak icin dnce tetige basin. Ardindan bir adim ileri gidin ve bir sonraki darbeyi 6lcmek icin

tetige tekrar basin. ilk tarama hattinin sonuna ulasana kadar bu sekilde devam edin. ilk tarama hattin
bitirmek icin Hﬁl tusuna basin.

Bir sonraki tarama hattinin baslangic noktasina gidin ve tetige tekrar basin. Bir adim daha ileri gidin ve ilk
hatta oldugu gibi devam edin. Uygulama sonraki hatlarin sonunu otomatik olarak bildirir.
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Press the button on the Probe to start scanning!
A
i :
Press the button on the 38
Probe to finish the Scan
Line! T
Finish Scan

Probdaki tetige bastiginiz anda dedektor olcim degerlerini Bir sonraki tarama hattinin baslangic noktasina gidin ve
kaydeder. dlcimi baslatmak icin tetige basin.
Ekranda giincel tarama hattinin numarasi (solda) ve hat Tarama hattinin sonuna kadar ydriyin.

basina dlciilen darbe sayisi (sagda) gosterilir.

3D Ground Scan

e

Press the button on the Probe to start scanning!

5

I

Finish Scan
Tarama goruntisiu olcim sirasinda olusturulur. Boylece 2. adimi tekrarlayarak istediginiz kadar tarama hatti
6lcim sirasinda ilerlemeyi takip edebilirsiniz. gerceklestirin.
ilk tarama hatlari oldukca hatali goriinebilir. Diizensiz Taramanizi bitirmek icin Finish Scan tusuna basin.

tarama gorintisi olcim ilerledikce dengelenir.

Parallel ve Zigzag tarama modlari

Parallel tarama modunu sectiyseniz, tim tarama hatlari ayni yonde ilerler.

ilk tarama hattini sonuna kadar tarayin ve ardindan tarama yapmadan
baslangic noktasina geri donin. Bir adim sola gidin ve bir sonraki hatti itk
hatta paralel olarak tarayin.

Son tarama hattina ulasana kadar bunu tekrarlayin.
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Zigzag tarama modunu sectiyseniz, tim tarama hatlari zikzak seklinde

X

taranmalidir.

Ilk tarama hattini sonuna kadar tarayin, bir adim sola gidin ve ikinci hatti ters
yonde tarayin. Tekrar bir adim sola gidin ve bir sonraki hatti tarayin.

Son tarama hattina ulasana kadar bunu tekrarlayin.

Do you want to save the scan?

v/

Taramayi kaydetmek icin \/ tusuna basin.

Taramayi kaydetmeden bitirmek istiyorsaniz x simgesine

dokunun.

@ Field Width EN

7

N\

O ;

A4

Dogru alan genisligini girin.

@ =n O

b6 vV

Dogru alan uzunlugunu girin.

N\
il

Save Scan

€00

Save Scan ile onaylayin.

Onceki ekrana déniip girdilerinizi diizeltmek icin tekrar
yukari kaydirabilir (veya sagdaki gezinme okunu
kullanabilirsiniz).

3D Ground Scan’inizi bitirip kaydettikten sonra tarama gorintisiini dogrudan Android cihazin ekraninda

goruntileyebilir (bkz. “5.5 FILE EXPLORER”, sayfa 30) veya ayrintili analiz icin tarama dosyalarini bir
bilgisayara aktarabilirsiniz (bkz. “6 VERI AKTARIMI", sayfa 37).
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Tarama islemi hakkinda daha fazla bilgiyi “3D Ground Scan Guide” icinde
bulabilirsiniz (bkz. bilgi kutusu, sayfa 43).

5.3 MAGNETOMETER

Magnetometer modu ile araziyi demir, kobalt ve nikel gibi ferromanyetik metallerin yani sira bu metallerin
izlerini iceren diger metaller veya nesneler acisindan inceleyebilirsiniz. Bu islev dncelikle akustik bir moddur
ve sapmalari gorsellestirmek icin ayrica basit bir grafik gosterim olusturur.

Akustik bir sinyal duyuldugunda cihaz, probun hemen altinda olasi bir metal hedef tespit etmistir. Boylece

ylzeye yakin civi, vida, tel, mihir ve benzeri kiicik metal nesneler bulunabilir.

Genel kural olarak: Toprakta ne kadar az kiiclik metal parcasi varsa, 3D Ground Scan ile hedefleri o kadar
derinde tespit edebilirsiniz.

Bu nedenle ayrintili olarak taramak istediginiz alandaki rahatsiz edici metal parcalarini Magnetometer ile
temizlemenizi oneririz. Yizeye yakin ne kadar az metal varsa, 3D Ground Scan modundaki sonucunuz o kadar
iyi olur.

Magnetometer ayrica kazi sirasinda nesnelerin noktasal yerini belirlemek icin de uygundur. Buylk bir cukur
kazdiysaniz ve tespit edilen nesnenin tam olarak nerede oldugunu artik bilmiyorsaniz, hedef konumunu hizli
ve etkili bir sekilde yeniden bulabilirsiniz.

5.3.1 Magnetometer taramasi gerceklestirme

Bu modda tim 6lcim degerleri dogrudan OKM Rover UC uygulamasinda gorintilenir.

B - W6 -
O

N\

“lIIII : Connecting to the Probe ...
-'ll '... §

1 Magnetometer v 2 x

Dedektori ve akilli saati acin. Rover UC uygulamasini Dedektorle Bluetooth baglantisi otomatik olarak kurulur.

baslatin ve Magnetometer modunu secin. Bluetooth baglantisi basariyla kuruldugunda tetik LED'i

mavi yanar.

o]
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Probu yavasca her yone hareket ettirin: ileri ve geri, sola ve
saga.

Probu zemine dik tutun; dondirmekten, egmekten ve
sallamaktan kacinin.

'““IIWWWW.
“—

O

Tarama sonuclari akilli saatin ekraninda gercek zamanl
olarak gorintulenir.

Guclu bir sinyal tespit edilirse, prob tespit edilen nesnenin
tam lzerindeyken degerler en yiiksek seviyeye ulasir.
Taramayi duraklatmak icin @ devam etmek icin @
simgesine dokunun.

Taramayi bitirip uygulamanin ana mendsine donmek icin
geri okuna e dokunun.

Probu dondlirmeden yavasca ileri, geri ve yana dogru hareket edin. Prob her zaman zemine dik olmalidir.

Probu egmeyin, sallamayin veya DONDURMEYIN.

5.3.2 Zemin dengeleme yapma

Asagidaki durumlarda zemin dengeleme yapin:

e probu hareket ettirmediginiz halde en basta hedef gostergeleri aliyorsaniz veya

e tarama sirasinda sinyaliniz dengesiz hale geliyorsa.

Zemin dengeleme yapmak icin "-F:f‘ tusuna basin. Magnetometer’in ylizeydeki veya ylizeye yakin metal hurdaya

ya da kirliliklere de tepki verebilecegini unutmayin. Zemin dengeleme sirasinda probun boyle bir parazit

kaynaginin tUzerinde olmamasina dikkat edin. Ayrica probu zemine dik tutun ve hareket ettirmeyin.
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Dedektor yeniden dengelendikten sonra taramaniza devam edebilirsiniz.

Zemin dengeleme istediginiz kadar sik yapilabilir.

5.4 PINPOINTER

Adindan da anlasilacagi gibi Pinpointer, olasi hedeflerin daha hassas noktasal olarak bulunmasini saglar.
Ayrica ferromanyetik ve ferromanyetik olmayan metaller ile tineller, bosluklar ve oyuklar arasinda temel bir

hedef ayrimi sunar.

Bu mod genellikle 3D Ground Scan modunda eksiksiz bir dlciim yaptiktan sonra kullanilir. Oncelikle tespit
edilen yapinin ayrintili analizine yarar. 3D Ground Scan tarama sonuclarinin degerlendirilmesiyle konumu

belirlenen bir nesnenin yerini tespit edebilirsiniz.

5.4.1 Pinpointer taramasi gerceklestirme

Bu modda tim dlciim degerleri dogrudan OKM Rover UC uygulamasinda gorintilenir.

N o o WfG) e o
O

N\

Connecting to the Probe ...

3
i e

Pinpointer x
1 V2

lelelele] lo]

Dedektori ve akilli saati acin. Rover UC uygulamasini Dedektorle Bluetooth baglantisi otomatik olarak kurulur.
baslatin ve Pinpointer modunu segin. Bluetooth baglantisi basariyla kuruldugunda tetik LED'i
mavi yanar.
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Probu yavasca her yone hareket ettirin: ileri ve geri, sola ve
saga.

Kenarlarinin étesine kadar 6lcim yaparak nesnenin
tamamini kapsamaya calisin. Hedefinizin net bir imzasini
elde etmek icin bunu birkac kez tekrarlayin.

Probu zemine dik tutun; dondirmekten, egmekten ve
sallamaktan kacinin.

©

.

Tarama sonuclari akilli saatin ekraninda gercek zamanl
olarak gorintulenir.

Guclu bir sinyal tespit edilirse, prob tespit edilen nesnenin
tam lzerindeyken degerler en yiiksek seviyeye ulasir.

Taramayi duraklatmak icin @ devam etmek icin @
simgesine dokunun.

Taramayi bitirip uygulamanin ana mendsine donmek icin
geri okuna e dokunun.

Noktasal arama sirasinda prob zemine dik tutulmalidir. Probu déndiirmeyin, sallamayin veya EGMEYIN!

5.4.2 Zemin dengeleme yapma

Asagidaki durumlarda zemin dengeleme yapin:

e probu hareket ettirmediginiz halde en basta hedef gostergeleri aliyorsaniz veya

e tarama sirasinda sinyaliniz dengesiz hale geliyorsa.

Zemin dengeleme yapmak icin ‘1;1‘ tusuna basin. Pinpointer’in ylizeydeki veya yilizeye yakin metal hurdaya ya

da kirliliklere de tepki verebilecegini unutmayin. Zemin dengeleme sirasinda probun boyle bir parazit

kaynaginin tzerinde olmamasina dikkat edin. Ayrica probu zemine dik tutun ve hareket ettirmeyin.

Dedektor yeniden dengelendikten sonra taramaniza devam edebilirsiniz.
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Zemin dengeleme istediginiz kadar sik yapilabilir.

5.4.3 Pinpointer taramasini degerlendirme

Pinpointer modunda tarama yaparken bir hedefin belirli 6zelliklerini tanimanizi saglayan bir veya birden fazla
farkli imza gorebilirsiniz.

Ferromanyetik metaller

Ferromanyetik hedefler pozitif-negatif bir imzaya sahiptir.

Demir gibi ferromanyetik bir metalin tipik imzasi pozitif (kirmizi) ve negatif (mavi) bir genlik icerir. Dikkatli
bakarsaniz 2 ferromanyetik imza bile gorirsiiniz. Birincisi pozitif, ikincisi negatif bir genlikle baslar. Siralama
onemli degildir; probun hareket yoniine baglidir. Probu bir yandan diger yana hareket ettirmeye devam
ederseniz bu 2 imza sirekli olarak birbirini izler.

Net imzalar elde etmek icin probu zemin lzerinde yavasca ve sabit yukseklikte hareket ettirin.

Ferromanyetik olmayan metaller

Demir disi metaller yalnizca pozitif bir imzaya sahiptir.

Demir disi bir metalin imzasinda yalnizca pozitif bir genlik (kirmizi) oldugunu gériirsiiniiz. Ana genligin yani
sira degerli metallere 6zgi kiiciik bir sapma daha vardir. Burada da genlik ve kiiciik sapmanin sirasi onemtli
degildir; tarama yonune baglidir.

Metal olmayan hedefler

Metal olmayan tim nesneler yalnizca negatif bir imzaya sahiptir.

Bosluklar, tiineller veya gomulu plastik borular ve kutular gibi metal olmayan tiim hedef ve yapilarin imzasi
yalnizca negatif bir genlik (mavi) olarak gosterilir.
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5.5 FILE EXPLORER

Jia B File Explorer EN

>

0
£

2022.04.21_21.24.27_S.v3ds
File Explorer -

v 2 Apr 21,2022 9:24:27 PM v

008000
N|=

1

Dedektori ve akilli saati acin. Rover UC uygulamasini
baslatin ve File Explorer 6gesini secin. gezinin.
Mevcut tarama dosyalarinin sayisi sagda gosterilir.

Kaydedilen tim tarama dosyalari arasinda N ve A ile

3D Ground Scan

Delete Scan EN

Do you want to delete this scan?

X V
3

Tarama dosyasini acma Tarama dosyasini silme

Taramanizi daha ayrintili analiz icin agmak Uzere istediginiz  Secili tarama dosyasini ﬁ ile silin.

tarama dosyasina dokunun. Dosya Ustten gorinimde ® 2 il onaylayin veya x ile iptal edin

acilir.

Tarama dosyasini aktarma: Devam etmek icin bkz. “6 VERI AKTARIMI", sayfa 37.
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3D Ground Scan 3D Ground Scan

iﬁ ile perspektif goriniime gecin veya sezgisel parmak Olciimiiniizii 8 ile yeniden oynatin.
hareketleriyle (kistirma / siiriikleme) gérinimii serbestce
dondirin ve dlceklendirin.

3D Ground Scan

; o)

Oynatma, taramanin tamamini hat hat gosterir.

5.6 SETTINGS
A Ayarlar menuslinde asagidaki ayarlari yapabilirsiniz:
- e Dil
N\
* Ses
' 8 e Titresim
' ‘ $
° * GPS
Settings e Uygulama tasarimi
o

e Uzunluk birimi
e Etkinlestirme

¢ Giincelleme
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CALISMA MODLARI

5.6.1 Dil

¢ l. Kullanim kolayligi icin Rover UC farkli dillerde kullanilabilir.
<> tuslariyla diller arasinda gezinin. Secilen dil otomatik olarak

uygulanir.

. - Secimden sonra tercih ettiginiz dil, arac cubugundaki simgede SO 639-
( Eng||Sh > ;-':f 1"e gore iki harfli kodla gosterilir. Su anda asagidaki diller

Select Language desteklenmektedir:

<« v

= (AR) 6bnrapcku (BG) Deutsch (DE)
EMnvika (EL) English (EN) Espariol (ES)
=4 (FA) Francais (FR) Italiano (IT)
HAGE (JA) Polski (PL) Pycckuit (RU)
Tiirkce (TR) F3Z (ZH)
5.6.2 Ses

a .. ON ve OFF arasinda gecis yapin.

3D Ground Scan ve Magnetometer modlari acilip kapatilabilen akustik
bir geri bildirim (ses) verir.

Seslerle dikkat cekmemek icin birlikte verilen Bluetooth kulakligi

%

kullanabilir veya sesi kapatabilirsiniz.

g

Akustik geri bildirimli Rover UC modlarinin ses seviyesi akilli saatin
ayarlarindan ayarlanmalidir!

e .

Settings

Media volume
J

Alarm volume

Ring volume
[ ]

Also vibrate for calls

* Magnetometer ses seviyesini akilli saatin medya ses seviyesi lUzerinden ayarlayin:

(Akilli saat) Settings > Sound > Media volume

e 3D Ground Scan ses seviyesini akilli saatin zil sesi seviyesi Gizerinden ayarlayin:

(Akilli saat) Settings > Sound > Ring volume
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5.6.3 Titresim

3D Ground Scan ve Magnetometer modlari acilip kapatilabilen dokunsal
bir geri bildirim (titresim] verir.

Bu, sesi kapaliyken dikkat cekmeden dlciim yaptiginizda cok yararlidir.

Aklnin tasarrufu icin titresimi kapatmanizi 6neririz.

00000800

T
<

5.6.4 GPS

el

3D Ground Scan’ler icin GPS koordinatlari kaydedebilirsiniz. Konum
verileri tarama dosyanizla birlikte kaydedilir ve Visualizer 3D Studio
yaziliminda daha ayrintili analiz ve belgeleme icin kullanilabilir.

GPS konumunu kaydetmek istemiyorsaniz GPS’i tamamen
kapatabilirsiniz.

%
00008000

g
<

5.6.5 Uygulama tasarimi

m Day Mode ve Night Mode uygulama tasarimlari arasinda gecis yapin.
\

Day Mode 6zellikle giinesli glinler ve aydinlik ortamlar icin uygundur.
Day Mode

Night Mode 6zellikle gece ve karanlik icin uygundur. Ayrica karanlikta
dikkat cekmemenizi saglar.

00080000

1
<
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5.6.6 Uzunluk birimi
¢ Length Unit EN Imperial ve Metric uzunluk birimleri arasinda gecis yapin.
A Imperial tim 6lcileri fit (ft) cinsinden gosterir.
Metric tim dlcileri metre (m) cinsinden gosterir.
L3 m
Metric (m)
<« v

5.6.7 Etkinlestirme

a Activation EN

08000000

Activate App

v

1

OKM Rover UC uygulamasi, birlikte
verilen Android cihazda genellikle

onceden yapilandiritmistir.

Etkinlestirme su durumlarda
gerekebilir:

e kendi Android cihazinizi kullanmak
istiyorsaniz,

e baska Android cihazlar eklemek
istiyorsaniz,

e onceden yapilandirilmis cihazi
sifirlamaniz ve uygulamayi yeniden
ylklemeniz gerekiyorsa.

Rover UC'nin ayarlar mentsiinde
Activate App 6gesini baslatin.
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Yol A: QR kodu

a Activation EN a Activation EN = ?

Lo .
BE
QR Code
2 Vi3
OKM’den otomatik etkinlestirme icin Dedektorle birlikte verilen QR kodunu
bir QR kodu aldiysaniz QR Code akilli saatin kamerasiyla tarayin.

secenegini secin.

Yol B: Manuel

Serial Number EN (2 Activation Code EN. (7

sae
RIS

2 Manual 3 | - v

Sorun varsa veya QR kodunuz yoksa Sonraki adimda OKM Rover UC'nin seri ~ Sonraki adimda OKM Rover UC'nin
Manual secenegini secin. numarasini girin. etkinlestirme kodunu girin.

Etkinlestirmeyi tamamlama

@ Activation EN 7

Activation successful.

s Vv

Etkinlestirmeyi J ile onaylayin.

Etkinlestirme basarisiz olduysa litfen
tekrar deneyin ve girilen tim verilerin
dogru olup olmadigini kontrol edin.
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5.6.8 Giincelleme

¢ Update

K2

r R Update App

5.7 INFORMATION

Android akilli saatinizin Wi-Fi'sinin etkin ve internete bagli oldugundan
emin olun.

Yeni giincellemeleri aramak icin dokunun. Bu birkac saniye siirer.

En son siiriime zaten sahipseniz “No new update available” mesaji
gb'rUnUr.J ile onaylayin.
Aksi takdirde yeni glincellemeyi indirip yikleyin.

Bu boliim dedektorle ilgili bilgileri gosterir:

* Uygulama siirimii / teleskopik probun yazilimi

e Serinumarasi

* OKM iletisim bilgileri

e

Information

E
>

o Information EN

Version: 2.0/2.0
Serial Number: 123456-7

@ www.okmdetectors.com
b4 info@okmdetectors.com
, +49 3447 4993000

900000

©2022 by OKM GmbH, Germany.

e All rights reserved.
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BOLUM 6

Veri aktarimi

6.1 BLUETOOTH ESLESTIRME

Tarama verilerini Visualizer 3D Studio yazilimina ilk kez aktarmadan dnce bilgisayarinizin Bluetooth’'unun OKM

Rover UC uygulamanizla eslestirilmesi gerekir.

E File Explorer EN E File Transfer EN |2

Device: OKM Rover UC

a0

D Status: '(;C’z.

1
e Start File Import in
—b: I 1 Visualizer 3D Studio
2022.04.21_21.24.27_S.v3ds Dﬂ
1 Apr 21, 2022 9:24:27 PM 2
Akilli saati acin. Rover UC uygulamasini baslatin ve File Aktarim baslatildiktan sonra uygulama, Visualizer 3D Studio
Explorer Ggesini secin. ylkli dizisti bilgisayarla Bluetooth baglantisi kurmaya

calisir.
Taramalarin aktarimini baslatmak icin a simgesine Y

dokunun.

Ilk Bluetooth eslestirmesinde diziistii bilgisayarda asagidaki adimlari uygulayin: n simgesine tiklayin ve

Settings > Devices 6gesini acin:

3

Windows Update
Last cheched 7 hours
e OKM OKM - e
Local Account Web browsing
. % Restere
Documents B ——
Pictures [ Fina a setung |
Settings
‘I_]‘ Display. scund. notifications I Fjj Bluetocth, printers. mouse I H

Power e

@ Network & internet (i) Personaization _

Wo-Fi, meplare mode. VEN "= Rackground, lock sereen, colony
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VERI AKTARIMI

@ Home

Devices

S Bluetooth & other devices
& Printers & scanners

0 Mouse

& Typing

of Pen & Windows Ink

| () AutoPlay

Bluetooth & other devices

4 Add Bluetooth or other device Add a dE'Vice

he kind ot device you want to add,

Bluetooth

n .
o Bluelvoth

Mice, keyboards, pens, or audso and other kinds of Blueto

Now discoverable as “OKM-WEBHOST”

Mouse, keyboard, & pen Wireless display or dock
- USB Keyboard Wireless monitors, TVs, or PCs that use Miracast, or wireless docks

O USB Optical Mouse

Bluetooth'un etkin oldugundan emin olun.

Ardindan Add Bluetooth or other device 6gesine tiklayin. Ardindan Bluetooth 6gesine tiklayin.

5

“Add Bluetooth or other device” iletisim kutusunda Bluetooth ve OKM Rover UC 6gelerini secin. Baglanmak icin

PIN’i onaylayin:

Add a device

N sre your device 15 turmed on and discoverable. S

U OKM Rower LK

Your device is ready to go!

I:J OKM Rover U

Cancel

Done 6gesine tiklayarak onaylayin.

1. Akilli saatte Pair 6gesine dokunun.

2. Windows iletisim kutusunda Connect 6gesine tiklayin.

Yapay zeka tarafindan olusturulan ceviri
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6

iletisim penceresinde asagi kaydirin ve More Bluetooth options 6gesini secin.

o

@ Home Bluetooth & other devices
Options COMPorts  Hardware
| Prda swuing 2l Tum on Sostocth even fester
Devices D BN o A i U o T s This PC is using the COM (serial) ports listed below. To determine
whether you need a COM port, read the documentation that came
% Buctooth & other devices with your Bluetooth device.
S Printers & scanners Related settings
Port Direction Name
0 Moue

COM14 Incomin Rover UC
= Typing play sett -
COM15 Outgoing  Rover UC "Transfer' I

# ot ik =]

Cihazinizin acik oldugundan emin olun.

Yeni iletisim penceresinde COM Ports sekmesini secin ve
OKM Rover UC ‘Transfer’icin portu not edin. Bu port dosya
ice aktarimiicin gereklidir, bkz. “6.2 TARAMA VERILERINI
BLUETOOTH ILE iCE AKTARMA", sayfa 39.

6.2 TARAMA VERILERINi BLUETOOTH iLE iCE AKTARMA

“6.1 BLUETOOTH ESLESTIRME", sayfa 37 boliimiindeki adimlari uyguladiginizdan emin olun.

6 File Explorer EN E File Transfer EN |7

Device: OKM Rover UC

D Status: '2.}’.2.
£l

1
- Start File Importin
1 Visualizer 3D Studio
2022.04.21_21.24.27_S.v3ds DE
1 Apr 21,2022 9:24:27 PM 2
Akilli saati acin. Rover UC uygulamasini baslatin ve File Aktarim baslatildiktan sonra uygulama, Visualizer 3D Studio
Explorer 6gesini secin. ylklu dizlsti bilgisayarla Bluetooth baglantisi kurmaya

Taramalarin aktarimini baslatmak icin -’: I simgesine caligir.

dokunun. Rover UC uygulamasini ilk kez eslestiriyorsaniz “6.1
BLUETOOTH ESLESTIRME”, sayfa 37 boliimiindeki adimlari
uyguladiginizdan emin olun.
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VERI AKTARIMI

Visualizer 3D Studio yazilimini baslatin ve menuiden File > Listeden “Rover UC (version 2.0 or higher]” 6gesini secin ve
Import 6gesini secin ya da ana arac cubugundaki Next diigmesine tiklayin.

simgesine tiklayin.

Dogru arayiizi (COM portu, bkz. “6.1 BLUETOOTH Tium dosyalar listelenene kadar kisa bir siire bekleyin.
ESLESTIRME”, sayfa 37, adim 6) secin ve s/ OK Dizlstu bilgisayara aktarmak ve Visualizer 3D Studio’ya ice
digmesine tiklayin. aktarmak istediginiz tarama dosyalarini isaretleyin.
Bluetooth baglantisi kurulur. Dosya listesine sag tiklayarak ek secim secenekleri iceren

bir baglam menisi acabilirsiniz.
Dosyalariniz icin bir ice aktarma dizini secmeyi unutmayin.

Aktarilan tim tarama dosyalarini aktarimdan sonra
cihazdan silmek istiyorsaniz “Delete all ..." onay kutusunu
isaretleyin.

ice aktarmayi tamamlamak icin / OK ile onaylayin.
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E File Transfer EN 2

Device: OKM Rover UC

-

Start File Import in
Visualizer 3D Studio

&= =
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VERI AKTARIMI

6.3 TARAMA VERILERINi KABLO iLE iCE AKTARMA

Alternatif olarak tarama dosyalarinizi kabloyla da aktarabilirsiniz. Bunun icin Rover UC akilli saatinin teslimat

kapsamindaki sarj kablosunu kullanin.

- N

1

Akilli saati acin ve sarj kablosunu baglayin. Ana ekrana dénmek icin saga kaydirin.

Akilli saat simdi sarj ekranini gosterir: Settings 6gesine dokunun, yukari kaydirin ve Connect
6gesini secin:

(L) Appistsyie

b Gesture
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VERI AKTARIMI

Use USB to

¥ Settings

O Charge this device
Just charge this device

Setting up a device

A A

© Toanefer e We're setting up 'DM100",

Transfer files to another device

O Transfer photos (PTP)
Transfer photos or files if MTP is not supported (PTP)

Bilgisayariniz Rover UC akilli saatinizi tanidiginda ...

CANCEL
¥ Settings

USB 6gesini secin. D . = d
USB icin varsayilan ayar Charge this device seklindedir. evice is rea y

Transfer files §esini secin ve saga kaydirarak ana ekrana "MTP 15 set u p an d ready t
donin. )

B open + | [ seiectan
A ,

by B & Select none
Pin to Quick Paste ) Move Delete Rename  Ne Properties
access P t t - f <

fist Invert selection

Clipboard Organize New Open Select Clipboard Organize New Open

- 2+ M > TisPC > DMI100 v o a A - N < data > com.okmdetectors.roveruc_c_watch > files v

[ This PC ‘"fgemn‘ shared storage I This PC thumbnail - :;:: 08.31_18.26.44 S.v3ds
3D Objects 5 GB free of 11,0 GB 3D Objects 5
J J]

[ Desktop I Desktop D\ 2022.08.31.18.36.28 S.v3ds N\ 2022
& om0 & om0 | . . F | °

08.31_18.45.39_S.v3ds

Documents %] Documents

& Downloads 8 Downisads ::v:z‘aa.sues‘ss,svsasr
D Music D Music °
&) Pictures & Pictures ~ 08.31_19.53.00_S.v3ds
B Videos ° B Videos St .
1item 1item selected & 12 items =l
... saat Windows Gezgini'nde This PC altina eklenir. Cihazi .v3ds dosyalarini bilgisayariniza kopyalayin. Ardindan .v3ds
secin ve Internal shared storage klasorinu acin: dosyalarini Visualizer 3D Studio’da acabilirsiniz.

Android > data > com.okmdetectors.roveruc_c_watch >
files

@ Dedektoriiniizin kullanimi, 3D Ground Scan’lerin optimizasyonu ve tarama analizleri hakkinda
daha fazla bilgiyi asagidaki belgelerde bulabilirsiniz:

Rover UC egitim videolari ve egitimler
www.okmdetectors.com/rover-uc-tutorials
www.okmdetectors.com/youtube-playlist-rover-uc

3D Ground Scan Guide: taramalari hazirlama, gerceklestirme ve optimize etme
www.okmdetectors.com/ground-scan-guide

Visualizer 3D Studio belgeleri: 3D tarama goriintiilerini analiz etme ve diizenleme
www.okmdetectors.com/blogs/v3ds-documentation/analyzing-and-editing-3d-scan-images
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OKM GERMAN DETECTORS

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

Benzersiz tespit teknolojimiz gomiili nesneleri ve yapilari gorinur kilar.

OKM Tiirkiye
Go6ksu mah. Gazi bulvari No: 461/20 | 07260 Kepez, Antalya | Tiirkiye

L. +90549 179 06 07 % info@okm-turkiye.com ® www.okm-turkiye.com/tr fRCR N ~ B 4
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