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Giris N@

Bu kilavuz, Primero MD15 dedektordnun kullanimiicin temel basvuru kaynagi
olarak hazirlanmistir. Kullanicinin dedektért dogru ve hassas sekilde galistirmasina
yardimci olmayi ve arazi arastirmasinin tim asamalarinda cihazin sundugu farkli
sistemlerden en verimli sekilde yararlanmasini amaclamaktadir.

Primero MD15 dedektoru; tespit, analiz ve yeralti goruntileme teknolojilerini bir
araya getiren dort kapsamli sistem grubunu entegre eden ¢ok sistemli bir tespit
platformu olarak ¢alismaktadir. Bu sistemler, kullanicinin genis alanlarin ilk kesfinden
baslayarak dogrulama ve analiz asamalarina ilerlemesine ve nihayet kazi dncesinde
hedefin hassas sekilde konumlandiriimasina kadar uzanan arama operasyonlarini
gerceklestirmesine olanak tanir.

Sistemlerin cesitliligi ve calisma mekanizmalarindaki farkliliklar nedeniyle, opti-
mum sonuclarin elde edilmesi; her sistemin calisma prensibinin dogru sekilde
anlasiimasina ve hedef tard, zemin 6zellikleri ve arama ortamina uygun sistemin
secilmesine baglidir. Bu dogrultuda, s6z konusu ilkelerin sahada pratik olarak uygu-
lanmasina yardimci olmak amaciyla bu kilavuz, acik ve anlasilir talimatlar sunacak
sekilde hazirlanmistir.

Bu kilavuz, iki farkl kullanici grubuna uygun olacak sekilde tasarlanmistir:

Baslangic Seviyesindeki Kullanici
Primero MD15 dedektortinU ilk kez kullanan, dogru kullanim prosedrind adim adim égrenmek
isteyen ve arama sUrecine giris asamasinda otomatik sistemlerden yararlanan kullanicidr.

Profesyonel Kullanici
Saha deneyimine sahip kullanicilar, kesif ekipleri ve manuel ayarlar ile gelismis analiz
yeteneklerinden yararlanan uzman arastirma gruplaridir.

Tesekkiir

Primero MD15 dedektérunu tercih ettiginiz icin tesekkir ederiz.

Bu kilavuz, dedektort verimli bir sekilde kullanmaniza ve saha galismalariniz sirasinda mumkdn
olan en yulksek performansi elde etmenize yardimci olmak amaciyla hazirlanmistir.

Kullanima baslamadan 6nce bu kilavuzu dikkatlice okumanizi ve dogru sonuclar
ile guvenli, kararh bir kullanim dene yimi saglamak icin burada yer alan yénerge ve

talimatlara uymanizi éneririz.
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Guvenlik Talimatlan ve Uyarilar N'EB>

Guvenlik talimatlarina uyulmasi, Primero MD15 dedektéranudn dogru ve guvenli sekilde
calistinimasi ve arazi arama operasyonlari sirasinda dogru sonuglar elde edilmesi igin
temel bir gerekliliktir.

Bu talimatlara uyulmamasi, hatali okumalara neden olabilir veya hem kullanicrtyl hem
de dedektoru gereksiz risklere maruz birakabilir.

Genel Glivenlik Talimatlar::

&) Dedektéri yalnizea bu kilavuzda belirtilen kullanim amaglari dogrultusunda kullanin.
@ Dedektori agmayin ve i¢ bilesenlerinde herhangi bir degisiklik yapmayin. Aksi
takdirde bilesenler zarar goérebilir veya garanti gecersiz hale gelebilir.

(@ Dedektdr yalnizca saha galismasi prosedurlerine hakim, egitim almis yetiskinler
tarafindan kullaniimalidir.

& Siddetli yagmur veya yogun kum firtinasi gibi asiri hava kosullarinda dedektor
kullanmaktan kaginin.

Parazit Kaynaklarindan Kacinma
Primero MD15 dedektdrinin bir¢ok sistemi sinyal alimi ve analizine dayandigindan,
asagidaki hususlara dikkat edilmelidir:
Elektromanyetik Parazit Kaynaklarindan Uzak Durun:
YUksek gerilim hatlari.
iletisim kuleleri.
+ Radyo verici istasyonlari.

Arama Alanindaki Yakin Metal Nesnelerden Kaginin:
« Araclar.

Metal el aletleri.

Cep telefonlari.
« Takilar ve kol saatleri.

! Uyan

Yakindaki parazit kaynaklarinin varligi asagidaki sorunlara yol acabilir:
Yanlis sinyaller—> Hedefleme dogrulugunun azalmasi—> Glvenilir olmayan sonuclar




Guvenlik Talimatlan ve Uyarilar N'EB>

Saha Operasyonlari Sirasinda Giivenlik Talimatlar::
Dedektorun, kullanim bélimlerinde aciklandigi sekilde dogru tagindigindan
emin olun.

+ Kalibrasyon veya 6lcum sirasinda dedektért sabit bir konumda tutun.
Hassas olcumler sirasinda ayarlari degistirmeyin veya sistemler arasinda
gecis yapmayin.

« Takip veya yeralti géruntuleme islemleri sirasinda hizl ya da dizensiz hareketlerden
kaginin.

Problar ve Yer Araclari icin Giivenlik Talimatlari
Jeofizik sistemler veya yeralti gérintileme sistemleri kullanilirken:
Yaralanma veya kayma riskini 6nlemek icin zemin problarini dikkatlice yerlestirin.
« Problarin zemine dik sekilde konumlandirildigindan ve topraga saglam bicimde
sabitlendiginden emin olun.
Olgtm islemi sirasinda prob uglarina veya kablolara dokunmayin.
« Arama islemine baslamadan &nce tUm kablolarin ve baglanti kelepcelerinin dogru
sekilde baglandigini kontrol edin.

Elektrik ve Batarya Giivenlik Talimatlari
Yalnizca dedektorle birlikte verilen veya Uretici tarafindan 6nerilen sarj cihazini
kullanin.

« Dedektdért nemli ortamlarda veya su kaynaklarinin yakininda sarj etmeyin.
DedektorU, bataryasi tamamen bosalmis durumda uzun sUre saklamayin.

Onemli Not

GuUvenlik talimatlarina uyulmasi yalnizca kullaniciyl ve dedektort korumakla
kalmaz, ayni zamanda asagidaki avantajlari da saglar:

Sonug¢ dogrulugunun artirimasi + Yanhs sinyallerin azaltiimasi + Zorlu saha
kosullarinda kararli performansin surdurudlmesi.




Paket icerigi |EBD

Primero MD15 dedektory, tim bilesenleri tasima ve farkli saha kosullarinda kullanim sirasinda
korumak Uzere tasarlanmis dayanikli bir saha tasima ¢antasi ile birlikte sunulmaktadir. Canta
icerigi, dedektorin entegre sistemi kapsaminda tim parcalarin tam uyum icinde calismasini
saflayacak sekilde dUzenlenmistir.

icerik
Canta asagidaki bilesenleri icermektedir:

Primero MD15 Dedektord Ana Kontrol Unitesi
Ekran, kontrol araylzu ve dedektorun dahili islem sistemlerini igerir.

Uzun Menzilli Arama Antenleri ve Sensorleri
Uzun menzili tespit sistemleriyle (Otomatik, Manuel ve fyonik modlar) kullaniimak Gzere tasarlanmistrr.

Uzatma Safti (Ana Dedektor Safti)
3 Dedektorun tasinmasi ve ana Unitenin yani sira arama aparatinin kolun 6n kismina monte
edilmesi igin kullanilir. Saha taramalari sirasinda uzunlugu ve ¢alisma agisi ayarlanabilir.

Yeralti Gérantuleme Sistemi Aksesuarlari
Goruntuleme Tarayicisi (Imaging Scanner) ve Gradio Smart sensorinG igerir.
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Paket icerigi NliBD

Jeofizik Sistem Baglanti Kutusu
Jeofizik sistemlerin galistirimasi sirasinda zemin problarini dedektére baglamak igin kullanilir.

5

Jeofizik Zemin Problari
Toprak direncini ve elektriksel sinyal tepkisini 6lgmek ve analiz etmek icin kullanilir.

Baglanti Kablolari ve Kelepceler
7 Problarin ve baglanti kutusunun ana dedektér Unitesine glvenli sekilde baglanmasi icin

tasarlanmigtir.




Paket icerigi NliBD

Farkli Boyutlarda iki Arama Bobini
EFM teknolojisine sahip sistemlerle birlikte, yUzeye yakin ve orta derinlikteki hedeflerin tespiti
icin kullanilir.

Tablet Cihazi

Yeralti gérunttleme sistemine ait sonuglarin 6zel yazilim araciligiyla gérintilenmesi ve analiz
edilmesiicin kullanilir.

Sarj Cihazi

Dedektér bataryasini onaylanmis teknik 6zelliklere uygun sekilde sarj etmekicin tasarlanmistir.

Profesyonel Kulaklik

1 S . . -
Arama operasyonlari sirasinda sesli sinyallerin daha net algilanmasini saglamak i¢in kullanilir.

Kullanim Kilavuzu ve Garanti Belgesi

2 Kullanim talimatlarini ve temel yénergeleri, ayrica garanti belgesi ve kalite sertifikasini igerir.

Onemli Notlar

Bazi bilesenler, dedektdrdn modeline veya teslim edilen paketin icerigine bagl olarak farklilik
gOsterebilir.

Ik kullanimdan 6nce tim bilesenlerin eksiksiz oldugundan emin olun.

Herhangi bir parcanin eksik veya hasarli olmasi durumunda dedektért calistirmamaniz ve derhal
tedarikgiyle iletisime gecmeniz tavsiye edilir.

9 A



Teknik Ozellikler NliBD

Ozellik ‘ Teknik Deger

Arama Prensibi 15 arama sistemine sahip ¢ok sistemli tespit ve islevsel platform
islem Tar{ Gelismis sinyal isleme mimarisi

islemci ARM Mikrodenetleyici - 32 bit

Ekran Renkli TFT ekran, WVGA ¢6zUnurltk 800 x 480

Ana Batarya Dahili - 12V / 3500 mAh

GUg Tuketimi Ortalama 400 mA

5 saate kadar (ekran parlakligi, ses seviyesi ve aktif islevlere bagl olarak

Batarya Calisma SUrest | o sisikiik gosterebilin

Sarj Girisi USB Type-C / PD

Bellek Kapasitesi En fazla 50 kayit

Ses Cikisl YUksek kaliteli ses

Sesli Uyarilar Evet, tum islevlerde tam ses seviyesi kontrolU ile
Titresimli Uyari Evet, istege bagl

Bluetooth Evet, 2,4 GHz, -80 dBm'ye kadar hassasiyet

Dil Destegi Evet, 8 dili destekler

Tarih ve Saat Evet

Parola Korumasi Evet, sifirlanabilir veya devre disi birakilabilir

Monte Edilmis Dedektdr | Ranges from 49 x 21 x 15 cm up to 140 x 44 x 24 cm, depending on the
Boyutlari active system

Dis Ambalaj Boyutlari 88 x52x20cm
Toplam Agirlik (Tasima

Cantasi Dahil) 89kg

Dis Ambalaj ile Birlikte

Agirlik 10.2kg

Galisma Sicakligi -10 °C ile +60 °C arasl

Depolama Sicakligi -10 °C ile +80 °C arasi

Nem Orani %100%e kadar nem seviyelerinde calistirilabilir ve depolanabilir
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Genel Bakis N@

Primero MD15 dedektdrl, merkezi bir kontrol Unitesinin yani sira tek bir entegre platform
icerisinde birlikte calisan cesitli aksesuarlar ve arama sistemlerini iceren butunlesik bir yapi
olarak tasarlanmistir.

Dedektdr bilesenlerini ve her bir parcanin islevini anlamak, sistemlerin dogru sekilde galistinimasini
saglar ve saha kullanimi sirasinda olusabilecek hatalari dnlemeye yardimci olur.

Sarj Portu

Dedektoriin Ana Bilesenleri
Ana Unite
Ana Unite, dedektérin merkezi kontrol ve islem merkezi olarak gérev yapar ve asagidaki
bilesenleriicerir:

Ekran.

Kontrol dugmeleri.

Aksesuar baglanti portlari.

TUm arama modlarina 6zel islem sistemleri.
Ana Unite; arama sistemlerini segmek, ayarlari dizenlemek, sonuglar géranttlemek ve élgim
ile kalibrasyon islemlerini gergeklestirmek icin kullanilir.

Baglanti Portlari
Dedektor, asagidaki bilesenlerin baglanabilmesi icin gesitli 6zel baglanti portlaryla donatiimistir:
Uzun menzilli antenler ve tespit sistemleri.
Yeralti goranttleme araclari ve sistemleri.
Jeofizik sistem baglanti kutusu.
Sarj cihazi ve kulaklik.
Herhangi bir arama sistemini etkinlestirmeden 6nce, her aksesuarin dogru porta baglandigin-
dan emin olun.
y ____________________________________AEaiew 4



Genel Bakis N@

Uzun Menzilli Arama Antenleri

Bu grup, yuksek kazancli anteni ve hareketli antenleri icerir. Uzun menzilli tespit sistem-
leriyle birlikte kullanilir ve asagidaki islevleri yerine getirir:

+ Hedef sinyallerini almak.

«  Kullaniciyr hedef konumuna yonlendirmek.

-z takip islemlerine ve hedef noktasinin hassas sekilde belirlenmesine yardimci olmak.
Dogru yonlendirme saglanabilmesi icin antenlerin uygun sekilde monte edilmesi ve dedektérin
dogru pozisyonda tutulmasi gerekmektedir.

Yeralti Goriintiileme Araclari ve Sistemleri

Bu sistemler sunlariicerir:

+  Goruntuleme Tarayicisi (Imaging Scanner).

« Gradio Smart Sensoru.

Bu araclar, yeraltinin iki boyutlu veya U¢ boyutlu gérantUlerini olusturmak icin kullanilir.
Boylece hedefin seklinin belirlenmesine, derinliginin tahmin edilmesine ve metaller ile bosluk-
larin birbirinden ayirt edilmesine yardimci olur.

Jeofizik Zemin Problari

Jeofizik sistemlerle birlikte kullanilan bu problar asa§idaki islevleri yerine getirir:
«  Toprak direncini dlcmek.

«  Elektriksel sinyalleri analiz etmek.

«  Suve metalleri tespit etmek.

Problar, 6zel baglanti kutusu araciligiyla dedektore baglanir.

Arama Bobinleri

Arama bobinleri, EFM teknolojisine sahip sistemlerle birlikte kullanilir ve farkli boyutlarda
sunulur. Farkh hedef turlerine uyum saglamak amaciyla tasarlanmistir:

+  KlgUk hedefler.

«  Orta bUyUklUkteki hedefler.

+  BUyUk hedefler.

Uygun bobin, arama tirtne ve hedefin ¢zelliklerine gore secilmelidir.

Onemli Notlar

Her bir bilesenin islevini anlamak ve dogru sekilde kullanmak, farkli sistemlerin
calistinlmasina veya herhangi bir saha arama operasyonuna baslamadan 6nce
atilmasi gereken temel bir adimdir.
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Kullanici Araylzu ve Kontrol NliB)

Primero MD15 dedektdérindn kullanici araylzu; kontrol elemanlari, menuler, simgeler
ve ekran gostergelerinden olusur. Bu araylz, saha operasyonlari sirasinda dedektérun
dogru ve hassas sekilde kontrol edilmesini saglar.

Ekran (Kullanici Arayiizii)
Dedektor ekrani, arama sistemlerine iliskin tim ¢alisma bilgilerini géruntutler. Bunlar
sunlarricerir:

Mevcut sistem durumu.

Sinyal ve yon gostergeleri.

Grafikler ve yeralti gérinttleme gorselleri.

Uyari mesajlari ve baglanti durumu.
Ekran arayUzU, farkli isik kosullarinda net ve kolay okunabilir olacak sekilde tasarlanmistir.
Duzenli yapisi sayesinde kullanici, hareket halindeyken sonuglari verimli bir sekilde takip
edebilir.

Tablet Bluetooth baglanti durumu

/_o

Batarya durumu Genel ses durumu Saat
[ o
D

=332+ Derinlik Mesafe
= 70m 3000 m @

Otomatik Uzun Menzilli Sistem

J/®

SO O\

y _______aapkaay 4



Kullanici Araylzu ve Kontrol NliB>

Ana Menii

Dedektér acildiginda, kullanicinin asagidaki sistemlere erismesini saglayan ana menu
goruantulenir:

Uzun Menzilli Tespit Sistemleri

Ug farkli sistemden olusur:

1. Otomatik Uzun Menzilli Sistem.

2. Manuel Uzun Menzilli Sistem.

3. lyonik uzun menzilli sistem.

Jeofizik Tespit Sistemleri

Ug farkli sistemden olusur:

4. Otomatik Jeofizik Sistem.

5. Manuel jeofizik sistem.

6. Jeofizik Gorantlleme Sistemi.

EFM Teknolojili Tespit Sistemleri
Bes farkli sistemden olusur:

7. Spektrum analizér sistemi.

8. Grafik sistemi.

9. Ayrim sistemi.

10. Pinpointer sistemi.

1. Hizl tarama sistemi.

Yeralti Gorlintiileme Sistemleri
Dort farkli sistemden olusur:

12. Canli tarama sistemi.

13. Akilli Gradio sistemi.

14. Zemin gérunttleme sistemi.
15. Zemin sonar sistemi.

istenen sistem veya segenek, gezinme dugmeleri kullanilarak segilir ve Onay / @ duagmesi
ile etkinlegtirilir.
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Kullanici Araylzu ve Kontrol N'EB>

D 75% | Pinpointer sistemi

=
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Sinyal Gostergeleri ve Kontrol
Hassasiyet Gostergesi (Sensitivity):

Hassasiyet goéstergesi, dedektdérun hedeflerden alinan sinyallere verdigi tepki
seviyesini gosterir.

Hassasiyet degerinin artirlmasi, dedektérin zayif sinyalleri algilama yetenegini
gelistirir. Ancak bazi ortamlarda, parazit kaynaklarina karsi duyarhihgi da artirabilir.

Kazanc Gostergesi (Gain):

.

Kazanc gostergesi, hedeften alinan sinyalin alindiktan sonra ne 6lgtde yUkseltildigini
gosterir.

Kazang ayari, sinyal alim surecini etkilemeden ekranda gortnttlenen sinyalin netligini
artinr.

Kazang, hassasiyet degeri uygun sekilde ayarlandiktan sonra sinyal okunabilirligini iy-
ilestirmek amaciyla kullanilir.

Not

Hassasiyet ve kazang¢ degerlerinin; zemin kosullarl, istenmeyen metallerden

kaynaklanan parazit seviyesi ve kullanilan arama sisteminin tdrune gore
ayarlanmasi tavsiye edilir.
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Kontrol Digmeleri I V‘EB,

g

k@ . o

®OFO O\

Agma / Kapatma Dugmesi
Dedektdru agmak veya kapatmak icin kullanilir.

Geri Dugmesi
Onceki mentye dénmek veya mevcut sistemden gikmak icin kullanilir.

Yén Dagmeleri
Sistemleri segcmek ve kullanici araydzundeki menuler arasinda gezinmek icin kullanilir.

OK / Onay Dugmesi
Bir sisteme girmek, secimleri onaylamak ve bir sonraki ekrana gegmek icin kullanilir.

Hizli Ayarlar Dugmesi
Hizli ayarlar mendsunt gorantilemek igin basilir.

Tutma Kolu Dugmesi
Aktif sisteme bagli olarak 6lgim baslatma veya zemin dengeleme islemini gergeklestirme gibi
hizli komutlari yaratmek icin kullanilir.

ARy 16 A



Montaqj N‘@

Primero MD15 dedektérinun ve aksesuarlarinin montaj islemleri, calisma éncesinde dogru sirayla
gerceklestiriimelidir. Bu, saha operasyonlari sirasinda kararlilidi, 6lcim dogrulugunu ve guvenli kullanimi
saglamak acisindan énemlidir. 3

Tasima Safti ve Uzatma Saftinin Montaj:

Tasima saftinin kilidini agin.

Uzatma saftini, istenen uzunluga ulasincaya kadar tasima saftinin igine yerlestirin. Arama aparatinin
2 zemin yUzeyine paralel kalmasini saglayacak ve dedektérin rahat kullaniimasina olanak taniyacak
sekilde uzunlugu ayarlayin.

Kullanim sirasinda saftin sabit kalmasini saglamak i¢in uzatma safti kilidini gvenli sekilde kapatin.

Ana Unitenin Montaji:

Taslyici aparat Uzerindeki acgikliklari, saft Gzerindeki montaj delikleriyle hizalayin.
Vidalari belirlenen yuvalara yerlestirin.

n Dedektor tutma kolunu, tasima safti Gzerindeki tasiyici aparata yerlestirin.

Somunlari, ana Unitenin taslyici aparat icinde guivenli sekilde sabitlenmesini saglayacak dlctde sikin.

Gorlintiileme Tarayicisinin Montaji:

Goruntuleme tarayicisini uzatma saftinin 6n kismiyla hizalayin ve sabitleme civatasini
takarak tarayiclyr monte edin..

Tarayici acisini zemin yUzeyine paralel olacak sekilde ayarlayin, ardindan somunu tamamen
sabitlenene kadar sikin.

Tarayicl kablosunu, asir sikmadan uzatma safti etrafina dlizgin sekilde sarin.

T Tarayici konnektérdnU ana Unitenin 6n kismindaki 6zel baglanti portuna takin ve sistemi et-
kinlestirmeden 6nce baglantinin saglam oldugundan emin olun.

17




Arama Bobininin Montaji:

1 Arama bobinini (C1veya C2) uzatma saftinin 6n kismina takin ve ilgili montaj civatasini yerlestirin. Bobin
acisini zemin ylzeyine paralel olacak sekilde ayarlayin.

Bobin tamamen sabitlenene kadar somunu sikin.
Bobin kablosunu, asin skkmadan uzatma safti etrafina dizgin sekilde sarin.

4 Bobin konnektérind ana Unitenin 6n kismindaki 6zel baglanti portuna takin ve sistemi
etkinlestirmeden 6nce baglantinin glvenli oldugundan emin olun.

Gradio Smart Sensodriiniin Montaj:

_ Gradio Smart sensérunun ucunu, ana Unitenin 6n kismindaki 6zel baglanti portuyla hizalayin.
Sensory, yerine dogru sekilde oturana kadar ana Uniteye dogru itin.
Sensér tamamen kilitlenene kadar ana Uniteye dogru bastirin.
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Yiiksek Kazanch Antenin Montaji:

YUksek kazancl antenin ucunu, ana Unitenin 6n kismindaki 6zel baglanti portuyla hizalayin.
Anteni, yerine dogru sekilde oturana kadar ana Uniteye dogru itin.

Anten tamamen kilitlenene kadar ana Uniteye dogru bastirin.

Hareketli Antenlerin Montaji:
- Hareketli antenleri, ana Unitenin 6n kisminda bulunan 6¢zel bagdlanti yuvalarina yerlestirin.
Antenleri yerine vidalayin ve baglanti yuvalarina saglam sekilde oturdugundan emin olun.

Antenlerin 6n kismini tutarak tam calisma konumuna gelinceye kadar nazikge éne dogru
cekin. Antenlerin serbestge hareket ettigini ve strtinme olmadan dizgun sekilde dondugund
kontrol edin.

3

Onemli Notlar

Hareketli antenler ve yuksek kazancli anten yalnizca uzun menzilli arama sistemlerinde
kullanilir.
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Jeofizik Problarin Montaji:

y  _auviy 4

Problari, secilen jeofizik sistem tarafindan belirlenen 6lcim hatlarinin sayisina gére arama
alanindaki zemine dik sekilde yerlestirin.

Kelepceleri ve kablolari problara baglayin.
Prob kablolarini ¢zel baglanti kutusuna baglayin..

Baglanti kutusunu ana Uniteye baglayin. Tarama sirasinda parazit olusmasini veya
kablolarin ¢ctkmasini énlemek icin tim kablolarin hareket alanindan uzak ve guvenli
sekilde konumlandirildigindan emin olun.



ik Kullanim N@

Primero MD15 dedektérinde en yuksek kararlilik ve verimlilik standartlarini saglamak icin
asagida belirtilen ilk kurulum adimlari dikkatle uygulanmalidir. Bu siraya uyulmasi, kullanicinin
gercek arama islemlerine baslamadan 6nce dedektorun tepkilerini anlamasina yardimci olur.
Bu durum, dzellikle dedektor ilk kez kullanildiginda veya yeni bir arama ortamina gére kalibre
edildiginde buyUk 6nem tasir.

Calistirma Oncesi Hazirlik

Dedektort agmadan 6nce asagidaki hususlari kontrol edin:

- Galisma sirasinda kararli voltaj saglamak i¢in dedektdr bataryasini uygun sarj cihazi ile
tamamen sarj edin.

« Elektromanyetik parazit kaynaklarindan mimkun oldugunca uzak, agik bir alan segin.

+  YUksek gerilim hatlarindan, iletisim kulelerinden, araglardan ve buyUk metal ekipmanlardan
uzak durun.

«  Cep telefonu, saat, anahtar ve vicuda yakin tasinan diger metal nesneler gibi tim kisisel
metal egyalari Gzerinizden gikarin.

Bu hazirlik asamasi kritik Gneme sahiptir; cinkU gevresel kosullar, dedektorin birgok sisteminde

sinyal dogrulugunu dogrudan etkiler.

Arama Sistemine Gore Bilesenlerin Montaji

Bilesenlerin montaji, kullanilacak sisteme baghdir ve asagidaki kurallara uygun sekilde

yapimahdir.

Uzun Menzilli Tespit Sistemleri (Otomatik veya Manuel):

«  YUksek kazancli anteni guvenli sekilde monte edin.

- Hareketli antenleri takin ve serbest hareket ettiklerinden ve dengelerinin dogru
oldugundan emin olun.

Uzun Menzilli Tespit Sistemleri (iyonik):
+ Yalnizca yUksek kazangli anteni glvenli sekilde monte edin.

EFM Teknolojili Sistemler:

- Beklenen hedef tirlne gore uygun arama bobinini segin.

«  Bobini monte edin ve kablonun bukulmeden veya gerilmeden dogru sekilde baglandigindan
emin olun.

Yeralti Goriintiileme Sistemleri:

«  Segilen sisteme bagli olarak gérintileme tarayicisini veya Gradio Smart sensérdnu
baglayin.

« Calistirmadan dnce tarama aracinin dogru sekilde sabitlendigini kontrol edin.

Jeofizik Sistemler:
« Zemin problarini topraga dik konumda ve saglam sekilde yerlestirin.
- Problari baglanti kutusuna baglayin, ardindan baglanti kutusunu ana Uniteye baglayin.

Yanlis yapilan herhangi bir baglanti, hatali sonuglara veya ekranda uyari

* mesajlarinin géruntulenmesine neden olabilir..




Ik Kullanim N@

Cihazin Acilmasi ve Hazirlik Kontrolii:
Dedektor acgilana kadar gu¢ dugmesine basili tutun.
« Ana kullanici arayUzu ekranda géruntulenene kadar bekleyin.

Acilistan Sonra:

- Batarya sarj seviyesini kontrol edin.

- Dedektorun bagl arac veya sistemi dogru sekilde tanidigindan emin olun.
Herhangi bir uyari mesaji géruntulenirse, ekranda belirtilen sorun giderilmeden arama
islemine baglamayin.
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G Ayarlar N@

PRIMERO MD15 dedektérinin Ayarlar menUsU;
dedektorun temel parametrelerini yapilandirmak,
kullanicr araylzunu ozellestirmek ve cesitli sistem
islevlerini kullanici gereksinimlerine ve saha calisma
kosullarina gére ydénetmek icin kullanilir.

Ayarlar Meniisiine Erisim

« Ayarlar simgesine ulasincaya kadar yon
dugmelerini @ kullanarak gezinin.

« Ayarlar menUsUne girmek igin @ / Onay
dugmesine basin.

Dil

Bu secenek, kullanici arayuzu dilini segmek igin

kullanilir.

« Ayarlar menustndeki Dil segenegine gidin.

« Mevcut diller listesini géruntidlemek icin @
dagmesine basin.

«Y6n dugmelerini kullanarak 9 istediginiz dili
secin.

«  Secimi onaylamak icin @ dugmesine basin.

« Ayarlar menusune geri donmek|g|n°dugme—
sine basin.

Tarih ve Saat

Bu secenek, dedektértn dahili tarih ve saat ayarlarini

yapilandirmak icin kullanilir.

« Tarih ve Saat secenegine gidin ve @ digmesine
basin.

- Degeri degistirmek icin Yukari / Asagi 4 @ yon
dugmelerini kullanin.

« Tarih ve saat alanlari arasinda gecis yapmak
icin Sag / Sol €@ yon dugmelerini kullanin.

- Islem tamamlandiktan sonra ayarlar kaydetmek
ve geri donmekicin edugmesine basin.

@@ ) 75% | = Anamena ‘ L) ‘ ‘ 11:20
A
68 G v
—
Ayarlar

LK

| 11:20

) saat
(D) ses
Depésito —
-
-

(8o ]
) saat

Ekran

Ses

Giig Modu

E Depésito

3 sluetootn
-

@|11:20

@) 75%

Bo

Ekran

sos

Giig Modu
E Depésito

3 sluetootn
-

&2 Ayariar

| 11:20

40

Zaman
@ 11:20

Tarih

g4 05 / 08 / 2025

@) 75%

@ Dil

. Ekran

)) Ses
Giig Modu
E Depésito

B Bluetooth

Qf—f Ayarlar

40| @

| 11:20

Zaman

Tarih

05 / 08 / 2025
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G Ayarlar N‘@

Ekran

Bu secenek, ekran parlakligini veya bekleme

modu ayarlarini duzenlemek icin kullanilir.

« Ayarlari yoén dugmeleriyle degistirin ve iste-
diginiz secenegi & buttons and confirm with
@ dugmesiyle onaylayin.

Ses ve Titresim

Bu segenek, ses seviyesini kontrol etmek ve titresim

modunu etkinlestirmek veya devre digi birakmak i¢gin

kullanilir.

Asagidaki islevleriigerir:

+ Genel ses seviyesi.

« Arama sesleri.

« Uyari sesleri.

- Ek bildirim yéntemi olarak titresim.

« Ayarlari yon dugmeleriyle degistirin
ve istediginiz secenedi @ digmesiyle
onaylayin.

Glic Modu

Bu segenek, dedektérin glg thketimini yonetmek

igin kullantlir.

+ Batarya tUketimini azaltmak ve galigma suresini
uzatmak amaciyla normal galisma modu ile gl¢
tasarrufu modu arasinda segim yapiimasina olanak
tanrr.

+  Ayarlar yon dugmeleriyle de@igtirln&ve istediginiz
secenegi @ dagmesiyle onaylayin.

@) 75%
B on

;A Saat
sos

Giig Modu

(=) pepssito

3 sluetootn
Lem

&2 ayariar

|40 @] 11:20

2@ Parlakiik

(C——)

(@ uyku Modu
C—

30§

@®) 75
Bo

() saat
ses

Giig Modu

(&) pepssito

3 siuetootn
-

&2 ayariar

40/ 11:20

@} Parlakiik

o C—) &

(@ uyku Modu
C— >

30S

@) 75%

&2 ayariar

|40 @] 11:20

@ Dil o)) Genel Hacim

[} saat (C—)
25z J_Z Arama sesi
)
Giig Modu

E Depésito §§§ Titresim @ ]
3 sluetootn

-

@ oil o)) Genel Hacim

[ saat 4 (—) P
J_Z Arama sesi

Se e —)
Giig Modu

Depésito £45 Titresim o
B Bluetooth

-

Bo

[ saat

Ekran
ses
@ Gic Modu

Depésito

B Bluetooth
-

§ 75+

@ Gug Tasarrufu o
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m Ayarlar

Depolama

Bu secenek, dedektor belleginde kayith verileri yo-

netmek icin kullanilir.

Asagidaki islevleri igerir:

« Kayith verilerin géranttlenmesi.

« Arama islemleri sirasinda kaydedilen verilerin
yonetilmesi.

Bluetooth
Bu secenek, Bluetooth baglantisini etkinlestirmek
veya devre disi birakmak icin kullanilir.

Dedektorun uyumlu aksesuarlar veya harici cihazlarla
eslestirimesi sirasinda kablosuz Bluetooth islevini
kontrol eder.

B on

[ saat

Ekran

sos

Giig Modu

(3]

AR

@) 75%

001 Imaging 04/04/2025 04:55
002 Imaging 04/04/2025 05:15
003 Imaging 04/04/2025 05:18

Zemin goriintileme sistemni ‘ ‘[ﬂ ‘ Q ‘ 11:20

Hedef kontrolii
Deger: 0 %
Derinlik: 0 m

Bo

) saat
Ekran

Ses

Giig Modu
(&) pepssito

g Kapal

g Bluetooth (® ]

|l 1120

g Acik

e Bluetooth [ ]

@) 75% | &2 Avarlar

Bo

[ saat
Ekran

Ses

Gii¢ Modu
Depésito

R Bluetooth
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G Ayarlar

Guvenlik
Bu secenek, dedektérdn varsayilan parolasini
olusturmak veya degistirmek icin kullanihr.

- Guvenlik segenegine gidin ve @) digmesine

basin @

+Yon dugmelerini kullanarak yeni parolayi girin.
@ dugmesine basarak onaylayin.

Sifirlama
Baslatma (Initialization) simgesi, dedektdr verilerini
ve ayarlarini ydnetmek i¢in kullanilan Gg bagimsiz
secenek icerir. Her secenek, yalnizca amacina
uygun sekilde ve dikkatli kullanilmalidir.
@ Bellegi Temizle
Dedektoér belleginde kayitl tim arama kayitlarini
ve 6nceki arama sonuglarini silmek igin kullanilir.
@ Ayarlari Sifirla
Dedektérin mevcut calisma ayarlarini varsayilan
degerlere dondurmekicin kullanilir.
@® Fabrika Ayarlarina Sifirla
Dedektoru orijinal fabrika ayarlarina geri
déndurmek igin kullantlr.

Uyan

B ) 75%

-] saat

. Ekran

@ Giig Modu
(&) peposito

E Bluetooth

g Givenlik

&2 ayariar

KUK
n

PINl degl§hr

| 11:20

@ ) 75% | &2 Ayariar ‘ ‘U ‘ ‘ 11:20
] Saat
n

[ ewen B 120s aa
ses 05/08/2025 .u
m Giig Modu Varsayilan PIN'i girin .nu
B peresro (a] oo
— A varsayian piN: 00000000
@ ) 75% | &2 Ayariar ‘ ‘U ‘ ‘ 11:20
D Ekran

a-
Glg Modu
@ Depésito Q) Ayavlun Sifirla
E3 siuetootn
ﬂ Gvenlik @ Fabnkcl Ayarianna Siflama
@ Reset

(@) xran

LD ses
Glic Modu
@ Depésito

E Bluetooth

Bu islem gerceklestirildikten sonra geri
alinamaz.

Cihaz Bilgileri

Bu bolum, dedektére ait teknik bilgileri géruntuler:
« Dedektor adi.

« Yaziim sUrum numarasl ve yayin tarihi.

«  Toplam calisma suresi.

« Serinumarasil.

ﬂ
@ Reset

5 Ayarlar

LK

B Beliegi Temizie

Q) quvlun Sifirla

| 11:20

@ Fabrika Ayarlanna Sifirlama

ses

Gii¢ Modu
(=) pepesito
E3 suuetootn
Glvenlik
Reset

S Ayarlar

LK

| 11:20

Algilama strimd 2,05
Yazilim SUrimu Fob 101200;15
Model Primero MD15
Calisma siresi 19:20:05
Sira numarasi 0000000000
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Hizli Ayarlar N@

Hizli Ayarlar, saha operasyonlari sirasinda en 6nemli
ayarlara aninda erisim saglamak icin kullanilir.
Kontrol panelindeki Hizli Ayarlar Q dagmesine
basarak ekranda Hizli Ayarlar araylzunu aninda
géruntuleyebilirsiniz.

Hizli Ayarlar menUsuU asagidaki secenekleri icerir:
Genel ses seviyesi ) ve arama sesi seviyesi J.ié
- Ekran parlakiig "¢
Bekleme modu @
Bluetooth e
- Batarya modu (Normal @ / GUg Tasarrufu @).

Titresim §§§

Ay 27

[@®) 75% | = #uan Ayariar ‘ ‘[l] ‘ ® ‘ 11:20

<)

Genel Hacim
100%

+z v o006

@) 75% | = Heh Avariar ‘ 40 ‘ 8 ‘ 11:20

=

Amm:sesi

100%
o Y e :
)
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23
Parlaklik
100%

os..0000
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@) 75% | = Heh Avariar ‘ 40 ‘ 8 ‘ 11:20

Bluetooth
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Uzun Menazilli

memlerl d

Otomatik Uzun Menzilli Sistem




Uzun Menzilli Tespit Sistemleri - Genel Bakis N'EB>

Dedektér, U¢ 6zel uzun menzilli tespit sistemi icermektedir:

+ Otomatik Sistem.

+ Manuel Sistem.

- lyonik Sistem.

Bu sistemler calisma ydntemleri agisindan farkllik gosterse de, tamami ortak bir calisma
prensibine dayanir. Bu prensip, hedef frekanslarinin sinyal alicisi araciligiyla algilanmasina
ve kullanicinin hedef konumuna hassas sekilde yonlendirilmesine dayanir.

Uzun menzilli tespit sistemleri, agik alanlarda kullaniimak Uzere tasarlanmistir ve yuksek
gerilim hatlari, radyo dalgalari ve iletisim kuleleri gibi parazit kaynaklarindan gavenli bir
mesafede kullaniimalidir.

Ayrica mlcevher, saat, cep telefonu, arag ve benzeri tim metal nesneler arama alanindan
en az 200 metre uzak tutulmalidir.

Bu sistemler, en az bes yil boyunca toprak altinda kalmis hedeflerin tespiti icin uygundur.

Bu sure boyunca hedefler, cevresindeki toprak yapisi ve dogal cevresel faktorlerle etkilesime
girerek dedektor tarafindan algilanabilen ve takip edilebilen elektromanyetik bir alan olusturur.
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1. Otomatik Uzun Menazilli Sistem |EB>

Bu sistem, acik ve daha dnce arastiriimamis alanlarda kullaniimak Uzere gelistirilmistir ve her
arama operasyonu igin temel baslangi¢ noktasi olarak gorev yapar. Sistemin amaci, arama
alaninda bulunan hedef turlerini belirlemek ve diger sistemler kullaniimadan énce bunlarin
takibini saglayarak zaman ve emek tasarrufu saglamaktir.

Calistirma Yontemi:

- YUlksek kazanch anteni ve hareketli antenleri [ SIS |dq0]@]11:20
ul n. <:Z2- Derinli esafe
baglay e R iom ©

- Yén dugmelerini kullanarak @ Otomatik Uzun
Menzilli Arama Sistemi secenegini secin ve
ardindan @) dugmesine basin.

+ Dedektérd dogru sekilde tutun; cihaz dik
konumda ve zemine paralel olmali, hareketli
antenler ise merkezlenmis durumda olmalidir.
Ardindan @ dagmesine basin.

- Dedektorua, elektromanyetik alanin yayilim
yonunun tersine gelecek sekilde guneye @
yonlendirin.

« Dedektért arama alanina dogru gevirin ve sinyal
alimini bekleyin. (@) 75% | otomatic uzun Menziisisor | W] | @ | 11:20

- Dedektdr, etkilesim gdstergesi déngusunu
tamamlayana kadar arama menzili igerisindeki
tUm hedef sinyallerini otomatik olarak tarar.

Ay 30




- Dedektor, algilanan hedeflerin listesini ekranda
géruntuler. Hedefler arasinda Sag ve Sol Q&
yon dugmeleri kullanilarak gecis yapilabilir.
Mesafe 6lgUm asamasina gegmek icin hedeflerden
birini secin.

[@® ) 75% | ©tomatik Uzun Menzilli Sistem ‘ ‘[ﬂ ‘ 2 ‘ 11:20

Hedef Tard

Hedef Mesafesi Olciimii
Mevcut konumunuzun saginda veya solunda bir
baslangi¢c noktasi belirleyin.

@=) 75

Otomatik Uzun Menzilli Sistem ‘ L] ‘ 2 ‘ 11:20

Mesafe hesaplama

2
(‘}"\z/

o 4 Baslangc B °

. @ dugmesine basin. Sistem sizden 25 metre
ilerlemenizi isteyecektir.

« Belirtilen mesafeyi kat ettikten sonra anten
okumalarini bekleyin.

@) 75

Otomatik Uzun Menzilli Sistem ‘ ‘[ﬂ ‘ a ‘ 11:20

Mesafe hesaplama

A
(#‘w

Herhangi bir okuma alinmazsa, sistem ilave 25 VY

metre daha ilerlemenizi isteyecektir. \N /4
Mesafe dlglimind tamamlamak icin @) dugmesine 4
basin. i

Ekranda, hedefe olan mesafeyi gésteren lggen
biciminde ydn oklari géruntulenir.

Ardindan sistem otomatik olarak hedef takip
asamasina geger.
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Hedef Takip Asamasi:
Tasima gostergesini @ araylz Uzerinde
merkezde tutarak dedektdrd dogru sekilde

tasiyin.

Hareketli antenlerin dengeli konumlarindan sapmasiyla
gosterilen sinyal aliminibekleyin.

Antenlerin isaret ettigi yonde ilerleyin.
Ayniislemi farkli bir yonden tekrarlayin. Antenler
ayni yonu gostermeye devam ediyorsa izlenen
rota dogrudur.

Yoén degisiyorsa dnceki adimlari tekrarlayin.
Hedef noktasinin Uzerinden gegildiginde antenler
tamamen safa veya sola sapacaktir. Bu nokta,
birinci durma noktasi 0 olarak kabul edilir.
Antenlerin gésterdigi ydne donun ve ydrimeye
devam edin. Antenler tekrar sapma gosterdiginde bu
nokta ikinci durma noktasi @) olarak belirlenir.
is located at the midpoint between the Hedef noktasi
{(@- iki durma noktasi arasindaki orta noktada
bulunur.

Derinlik 6lgum agamasina gegmek igin @
ddgmesine basin.

} 1. Otomatik Uzun Menzilli Sistem

) 75% |Oicma'ik Uzun Menzilli Sistem ‘ ‘@ ‘ Q ‘ 11:20
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1. Otomatik Uzun Menazilli Sistem

Derinlik Olciimii:

+ Hedef noktasindan 5 metre uzaklasin.

-+ Tutma kolu digmesine basin ve dlgimun tamam-
lanmasini bekleyin.

- Olgum tamamlandiginda dedektér, derinlik so-
nucunu ekranda goéruntuler ve sistem otomatik
olarak nihai rapor ekranina gecer.

75%

Otomtik Uzun Mengilli Sistem ‘ 4l ‘ a ‘ 11:20

Derinlik hesaplama

Derinlik: 1 -3 m

75%

Rapor' Otomatik Uzun Menzilli Sistemn ‘ ‘@ ‘ Q ‘ 11:20

Rapor, arama isleminin tam 06zetini sunar ve
asagidaki bilgileri icerir:

Sonug Raporu

Hedef Tlrl

Mesafe 100 - 150 m
- Hedef tUrd. Deinik  10-20m
- Mesafe. -
. Derinlik. At

Ay 33 Ay



Uzun Menzilli

\ Tespit Sistemleri

Manuel Uzun Menzilli Sistem




2. Manuel Uzun Menazilli Sistem

B

Manuel uzun menzilli tespit sistemi, kullaniciya arama parametreleri Gzerinde tam kontrol saglar
ve ayarlarin saha kosullarina ve tespit gereksinimlerine gére manuel olarak yapilandiriimasina
olanak tanir.

Bu sistem, kullanicinin hedef tarina, ileri arama mesafesini ve arama derinligini belirlemesini
sa@layarak, belirli alanlarda otomatik sisteme kiyasla daha yUksek hassasiyet sunar.

Calistirma Yontemi

- Arama araylzUne erismek i¢in yUksek [BRSYEREIEE |40]@|11:20
kazancli anteni ve hareketli antenleri & Jonn Vescte g5
baglayin.

- Ana menuden Manuel Uzun Menzilli Tespit
Sistemi secenegini secin.

« Dedektdért dogru sekilde tutun; cihaz dik
konumda ve zemine paralel olmali, hareketli
antenler merkezlenmis durumda tutulmalidir.
Ardindan @ dagmesine basin.
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Hedef

Hedef tlrd asagidaki listeden secilebilir:

Altin = Ham Altin - GUmus - Bakir - Bronz - Demir
- Kalay - Kursun - Aluminyum - Meteorit - EImas
- ZUmrut - Su - Bosluk.

75%

Manuel Uzun Menzill Sistern ‘ 4l ‘ Q ‘ 11:20

Hedef Tirl

Mesafe

Arama mesafesi 100 metreden baslayip 3000
metreye kadar uzanir.

Mesafe degeri, yon dugmeleri kullanilarak ayarlanir.

Mesafe

Derinlik

Arama derinligi 1 metreden baslayip 70 metreye ) 7o

Manuel Uzun Menzilli Sistem ‘ *[ﬂ ‘ ﬁ ‘ 11:20

kadar uzanir. e

Derinlik de@eri, yon dugmeleri kullanilarak artirilabilir =

veya azaltilabilir. =
et

Taramayi Baslat

- TUm ayarlar yapilandirildiktan sonra sistem,
arama parametrelerinin genel bir 6zetini
géruntaler.

Hedef Tard
Mesafe 100 m

)\ | Derinik 10m
Arama arayizine gegmek igin @) digmesine =
basin.

Yesil daire @ kullanicinin dedektéri dogru sekilde () 7o | el v ol 2 1)@ 11:20

tutmasina yardimci olan tagsima gdéstergesini temsil
eder ve her zaman merkezde tutulmalidir.

Diger gosterge, antenlerin dedektére gore mevcut
yonunu gosterir.
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2. Manuel Uzun Menazilli Sistem

Hedef Takip Yontemi

Dedektort dogru sekilde tutun ve dengeleme
islemini gergeklestirin.

Hareket ederken, arayuzdeki tasima

gbstergesinin @ merkezde kalmasina dikkat
edin.

Hareketli antenlerin dengeli konumlarindan
sapmaslyla gosterilen sinyal alimini bekleyin.
Antenlerin gésterdigi ydnde ilerleyerek yeni takip
hattinrizleyin.

Ayni islemi farkli bir yénden tekrarlayin.Antenler
ayniyénu gostermeye devam ediyorsa, bu durum
hedef izleme hattinin dogru oldugunu dogrular.
Yon degisiyorsa 6nceki adimlar tekrarlanmalidir.
Hedef hattini takip etmeye ve hedef konumunu
belirlemeye devam edin.

Hedef noktasinin Gzerinden gegildiginde antenler
tamamen saga veya sola sapacaktir. Bu nokta
birinci durma noktasi c olarak kabul edilir.
Antenlerin hareket yonune dénerek yeni hatti
takip edin. Antenler, ilk geciste belirlenen hat
Uzerinde ancak ters ydonde yeniden denge-
lenecektir.

YUrUmeye devam edin. Antenler tekrar sapma
g6sterdiginde bu nokta ikinci durma noktasi
9 olarak belirlenir.

Hedef noktasi @) birinci ve ikinci durma nok-
talari arasindaki orta noktada yer alir.

. \N
@ X
Correct Incorrect

Balancing Balancing




Uzun Menazilli

\ Tespit Sistemleri J )

lyonik uzun menazilli sistem




(&) 3. iyonik Uzun Menzilli Sistem liBD

fyonik uzun menzilli sistem, yGzlerce yil boyunca toprak altinda kalmis gémali hazinelerin
tespiti icin kullanilir. Zaman icerisinde gémulu metalin ¢cevresinde iyonik bir alan olusur.
Bu iyonik alan, sistemin hedef tarafindan yayilan sinyalleri algilamasina ve yUksek hassasiyetle
takip etmesine olanak tanr.

Calistirma Yontemi
- Ana menutden lyonik Uzun Menzilli Sistem = ana Mend | 4| @ 11:20
secenegdini segin.
Arama araylUzine erismek igin yiksek | & %m" ot O)
kazanch anteni baglayin. ) ——

Dedektorl arama alanina dogru yénlendirin
ve sesli sinyali takip etmeye baslayin.

- Sinyal zayif veya yavas ise, sinyal netlesene
kadar Hassasiyet : degerini artirin.

- Dedektoru yatay konumda tutun ve olasi
bir hedefi gosteren sinyal alinana kadar
sagdan sola hareket ettirin.

« Ardindan dedektdr ekranini izleyerek
hedefe dogru ilerleyin.

( ) 75% | iyonik uzun menzili sistem

Not

Dedektdr, otomatik dengeleme sistemine sahiptir ve bu sayede acildiktan
hemen sonra kullanima hazir hale gelir.

istenmeyen elektromanyetik dalgalar nedeniyle kalibrasyonun bozulmasi
durumunda, kullanici tutma kolu digmesine basarak dedektért aninda
yeniden kalibre edebilir.

y ety 4



3. lyonik Uzun Mendzilli Sistem

Hedefe Yakinlik Gostergeleri
Dedektor hedefe yaklastikga ses tonunun
hizi artar.
Dedektdr hedefe yaklastikgca ekranda
yanan halka sayisi artar.
Alt gosterge mimmmmmmmm ahnan sinyalin siddetini
temsil eder.

Hedef Noktasinin Belirlenmesi ve Dogrulanmasi
Hedef konumunu hassas sekilde belirlemek igin
takip sirasinda dedektéru yukari ve asagi hareket
ettirin. Buislem, hedef noktasina yénlendiren dogru
sinyal ydnunun belirlenmesine yardimci olur.

Olasi hedef noktasinin Uzerinde durun ve
dedektord hedefe dogru yonlendirin.

Hedef noktasini gecene kadar ilerleyin.
Hedef noktasi, sinyal gucUnldn azalmaya

baslamasiyla anlasilir. A\ N
ok - Ko

Hedef sinirlarini hassas sekilde belirlemek
icinayniislemidortfarkliyéondentekrarlayin.
Hedef konumu dogru sekilde belirlendikten
sonra derinlik 6lcum asamasina gecgins.

A 40




(&) 3. iyonik Uzun Menzilli Sistem

Derinlik Olciimii

+ Sinyal glcUne gore hedef noktasi belirlendikten
sonra arama ekranindaki Derinlik & simgesini
secin.

Derinlik

(@) 75% |ivonik uzun menzili sistem ‘ L) ‘ a ‘ 11:20

« Derinlik 6lcim arayUzUune girildiginde sistem,
sizden tutma kolu dugmesine basmanizi
isteyecektir.

Hassasiyet

az»
il

Dedektdrd zemine dik olacak sekilde
yonlendirin ve tutma kolu digmesine
bir kez basin.

iyonik uzun menzill sistem ‘ 40 ‘ Q ‘ 11:20

Tahmini Derinlik lgeri
Olcim isleminin tamamlandigini gdsteren Sl b
sesli uyarlyl duyana kadar ileri dogru ydrumeye =
baslayin. L=
E-—,——
- Dedektor, hedefe ait iyonlarin statik elektrik 8 Metre e

yogunlugunu analiz eder ve bu verilere dayanarak
tahmini derinligi hesaplar.

Derinlik 6lcUm arayUzu, 10 metreye kadar olan
zemin katmanlarinin grafiksel bir gosterimini
sunar.

Ay 4] A
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Otomatik jeofizik sistem




Jeofizik Sistemler - Genel Bakis N'EB}

Jeofizik sistemler, zemin problari araciigiyla toprak direncini ve elektriksel sinyallerin
tepkisini analiz ederek yeraltindaki hedefleri tespit etmek icin kullanilr.

Bu sistemler, metal ve su tespitinde yUksek verimlilik saglar ve profesyonel ile derin arama
uygulamalarinda yaygin olarak kullaniimaktadir.

Jeofizik sistem, topraga yerlestirilen problar araciliyiyla elektriksel sinyaller génderir ve geri
dénen sinyalleri analiz ederek hedef tarinu ve yaklasik derinligini belirler.

Primero MD15 dedektérd, Ug gelismis jeofizik tespit sistemiyle donatilmistir:
- Otomatik Jeofizik Sistem.
«  Manuel Jeofizik Sistem.

Goruntulemeli Jeofizik Sistem.

y___ w4



4. Otomatik Jeofizik Sistem @

Bu sistem, arama alaninin tim zemin problari ve tUm yoénler Gzerinden kapsamli sekilde
incelenmesi icin kullanilir.
Toprak icerigi hakkinda hizli ve genel bir degerlendirme elde etmek igin uygundur.

Gallstlrma Yontemi
Ana menUden Otomatik Jeofizik Sistem |GG |4l @[ 11:20
secenedini secin.

« Zemin problarini arama alanindaki topraga T

yerlestirin. PR —
- Kelepgeleri ve kablolari problara baglayin. &) TMAV\-T .E'

« Kablolari baglanti kutusuna baglayin.
Baglanti kutusunu ana Uniteye baglayin. —

«  Tum baglantilarin dogru yapildigindan emin Otomatik jeofizik sistem
olun. Dogru baglantiyi onaylamak igin ekranda
bir durum simgesi géruntilenecektir.

- Hedef tarunt (Su / Metal) secin ve ardindan @)
dtgmesine basin.

@) 75

Otomatik jeofizik sistern ‘ ‘L ‘ ‘ 11:20

Hedef Tara

Taramanin Gerceklestirilmesi
Dedektdr, bagl problari otomatik olarak dogrular. [ A [ 40| @[ 11:20

- Dedektor, dort probun tamami Uzerinden ve A
- B -C-D-E - Folmak Gzere alti farkli yénde
kapsamli taramay! hemen baglatir.

Yine deneyin|

Sonuc : 7
Tarama tamamlandiktan sonra dedektor, asagidaki - (g p T P TIE YRR
b|Ig|Ier| iceren bir rapor goéruntuler: ‘
Hedef turu Tarama Sonug Raporu
« Oran (hedefin varligini gosteren yUzde dederi). ) etein s R 45%
«  Tuzluluk seviyesi. C Hath Tip su
Kazi icin 6nerilen yaklasik optimum derinlik. o Hath (c ) Seniii | U
E Hath M Derinlik 17-19M
F Hath ¥

Ay 44
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Manuel jeofizik sistem




5. Manuel Jeofizik Sistem

)

Bu sistem, iki prob arasinda (veya tek bir 6lgim hatti boyunca) kullanici tarafindan belirlenen tek
bir ydnde odaklanmis ve hassas bir inceleme gergeklestirmek i¢in kullanilir. Daha dogru élgtim

sonugclari sunar ve yuksek hassasiyet ile ayrintili analiz gerektiren sinirli alanlar igin tercih edilir.

Calistirma Yontemi

+ Ana menuden Manuel Jeofizik Sistem
secenegini secin.

« Zemin problarini arama alanindaki topraga
yerlestirin.
Kelepceleri ve kablolari problara baglayin.

+ Kablolari baglanti kutusuna baglayin.

« Baglanti kutusunu ana Uniteye baglayin.

@) 5%

= Ana Menii

|di| @[ 11:20

B E——
B i oo

e T o

Manuel jeofizik sistem

Taramanin Gerceklestirilmesi

- Hedef tarini (Su / Metal) secin ve ardindan @
dugmesine basin.

« Dedektor, taramanin gerceklestirilecegi yonu
secmenizi isteyecektir.

« Asa@idaki alti yonden biri segilebilir A-B - C

(i ) 75%

Manuel jeofizik sistem

(4|8 11:20

Hedef Turl

-D-E-F
(@) 75% | Manuel jeofizik sistem ‘ ‘m ‘ 8 ‘ 11:20
SOI’IUQ (@) 75% | Manuel jeofizik sistem ‘ ‘@ ‘ 3] ‘ 11:20

Tarama tamamlandiktan sonra dedektor, asagidaki
bilgileri iceren bir rapor géruntuler:

Tarama Sonug Raporu

- Hedef taru. Hedef 0ra :"’" i
- Oran (hedefin varligini gésteren ylizde degeri). & i i
«  Tuzluluk seviyesi. D Hath H i 624PPM
« Kaziigin 6nerilen yaklasik optimum derinlik. € Hath Derinik 17-19M

F Hatti *

Ay 4.6
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Jeofizik Goruntuleme Sistemi




Il 6. Goriintilemeli Jeofizik Sistem

B

Bu sistem yalnizca su tespiti icin kullanilir. Kapsamli bir zemin analizinin ardindan
dedektor, sonuglari goéruntuleme tabanli bir gorsellestirme seklinde sunar. Bu sayede
taranan alan igerisindeki su kaynaklarinin dagilimi agik bir sekilde anlasilabilir; ayrica
suyun yaklasik derinligi ve bulunma olasiligi belirlenebilir.

Calistirma Yontemi

- Ana menutden Gorintilemeli Jeofizik Sistem | R e |dq0[@]11:20
segcenegini segin.

« Zemin problarini arama alanindaki topraga
yerlestirin.

.+ Kelepceleri ve kablolari problara baglayin. TT

« Kablolari baglanti kutusuna baglayin. S

« Baglanti kutusunu ana Uniteye baglayin.

« Tarama islemini baslatmak igin @ digmesine Jeofizik Gorlntileme Sistemi
basin.

Taramanin Gerceklestirilmesi

« Dedektér, bagl problari otomatik olarak dogrular.

« Ardindan dort probun tamami Gzerinden ve A -
B - C - D - E - Folmak Uzere alti farkl yénde
kapsamli bir tarama bagslatir.

2 Boyutlu (2D) Sonuc Gériintiileme

+Nihai sonug, iki boyutlu (2D) bir gérantt olarak
gOsterilir.

« Mavirenk, suvarligini ifade eder.

. 0 dagmesine basilarak tarama izgarasi igindeki
her nokta ayri ayri incelenebilir.

« Herbirnoktada dedektér, su bulunma olasiligini
ve yaklasik derinligi gérantuler.

«  Bu veriler dogrultusunda, sondaj igin en uygun
nokta belirlenebilir.

Hedef konfrol

QOran: 72%

Derinlik: 175m

y ____________Aaptgey 4



I} 6. Goriintilemeli Jeofizik Sistem

3 Boyutlu (3D) Goriintiileme

Tarama goruntisunu iki boyutlu gérindmden G¢

boyutlu gérinime dénustirmek icin 3D secenegi

kullanilabilir.

3D gorantuleme asagidaki avantajlari sunar:

« Tarama alanindaki tim noktalarin derinliklerini
daha hassas sekilde degerlendirme.

- Modeli dondUrme.

+ Hedef bdlgeye yakinlastirma.

- Ustten ve yandan kesit gértntalerini inceleme.

Derinlik segenegi segildikten sonra yon dugmeleri
kullanilarak tarama alanindaki her noktanin kesin
derinligi géruntalenebilir.

(i ) 75% |Jeofizik Gorintiilome Sistemi ‘ ‘@ ‘ Q ‘ 11:20

Sonugclarin Kaydedilmesi

Test hedefi

Tarama sonugclarinin daha sonra incelenmesi
ve analiz edilmesi amaciyla kayit secenegi
kullanilabilir.

Bu 6zellik sayesinde tum tarama verileri
dedektor bellegine kaydedilebilir.

3D gérunim

y____________Aapeay 4






EFM Teknolojisi Sistemleri - Genel Bakis N'EB)

AJAX, EFM olarak bilinen gelismis ses tabanli tespit teknolojisini gelistirmistir. EFM,
birden fazla sesli ve analitik tespit modunu bir araya getiren entegre bir sistemdir.
Bu sistem, si§ ve orta derinliklerde gémult hedeflerin tespiti igin kullanilir ve hem yakin zamanda
gbmulmus hem de uzun suredir toprak altinda bulunan hedefieri algilayabilir.

EFM sistemi, hizli tepki sUresi ve hedef turlerini ayirt etme konusundaki yUksek yetenegiyle 6ne cikar.
Sistem, kigUkten blyUge tim hedef boyutlarini kapsayabilmek icin farkli boyutlarda iki
arama bobini kullanir.

EFM Sistemleri:
Spektrum analizor sistemi.
- Grafik Sistemi.
« Ayrim Sistemi.
«  Pinpointer sistemi.
Hizli Tarama Sistemi.

Arama Bobinleri:

C1 Arama Bobini: C1 arama bobini, yUksek hassasiyet ve dogruluk seviyesi sunarak kiicuk ve
ince hedeflerin verimli sekilde tespit ediimesini saglar.

Hafif ve kompakt yapisi sayesinde uzun sureli arama operasyonlari ve hassas takip islemleri igin
idealdir. Ozellikle strekli hareket ve yUiksek kontrol gerektiren alanlarda Usttn performans gosterir.

C2 Arama Bobini: C2 arama bobini, hassasiyet ile tespit derinligi arasinda dengeli bir ¢6ztm
sunar ve farkll arazi yapilari ile arama ortamlarina uygun ¢ok yonlU bir aractir.

Hedefler ister derinde ister ylUzeye yakin olsun, giclU sinyal seviyesi ve hassas tepki kabiliyetini
koruyarak kararli performans saglar.




7. Spekirum Analiz Sistemi NliBD

Spektrum Analiz Sistemi, EFM teknolojisini kullanir ve diger arama sistemleriyle hedef konumu belir-
lendikten sonra hedefin yapisini ve niteligini analiz etmek amaciyla kullanilir. Sistem, arama bobininden
yanstyan sinyalleri ddnUsturdr ve isler, ardindan bunlari iki boyutlu bir gérantt olarak ekranda gosterir:

Renk gostergeleri asagidaki anlamlari tasir:
@ Kirmizi Degersiz metaller.

@ Mavi Degersiz metaller.

@ VYesil Toprak ozellikleri.

Calistirma Yontemi

« Ana menuden Spektrum Analiz Sistemi
secenegini secgin ve ddgmesine basin.

+ Arama bobinlerinden birini (C1veya C2) baglayin.

«  Sistemin en iyi performansi gostermesi icin, tarama
islemine bagslamadan 6nce arama alaninin 6zelliklerine
uygun toprak tardnd segin.

« Tarama iglemini baglatmak i¢in tutma kolu tetik
dtgmesini basili tutun. Dedektér ekranda yon-
lendirme oklarini géruntUleyecektir.

+  Hedef alanin dogru sekilde taranmasini saglamak
icin dedektdrl ekranda gosterilen okun yéninde
hareket ettirin.

+  Hedefin kapsamli gérintist tamamlanana kadar ok
yonlerini takip etmeye devam edin.

+  Dedektor, hedefin tam gortntlsind olusturur ve
metal tUrinu renk gdéstergeleriyle vurgular.

Sonuc Analizi
Yon dugmeleri kullanilarak asagidaki islevler kontrol
edilebilir:

Hedef Kontrolii simgesi secildiginde O imleg tarama
1zgarasl igerisinde hareket ettirilebilir.

Secilen noktada asagidaki bilgiler géruntulenir:

«  Derinlik.

+ Hedefin bulunma olasiligi ylzdesi.

Pozitif bir ylzde degeri degerli bir hedefi, negatif
bir ylzde degeri ise degersiz bir hedefi ifade eder.

Hedef Filtreleme simgesi secildiginde Y kirmizi
renk (degerli metaller) veya mavi renk (degersiz
metaller) gizlenerek yalnizca tek bir hedef turu
goruntulenebilir.

Kaydetme: Kaydet simgesi secildiginde (7} analiz
sonugclari daha sonra incelenmek Uzere kaydedilebilir.

Cikis Cikis simgesi secildiginde 3 sistemden ¢ikilir
ve ana menuye donualar.

Ay 5 2

41| 11:20

( ) 75% | = Ana Menii

HENN” S

ve @ oo

Spekirum analizér sistemi

Spektrum analizor sistemi

40| @ 11:20

(i ) 75%

Spektrum analizér sistemi

( ) 75%

Hedef kontroli
Deger: 0 %
Derinlik: 0 m

Spektrum analizor sistemi

@m) 75% H@‘ﬁ‘ 11:20
Hedef kontroli
Deger: 35 %
Derinlik: 2.8 m

Hedef kontrol(

4 u)







8. Grafik Sistemi

B

Grafik Sistemi, hedefin baslangic ve bitis noktalarini, ayrica derinligini ve boyutunu belirlemek
icin kullanilan analitik bir sistemdir. Bu sistem, sinyal seklini ve rengini hassas sekilde gosteren
iki boyutlu bir grafik araciligiyla caligir.
Bu sistem, profesyonel metal tespit operasyonlarinda yaygin olarak kullaniimaktadir.

Calistirma Yontemi

Ana menuden Grafik Sistemi secenegini segin.
Arama bobinlerinden birini (C1veya C2) baglayin.
Ekranin sa§ tarafindaki Hassasiyet gostergesi
:sol tarafindaki Kazang : gbstergesini kullanarak
arama alaninin ézelliklerine uygun ayarlari yapin.
Dedektoru, arama bobini zemin ylUzeyinden 5 ila
10 cm yUksekte olacak sekilde tutun.

Sabit bir yonU koruyarak ve bobini zemine
paraleltutarakorta hizdayurimeye baslayin.

Sinyal Yorumlama

Bir hedef algilandiginda dedektor surekli bir sesli
uyari verir.

Hedef degerli ise grafik, referans c¢izgisinin
Uzerinde yesil renkte goruntulenir.

Hedef degersiz (demir icerikli) ise grafik, referans
¢izgisinin altinda kirmizi renkte gérantalenir.
Grafik dalga formundaki artis veya azalma,
hedefe olan yakinhgi ve hedefin boyutunu ile
yogunlugunu gosterir.

@@ ) 75% | = Anamena ‘ ‘[ﬂ ‘ a ‘ 11:20

—/L

Grafik sistemi

|Grufiks‘vsfemi ‘ L) ‘ a ‘ 11:20
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8. Grafik Sistemi

Zemin Dengeleme

+  Dedektér baslangicta otomatik zemin dengeleme
modunda galisir. Manuel dengeleme islemi Sm&
ekranin sol tarafinda bulunan Denge simgesi
secilerek gerceklestirilebilir.

+  Tutma kolu dugmesine basin.

Arama bobinini zemin ylUzeyinden 35 cm yukari

kaldirin.

+  Bobini, gorselde gosterildigi sekilde zeminden 10

Denge: 110

B

(@) 75% | Gratik sistomi ‘ i ‘ Q ‘ 11:20

ob
il

l.m L=
UNEEEEEEEEEEEY

cm yukseklige indirin.

«  Zeminin metal kirliliginden arindinimis oldugundan
emin olun.

Demir Reddi Ozelligi @

+  Bu secenek etkinlestirildiginde dedektér yalnizca
degerli metalleri algiladi§inda sesli uyari verir ve
degersiz metalleri yok sayar.

Dedektor hedef merkezine yaklastikga sinyal
gucu, ses seviyesi ve titresim siddeti artar.

Denge: 110

(@) 75% | Gratik sistomi ‘ i ‘ Q ‘ 1

»

l.m L=
UNEEEEEEEEEEEY

45

1:20
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9. Aynm Sistemi

B

Ayrim Sistemi, si§ ve orta derinliklerdeki hedeflerin dogrudan tespiti icin kullanilir. Bu
sistem, degerli ve degersiz metalleri birbirinden ayirt etme yetenediyle 6ne cikar ve

degersiz metalleri filtreleme secenedi sunar.

Calistirma Yontemi
Ana menuden Ayrim Sistemi secenegini segin.
Arama bobinlerinden birini (C1veya C2) baglayin.

Ekranin merkezinde, iki gostergeyle birlikte

derecelendirilmis bir dlcek géruntulenir:

+  Degerli metallerden alinan sinyali temsil eden
uzun siyah goésterge ve metal tanimlama
degerini gosteren buyuk siyah rakam.
Degersiz metallerden alinan sinyal gicinu
temsil eden kisa kirmizi gésterge ve metal
tanimlama degderini gosteren buayuk kirmizi
rakam.

- Birsinyal alindiginda hedef turinu belirlemek
icin ekrandaki gostergeleri takip edin.

Sinyal gUcu, ekranin sag tarafindaki Hassasiyet:

gostergesi ve sol tarafindaki Kazang : gobstergesi
kullanilarak ayarlanabilir.

[@®) 75% | = Ana meni ‘ 1@ ‘ 2 ‘ 11:20

“o @ o

Aynm sistemi

l:) 75% | Aynm sistemi ‘ ‘m ‘ ﬁ ‘ 11:20

Hassasiyet

a2
il

I:b 75% | Aynm sistemi ‘ ‘[I] ‘ e ‘ 11:20

&

Hassasiyet

Baglant kutusunu kurun.

a2
il
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9. Aynm Sistemi

Zemin Dengeleme

Dedektor baslangicta otomatik zemin dengeleme

modunda ¢alisir. Manuel zemin dengeleme islemi,

ekranin sol tarafinda bulunan Denge simgesi
© secilerek gerceklestirilebilir.

«  Tutma kolu digmesine basin.

« Arama bobinini zemin yUzeyinden 35 cm yukari
kaldirin.

« Bobini, gérselde gosterildigi sekilde zeminden 10
cm yukseklige indirin.

«  Zeminin metal kirliliginden arindinimis oldugundan
emin olun.

Demir Reddi Ozelligi @

Bu secenek etkinlestirildiginde dedektér yalnizca
degerli metalleri algiladiginda sesli uyari verir ve
degersiz metalleri yok sayar.

Dedektor hedef merkezine yaklastikga sinyal glcU, ses
seviyesi ve titresim siddeti artar.

@) 5%

Aynm sistemi

Baglant! kutusunu kurun

[ 40| @ 11:20
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10. Pinpointer sistemi |EB)

Noktasal Pinpointer sistemi, diger arama sistemleri kullanilarak tespit edilen hedefin tam

konumunu hassas sekilde belirlemek igin tasarlanmistir. Kazi éncesinde ve kazi sirasinda
zaman tasarrufu saglamak amaciyla kullanilir.

Calistirma Yontemi
Ana menuden Noktasal Pinpointer sistemi
secenedini secin..
Arama bobinlerinden birini (C1veya C2) baglayin.

@) 75% |EAnaMenu ‘ 4l ‘ a ‘ 11:20

Pinpointer sistemi

Arama alani igin en uygun ayarlari elde etmek @) 75 |rovcner e 40| @11:20
amaciyla sinyal gucunu, ekranin sag tarafindaki
Hassasiyet gostergesi : ve sol tarafindaki
Kazang : gbstergesi kullanilarak ayarlayin.

Dedektoru, hedefin tespit edildigi alan Uzerinde
tarayin.

Dedektoér hedefin tam noktasina yaklastikca
sinyal siddeti artar.

Sinyal siddetinin en yUksek seviyeye ulastigi
noktada hedefin tam konumu hassas sekilde
belirlenmis olur.

y Ay 4






11. Hizh Tarama Sistemi

B

Hizli Tarama Sistemi, hedeflerin henz belirlenmedigi genis alanlarda arama yapilirken kullanilir.
Kullanicinin genis alanlart minimum ¢abayla hizli sekilde taramasina olanak tanir. Bu sistem,
aclk alanlardaki arama operasyonlariigin baslangig noktasi olarak nerilir.

Calistirma Yontemi

Ana menuden Hizli Tarama Sistemi segcenegini
segin.
Arama bobinlerinden birini (C1veya C2) badlayin.
Ekranin merkezinde sayisal bir gosterge
goéruntulenir:

Siyah, degerli metali gosterir.

Kirmizi, degersiz metali gésterir.
Arama bobini ile zemin yUzeyi arasinda yaklasik
10 cm mesafe birakarak ve bobini sagdan sola
sUpurerek yurimeye baslayin.
Bir sinyal alindiginda hedefin tartind ve konumunu
belirlemek icin ekrandaki géstergeleri izleyin.
Sinyal gucU, ekranin sa§ tarafindaki Hassasiyet
gobstergesi :ve sol tarafindaki Kazang : gobstergesi
kullanilarak ayarlanabilir.

Zemin Dengeleme

Dedektér baslangigta otomatik zemin dengeleme
modunda galisir. Manuel zemin dengeleme islemi,
ekranin sol tarafinda bulunan Denge @ simgesi
secilerek gercgeklestirilebilir.

Tutma kolu digmesine basin.

Arama bobinini zemin ylzeyinden 35 cm yukari
kaldirin.

Bobini, gorselde gosterildigi sekilde zeminden
10 cm yUkseklige indirin.

Zeminin metal kirliliginden arindirimis oldugundan
emin olun.

Demir Reddi Ozelligi ©@
Bu secenek etkinlestirildiginde, tespit sirasinda
degersiz metaller yok sayilr.
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Yeralt Goruntuleme Sistemleri - Genel Bakis NIEB)

Yeralti goérunttleme sistemleri, yer ylzeyinin altinda bulunan hedefleri tespit etmek amaciyla
gelistiriimis ileri dUzey sistemlerdir. Bu sistemler, yeralti olusumlarinin seklini ve yapisini
g6steren iki boyutlu (2D) veya U¢ boyutlu (3D) gérantuler olusturur.

Bu sistemler, topraktan yansiyan sinyallerin analiz edilmesi ve gorsel formatta gérantilenmesi
prensibine dayanir. Boylece kullanici; metalleri, bosluklari ve yeralti oyuklarini yuksek
dogrulukla ayirt edebilir.

Yeralti gérintuleme sistemleri; define ve arkeolojik arastirmalarda, bosluk ve tlnel tespitinde,

ayrica jeolojik calismalarda yaygin olarak kullaniimaktadir. Bu sistemler, kazi islemine baslamadan
6nce hedefin konumu, derinligi ve sekli hakkinda net bilgiler sunar.

y ey 4



el 12. Canli Tarama Sistemi @

Canli Tarama Sistemi, yer yUzeyinin altindaki metalleri ve bosluklari gercek zamanli olarak tespit
etmek icin kullanilan bir gérdnttleme sistemidir. Tarama islemi sirasinda sonuglar aninda ve
dogrudan dedektor ekraninda gérdntulenir. Sistem, zemin sinyallerinin analiz edilmesi ve
gorsel verilere donusturtlmesi prensibine dayanir. Bu sayede kullanici hedefin tarinu ve
konumunu yuksek dogrulukla belirleyebilir. Bu sistem, profesyonel arazi dlgtmleri ve kesif
calismalarinda yaygin olarak kullaniimaktadir.

Sistem sonuclari ekranda asagidaki renklerle gosterilir:

@ VYesil: Dogal zemini gosterir.

@ Kirmizi: Metal varligini gosterir.

@ Mavi: Bosluklari ve yeralti oyuklarini gésterir.

Cahistirma Yontemi @@ ) 75% | = Anamena ‘ L) ‘ a ‘ 11:20

+Ana menuden Canli Tarama Sistemi secenegini
segin ve @ dugmesine basin.

« Kullanilan tarama aracina gore (Goérunttleme pem—
Tarayicisl veya Gradio Smart Sensor() tarama
Unitesinin dedektére dogru sekilde monte -
edildiginden emin olun.

Canl tarama sistemi

Goruntileme Tarayicisinin Kullanilmasi

« Goruntuleme tarayicisi kullanildiginda, gevresel
etkenlerin etkisini ortadan kaldirmak amaciyla
taramaya baslamadan 6nce dengeleme islemi
yapllmalidir.

«  Dedektord zemine 10-25 cm yukseklikte tutun
ve hareket ederken tutma kolu digmesine basin.
Dengeleme gubugu tamamlanincaya kadar isleme
devam edin. Zemin metal kirliliginden arindirimis
olmalidir.

« Arama alaninin 6zelliklerine gére sinyal gucuna,
ekranin sag tarafindaki Hﬁssasiyet gOstergesi :
ve sol tarafindaki Kazang  J0stergesi kullanarak
ayarlayin.

« Dedektor ile zemin arasindaki mesafeyi sabit -
tutarak tarama alani boyunca hareket etmeye (B ESAE I cubaa |40 @|11:20
baslayin.

Hassasiyet
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wgd 12. Canli Tarama Sistemi

- Tarama sirasinda dedektdr sonuglari gergek [ anl tarama sistemi
zamanli olarak ekranda goéruntualer ve hedefler
tlrlerine gore renklerle gosterilir.

« Tarama hizi, arama alaninin 6zelliklerine bagli
olarak yan taraftaki kaydirici kullanilarak dért farkli
seviyede ayarlanabilir.

3
:
15

a2z
il

Gradio Smart Sensoriiniin Kullaniimasi

+ Sensorana uniteye baglandiginda dedektér onu
otomatik olarak tanir ve tarama moduna geger.

«  Dedektdrt zemine 10-25 cm yUkseklikte tutun
ve hareket ederken tutma kolu dugmesine basin.
Dengeleme ¢ubugu tamamlanincaya kadar isleme
devam edin. Zemin metal kirliliginden arindiriimig
olmalidir.

« Gradio Smart Sensoéru kullanilirken sinyal gtcd,
arama alaninin o6zelliklerine gére ekranin sag
tarafindaki Hassasiyet gostergesi 4 ve sol

) a . M
tarafindaki Kazang v gOstergesi kullanilarak
ayarlanir.

- Tarama sirasinda dedektor sonuglari aninda
ekranda goruntuler ve hedefler turlerine gore
renklerle gosterilir.

« Tarama hizi, arama alaninin 6zelliklerine bagh
olarak yan taraftaki kaydirici kullanilarak dort
farkl seviyede ayarlanabilir.

Ay 66 A







13. Akilli Gradio sistemi

B

Gradio Smart Sistemi, yer ylUzeyinin altindaki metalleri ve bosluklari hassas sekilde
konumlandirmak icin zemin sinyallerinin analizine dayanan gelismis bir tespit sistemidir.
Profesyonel arazi 6lcim ve kesif operasyonlarinda yaygin olarak kullanilir.

Calistirma Yontemi
+ Ana menuden Akilli Gradio sistemisecenegini
secin.

«  Gradio Smart sensdrunun dogru sekilde monte
edildiginden emin olun.

Sistem araylzunun merkezinde kirmizi ve mavi

renklerde derecelendirilmis bir dlcek géruntulenir.

Ekranin alt kisminda ise kirmizi ve mavi dalga formlari

gosterilir:

+ Kirmizi: Metali gésterir.

+ Mavi: Bosluklar gésterir.

Aramaya baslamadan 6nce, gevresel faktorlerin
etkisini ortadan kaldirmak i¢in dengeleme islemi
yapiimahdir.

Dengeleme yapmak i¢in:

«  Dedektdrt zemine dogru yonlendirin.

« Tutma kolu dugmesine basil tutun.

- llerleme ¢cubugu tamamlanincaya kadar tarama
alani Uzerinde rastgele hareket edin.

+ Dengeleme sirasinda sensodr ile zemin yUzeyi
arasinda 10 ila 25 cm mesafe birakin.

Arama alaninin ézelliklerine uygun optimum ayarlari

.. . o o o .
elde etmek igin Hassasiyet ¢ ve Kazang ¢, degerlerini
ayarlayin.

= Ana Menii
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13. Akl Gradio sistemi

Tarama ve Hedef Konumlandirma

Dengeleme islemi tamamlandiktan sonra, zeminle
ayni mesafeyi koruyarak arama alani boyunca
hareket etmeye baslayin:

Hedef konumunu belirlemek icin ekrandaki
gbstergelerde ve sinyal siddetinde meydana gelen
degisiklikleri takip edin.

Derinlik Olciimii
Hedef noktasi belirlendiginde, ekranin sol tarafindaki (3 el e | 40| @] 11:20

Derinlik §& simgesini segin ve @ digmesine basin.

Hedefin Uzerinde durun, dedektérld zemine dogru
yoénlendirin, ardindan tutma kolu digmesine basin
ve sabit sekilde hareket etmeye baslayin.

Olglm tamamlandiginda dedektér, hedef derinligini
dogrudan ekranda goéruntuler.

|Ak|||| Gradio sistemi ‘ ‘m ‘ a ‘ 11:
Olgim basarisiz olursa, tekrar hedef noktasinin o r g
Uzerinde durun ve islemi tekrarlayin. !
b :

8 Metre
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@ 14. Zemin Goruntuleme Sistemi N|®>

Yeralti Goruntuleme Sistemi, yeralti olusumlarini incelemek ve metaller ile bosluklar gibi
hedeflerin dagiimini yUksek dogrulukla agik sekilde gésteren iki boyutlu (2D) ve Ug boyutlu
(3D) goruntuler olusturmak igin kullanilan gelismis bir sistemdir.

Bu sistem, kazi islemine baslamadan dnce hedefin seklini ve derinligini analiz etmek amaciyla
kesif ve zemin etlt operasyonlarinda kullanilir.

Sistem, yansiyan sinyalleri donusturUr ve isler, ardindan bunlari renk kodlu iki boyutlu bir géranta
olarak ekranda gosterir:

@ Kirmizi Genel olarak metalleri gosterir.

@ Mavi Bosluklari gosterir.

@ Vesil Toprak 6zelliklerini gosterir.

Not

Yeralti GoruntUleme Sistemi, dogrudan dedektér ekrani Uzerinden veya bagli bir tablet
araciligiyla calistirma ve analiz yapma olanagi saglar.

Calistirma Yontemi

+ Ana menuden Zemin goérdntuleme sistemi
secenegini secin.

«  Kullanilan tarama aracina goére (Gérunttleme
Tarayicisi veya Gradio Smart SensoérU) tarama u @ u
Unitesinin dedektdre dogru sekilde monte edildiginden
emin olun.

« Dogrudan dedektdr ekrani Uzerinden mi yoksa
bagli tablet kullanilarak mi galistirilacagini segin.

(@) 75% | = Anamena ‘ ‘m ‘ Q ‘ 11:20

7

Zemin géruntileme sistemi

l\:h 75% |Zemin gérintileme sistemi ‘ *@ ‘ e ‘ 11:20

7 L

Tablet

Tarama Ayarlari

Taramaya baslamadan 6nce asagidaki tarama

ayarlarini yapilandirin:

« Tarama Modu: Otomatik (saniyede bir okuma)
veya Manuel (tutma kolu digmesine basildiginda
okuma alinir).

(@) 75% | zemin garintileme sistemi ‘ 1) ‘ a | 11:20

o0

Tarama basmag: =
Manuel Otomatik

Baslangic




* Tarama Yolu: Tek yonlU veya zikzak.

)

=
e ¥
=
0 ‘ [0}
Degisen
Tarama Yolu

9

[ ) 75% ‘ Zemin géruntilems sistemi

Tarama basmagi

| 40| Q| 11:20

I

Degisen Tek yon

Baglangig

©

é

Tek yon
Tarama Yolu
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14. Zemin Goruntuleme Sistemi

@) 75

Zemin gériintileme sisterni @ |11:20
Tarama Adimlari: SGtun sayisi (3 ila 15) ve satir = el

sayisi (3 ila 15).

Satunlar Satirlar

Baslangi¢c Noktasi: Tarama izgarasinin alt 4|8 11:20

kisminda sol veya sag taraftan.
Tarama Modu

Tarama yolu

Tarama basmagr

Taramaya baglamadan 6nce, sistemin optimum [ CAE T |@11:20
performans gostermesi igin arama alaninin
Ozelliklerine uygun toprak tarinu secin. S S—
Dedektort zemine 10-25 cm yUkseklikte tutarak
dengeleme islemini gerceklestirin; hareket ederken
tutma kolu digmesine basin ve dengeleme

cubugu tamamlanincaya kadar devam edin. R

Zemin metal kirliliginden arindiriimis olmahdir.

Dedektdru baslangic noktasina yerlestirin ve Tarama Yolu 60cm

taramayi baslatmak icin tutma kolu digmesine |_>\ ATA A ] \‘_'130(;”1

basin. Bu sirada tarama izgarasi icerisindeki her —— [

hucre icin bir okuma kaydedilir. Satir [

Her sttun tamamlandiktan sonra, secilen tarama . [

yoluna gore bir sonraki sGtuna gecin. e_} &= | 9
Baslangic ﬁ\ %_f 4

Noktasi ‘(:) Sutun
Tarama Alani

Hedef kontroll
Deger: 0 %
Derinlik: 0 m




14. Zemin Goruntuleme Sistemi

Sonuc¢ Analizi

- Yén dugmeleri kullanilarak, Hedef Kontrolt O I el ket (o) 8 11:20
simgesi secildiginde imle¢ tarama 1zgarasiicerisinde | hedef kontroli
hareket ettirilebilir. Béylece segilen noktadaki derinlik | | peger3s %
ve hedef bulunma olasiigr ylzdesi belirenebilir. Pozi- | | 2eze™
tif de@erler metalleri, negatif degerler ise bosluklari

gasterir Hedef kontoll
+  Hedef Filtreleme Y simgesi secildiginde, yal- Y A
nizca tek bir hedef tardnG gértntilemek icin
kirmizi renk (metaller) veya mavi renk (bosluklar) (RS RaE X [ I NR BT
gizlenebilir. ——
« Kaydet [") simgesi secildiginde analiz sonuglar Deger: 35%
daha sonra incelenmek Uzere kaydedilebilir. Deriniik: 2.8 m
« Cikis b simgesi secildiginde sistemden cikilir ve Z.%:)
ana men(ye donUIUr. e
:: Hedef filtreleme
3D Sonuc Analizi = -
- 3D simgesi secildiginde gorintd; yakinlastirila- @) 75% | zemin gerantiteme sitemi | o | @ | 11:20

bilen, déndurulebilen ve Ustten veya yandan
kesitlerle incelenebilen ¢ boyutlu bir modele
donustuarulebilir.

« Hedef derinligini hassas sekilde belirlemek igin
U¢ boyutlu goéruntua icerisindeki her katmanin
derinligi incelenebilir. 3D grdnam

Toprak tirl: Kayalk
Hedef kontroll [
Deger: 0 %
Derinlik: 0 m

lih 75% |Zemin grintileme sistemi ‘ ‘@ ‘ g ‘ 11:20
&

(@) 75% | zemin garintileme sisterni ‘ L) ‘ a ‘ 11:20




@ 14. Zemin Goruntuleme Sistemi N|®>

Dedektoriin Tablet ile Kullanilmasi

Primero MD15 dedektéru, tarama sonuclarinin Ajax
Analyzer uygulamasi kullanilarak dogrudan tablet
Uzerinde goruntulenmesine ve analiz edilmesine l_l D

(@ ) 75% | zemin gérintileme sistemi ‘ L) ‘ 2 ‘ 11:20

olanak tanir. Bu 6zellik, verilerin daha kolay anlasiimasini
ve gorsel olarak yorumlanmasini saglayan daha genis bir
goruntUleme arayUzu ve gelismis analiz ara¢lari sunar. Tablet

Dedektoriin Tablete Baglanmasi (@) 75 |zemin girantieme steri | ]| @ | 11:20

+  Hem dedektdérde hem de tablette Bluetooth
Ozelligini etkinlestirin.

. Tabletin Bluetooth ayarlarindan cihazi arayin ve e Kapal

AJAX_MD15 secenegini secin.

Blua1oo|h ®

mmmmmm et
Settings ©
.
Bustooth o
Eslestirme islemini tamamlamak igin 1234 | setines e ©
kodunu girin. -
Tablette Ajax Analyzer uygulamasini agin. —
© s
[
© rovoRcomect
1 2 3
4 5 6
i ¢ 8 9 @
)
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@ 14. Zemin Gérintileme Sistemi NliBD

Ekranin sol Ust kdsesindeki Baglamak dugmesine
basin ve baglanti kurulana kadar bekleyin.

Taramayi Kaydetme
Tarama tamamlandiktan ve alan tamamen
kapsandiktan sonra:
Tablet ekraninin sag Ust kismindaki alana tarama
icin bir ad girin.
Taramay! kaydetmek icin KAYIT ETMEK
dugmesine basin.

Tarama Verilerini Filtreleme

Tarama verilerinin goérunttlenmesi, ekranin sag

tarafindaki filtre digmeleri kullanilarak kontrol edilebilir:
“CARSAYILAN": TUm tarama verilerini goruntuler.
"METALLERI CIKARIN": Metal sonuglarini goster-

METALLERI GIKARIN

meden tarama verilerini géruntaler. MASRE&EAR'
"MAGARALARI KALDIR": Bosluk sonuglarini
gb6stermeden tarama verilerini goruntdler. IZGARAYI

Filtreleme 6zelligji, verilerin daha net temsil edilmesi icin renk GOSTER/GIZLE
gecisi kullanilarak gorantinun iyilestiriimesine olanak tanr.

Hiicre Verilerini Goruintiileme
Secili hdcrenin altindaki "ok dugmeleri” kullanilarak
hUcreler arasinda gezinin.
Hucre bilgileri, ekranin alt kismindaki 6zel bir gubukta
goéruntulenir. Siitun
Belirli bir hiicreye dogrudan gecmek icin: Derinlik
“Satir’ numarasini girin. D.eger 0 )
. . Sistem GSmar
“SUtun” numarasini girin.
"HAREKET ET" dugmesine basin.

1
1
¢]

Ay 76



@ 14. Zemin Gérintileme Sistemi NliBD

3D Goriintileme
3D goéruntlleme, tarama verisi degerlerini veri
dagiimini gésteren U¢ boyutlu bir ylzey olarak sunar:
Ekranin sa§ tarafindaki menudden farkli
goruntuleme projeksiyonlari secilebilir.
« 3D gorunum icerisinde metaller veya bosluklar
icin 6zel filtreleme uygulanabilir.
3D yUzey Uzerinde basili tutup surukleyerek
goruntudleme acgisi degistirilebilir.

Tarama Detaylari
Penceresi asagidaki bilgileri gorantuler:
- Tarama bilgileri.
Dedektdr Uzerinde secilen ayarlar.
Tarama tarihi ve saati.
Veri de@erlerine genel bakis.
« Tarama konumu.

Tarama Konumunu Kaydetmek icin
Tablet ayarlarindan Konum Servislerini etkinlestirin.
- “IZGARAI GOSTER / GIZLE" dugmesine basin.

Not

Tarama konumu otomatik olarak kaydedilmez.

Tarama Listesi
Penceresi, inceleme ve dogrulama amaciyla
daha dnce gerceklestiriimis ve kaydedilmis tim
taramalarin listesini goéruntdler.
Tablet kullanilarak yapilan tarama, dedektor
kullanilarak yapilan tarama ile aynidir; buna ek
olarak asag@idaki avantajlari sunar:
- Daha kullanici dostu bir arayUz.
Daha net grafiksel gosterim.
Tarama tarihi ve saati.
- Veri degerlerine genel bakis.
«  Gelismis analiz yetenekleri.
Daha genis alanlari daha yuksek verimlilikle tarama
olanagi.

14.81 %
6.73 %
78.45 %
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¥4 15. Yeralh Sonar Sistemi

B

Yeralti Sonar Sistemi, yer ylUzeyinin altindaki metalleri ve bosluklar tespit etmek icin kullanilan,
gercek zamanli gorsel ve sesli gorunttleme sistemidir. Sonuglar tarama islemi sirasinda
aninda goéruntulenir. Sistem, zemin sinyallerinin analiz edilmesine ve bunlarin gorsel ile sesli
verilere donustUridlmesine dayanir. Bu sayede kullanici hedefin trint ve konumunu yUksek
dogrulukla belirleyebilir. Bu sistem, profesyonel kesif ve arazi 6lcim ¢alismalarinda yaygin
olarak kullaniimaktadir.

Renk Gostergeleri:

@ VYesil Dogal zemini gosterir.

@ Kirmizi Metal varligini gosterir.

@ Mavi Bosluklari ve yeralti oyuklarini gosterir.

Calistirma Yéntemi (@) 75% | = ana mena (40| @ 11:20
«Ana menuden Yeralti Sonar Sistemi secenegini
secin.

«  Goruntuleme tarayicisinin dogru sekilde monte
edildiginden emin olun.

- Dedektdrl zemine 10-25 cm yukseklikte tutarak
dengeleme islemini gerceklestirin. Hareket ederken
tutma kolu dagmesine basin ve dengeleme
cubugu tamamlanincaya kadar devam edin.
Zemin metal kirliliginden arindiriimis olmalidir

10 -25cm

- Arama alaninin 6zelliklerine gére sinyal gucuna,

M . . . . &

ekranin sag tarafindaki Hassasiyet gostergesi -

ve sol tarafindaki Kazang : gobstergesi kullanarak
ayarlayin.

Zemin sonar sistemi ‘ ‘m ‘ a ‘ 11:20
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15. Yeralti Sonar Sistemi

« Dedektor ile zemin arasindaki mesafeyi sabit
tutarak arama alani boyunca hareket etmeye
baslayin.

- Tarama sirasinda dedektdr, sonugclari sesli uyarilar
esliginde gercek zamanli olarak ekranda géruntuler
ve hedefleri tdrlerine gore renklerle gosterir.

« Tarama hizi, arama alaninin 6zelliklerine bagl
olarak yan taraftaki kaydirici kullanilarak dort
farkli 4 » seviyeye kadar ayarlanabilir.

I:b 75% |Zemin sonar sistemi ‘ ‘l.l} ‘ ﬁ ‘ 11:20

A

Hassasiyet

«  Sesliuyarilar, ekranin sag tarafinda bulunan Ses
‘_34 simgesi kullanilarak devre disi birakilabilir.
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WEEE (Waste electrical and electronicequipment) statement

European union:

Batteries, battery packs, and accumulators
should not be disposed of as unsorted
household waste. Please use the public
collection system to return, recycle, or treat
them in compliance with the local regulations.

Taiwan: B35 5[

For better environmental protection, waste batteries
should be collected separately for recycling or
special disposal.

&

California, USA:

The button cell and Li-ion battery may contain
perchloratematerial and requires special handling
when recycled or disposed of in California. For
further information please visit:
http://www.dtsc.ca.gov/hazardouswaste/
perchlorate/

ngs C



WEEE (Waste electrical and electronicequipment) statement

Batteries, battery packs, and accumulators should
not be disposed of as unsorted

household waste. Please use the public
collection system to return, recycle, or treat them in
compliance with the local regulations.

To protect the global environment and as an environ-
mentalist AJAX must remind you that Under the Euro-
pean Union (" EU ") Directive on Waste Electrical and
Electronic Equipment, Directive 2002/96/EC, which
takes effect on August 13, 2005, products of»electri-
cal and electronic equipment» cannot be discarded
as municipal waste anymore, and manufacturers of
covered electronic equipment will be
obligated to take back such product at the end of their

useful life. AJAX will comply with the product take ’
back requirements at the end of life of AJAX brand-
ed products that are sold into the EU. You can return
these products to local collection points.

2N

Environmental Policy

The product has been designed to enable
proper reuse of parts and recycling and should not be
thrown away at its end of life. Users should contact
the local authorized pointof

collection for recycling and disposing of theirend-of-
life products.

Visit the AJAX website

and locate a nearby distributor for
further recycling information. Users may also
reach us at:

info@ajaxdetector.com for information re-
garding proper Disposal,Take-back Recycling,
and Disassembly of AJAX products.
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