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1. Uriin Profili ve Aciklamalar

Raven TAR Serisi insansiz Hava Araclar, karbonfiberden retilmis gévdeleri sayesinde en agir
kosullarda dahi zirai ilaclama alanindaki ihtiyaclariniza yonelik kalici ve surdiirilebilir ¢cdziimler sunar.
Katlanabilir yapisi, gerek tasimada gerekse saklamada kullanicisina operasyonel kolaylik saglar.

Raven TAR temel platformu Ulzerinde farkh tirde ilaclama ve tohum dagitma sistemleri entegre
edilebilmektedir. Zirai kullanim alanlan haricinde de, ¢6ziim aranan uygulamanin gerektirdigi
herhangi bir faydal yik tasinabilir. Bu faydali yik, yuksek ¢oziintrltkli bir DSLR, yiksek yaklastirma
becerisine sahip bir zoom kamera, bir termal kamera, sensor kutusu ya da faydah yiik birakma kutusu
(release-box) olabilir. Raven TAR 16 serisi, 16 kg lizerinde bir tasima kapasitesi sunar.

Sahip oldugu yiiksek ylk tasima kapasitesi, ek batarya kullanimi ile 45 dakikaya kadar ucusa imkan
verir (Ucus siresi, kullanilacak faydali yiik ve batarya kapasitesine gore degiskenlik gdstermektedir).
Ote yandan, zirai kullanim amaciyla hazirlanan ve miisteriler ile bulusturulan cihazlarin pilleri, gereksiz
agirhk tasinmasinin ve sarj siiresinin uzamasinin oniine ge¢cmek Uzere tankin bosalmasi ile ayni siirede
bosalacak pil kapasiteleri ile teslim edilmektedir.

2. Uriin Genel Yapisi

Raven TAR 16, temel olarak 6 adet manuel katlanabilir kol ve bu kollar (izerinde bagimsiz 6 adet rotor
ve pervane, 1 ana govde, sabit inis takimi, 1 ilag¢ tanki, 1 pompa, 2 engelden kacinma ve 1 arazi takip
radari, 1 hareketli 6n kamera, 1 sabit arka kamera ve 4 adet noziilden olusur. Ek olarak detaylan diger
sayfalarda belirtilen kumanda ve kullanicinin istedigi adette pil ile birlikte satilir.

3. iHA Kategorisi

Raven TAR16, giincel Sivil Havacilik Genel Midiirligi talimatnamesi uyarinca IHA-2 kategorisi insansiz
hava aracidir. IHA-2 regiilasyonlari dahilinde kullaniimalidir.



4, Raven TAR16 Gorinim
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NUMARA PARCA ADI
1 IHA GOVDE
2 KARBONFIBER KOLLAR
3 MOTOR
4 PERVANE
5 iNiS TAKIMLARI
6 16 LT TANK
7 PiL
8 POMPA
9 ALT RADAR
10 ON RADAR
11 ARKA RADAR
12 SOLENOID VALF
13 KAMERA
14 GPS
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5. Kumanda

Kumanda Tuslan

Raven TAR16'nin tuslari ve bu tuslarin fonksiyonlari asagida verildigi gibidir.
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(Farkh konfiglrasyonlarda tuslarin fonksiyonu degisiklik gosterebilir.)

Kumanda Baglantisi

Kumanda Tuslan bolimiinde gosterilen A¢ma/Kapama tusuna 2-3 saniye boyunca basili tutunuz.
Kumanda ekraninin agilmis oldugunu gérerek kumandanin acildigini teyit ediniz.

Kumanda acildiktan 5-10 saniye sonra icerisinde Raven TAR16 ile baglantisinin saglanmis olmasi
gerekmektedir (Raven TAR16'nin bataryalarinin takili oldugundan emin olunuz). Eger baglanti
saglanmadiysa kumandadan “bip-bip” sesleri gelecektir.

Kumanda Sarj Seviyesi ve Kumanda Bataryasinin Sarj Edilmesi

Operasyon sirasinda IHA ile baglantinin kopmamasi icin her ucus dncesi kumanda sarjinin kontrol
edilmesi elzemdir. Ekran lizerinde sag st kosede kumanda sarji gorunir.

Kumandayi kapali haldeyken sarj aletine takiniz. Ekranda sarj oldugunu gosteren bir sekil ¢ikacaktir.
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6. Aracin Ucusa Hazirlanmasi

Asagidaki gorsellerde gorildigi gibi Raven TAR16'nin katlanir kollarint aginiz.
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On kol kismini disa dogru ittirerek tim kolu hizalayaniz. Daha sonra eklem yerlerinde bulunan
bilezikleri saat yoniuinde sikiniz.

Pervaneleri kapali konumdan acik konuma getiriniz.
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Bataryalar ve Bataryalarin Takilmasi

Raven TAR16 IHA, 2 adet 6S (22,2V) batarya ile calismaktadir. iki bataryanin toplam nominal voltaji
44,4V etmektedir. Bataryalarin saklanmasi ve sarj edilmesi gibi detayli bilgiler icin Raven TAR16
Batarya ve Sarj istasyonu Kitapcigr'ni inceleyiniz.
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Raven TAR16'nin bataryalarinin yerlestigi hazne asagida gosterilmektedir.

Batarya haznesindeki bataryalari sabitlemek amach kullanilan lastigi kaldinp yerinden cikariniz ve
bataryalarin konacadi alani hazirlayiniz.

Bataryalari asagidaki gorseldeki gibi birinin konnektorleri sag taraftan, digerininki sol taraftan ¢ikacak
sekilde yerlestiriniz.
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Sol taraftaki konnektorler Sag taraftaki konnektorler

Daha sonra sirasiyla ilk 6nce bir taraftaki siyah konnektor siyah yuvalarina sonrasinda ise kirmizi
konnektor kirmizi yuvalarina takiniz.
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DIKKAT!:Konnektérlerin takihis sirasi (ilk énce siyah konnektorler sonrasinda ise kirmizi
konnektorler) onemlidir. Eger bu sira saglanmazsa konnektorlerden kivilciom atma riski vardir.,

DIKKAT!:Konnektorlerin birbirine karigtinlmamasi onemlidir. Kirmizi konnektérler kirmizi
yuvalara, siyah konnektorler siyah yuvalara takilmahlidir. Aksi halde (kirmizi konnektoriin siyah
yuvaya takilmasi veya tam tersi) aracin elektronik sisteminin bozulmasi riski bulunmaktadir.

DIKKAT!: Bataryanin kendi konnektorlerinin (kirmizi ve siyah) uclarinin birbirlerine degmemesi
onemlidir. Birbirlerine degdikleri takdirde bataryanin sisip zarar gormesi hatta alev almasi
kacinilmazdir,

Konnektorleri taktiktan sonra batarya emniyet lastigini asagidaki resimde goriindiigu gibi yerlestiriniz.
Aksi takdirde bataryanin ugus esnasinda yerinden ¢ikip arac diiglirmesi riski bulunmaktadir.
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Deponun Doldurulmasi
Raven TAR16'nin ila¢ deposu takip eden gorsellerdeki gibidir.

ilaci doldurmak icin kapagi acin ve ilaci depoya dokiin. Ardindan kapad tekrar kapatin. ilaclama
esnasinda pompa ile hava akisinin saglanabilmesi icin kapak Uzerindeki tipanin resimdeki gibi acik
olmasi gerekmektedir.

Depo lizerinde litre gostergeleri bulunmaktadir. Deponun maksimum kapasitesi 16 Litredir. Depoyu
maksimum 16L gdstergesine kadar doldurunuz ve bu géstergeyi gecmeyiniz. ilaci doldurduktan sonra
kapag tekrar kapatiniz.
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Hava Bosaltimi Yapilmasi

Sprey calisirken ilacin bitmesiyle borularda hava boslugu kalir ve bu da spreyin calismamasina sebep
olur. Bunun icin hortumlarda kalan havanin bosaltilmasi gerekir. 5. Bolim’'de gosterilen kumanda
Uizerindeki Pompa Hava Almatusuna basili tutup bir yandan da Pompa Kontrol tusunu sabit debiye
getiriniz. Spreylerden sivi puskiirtiilmeye baslandigi zaman eliniziPompa Hava Almatusundan c¢ekiniz.

DIKKAT!:Hava bosaltma sirasinda hava ile beraber bir miktar sivi da disariya dokiilecektir. Bu
sebeple dis mekanda oldugunuzdan emin olunuz.

Spreylerin Calistinimasi

Hava bosaltimini yaptiktan sonra 12. Béliim’de detayli anlatildigi Gizere kumandadaki Pompa Kontrol
tusu ile sabit ilaclama modunu secerek spreyleri aciniz. Nozullerden ila¢ plskurtildigina teyit
edinizPompa Kontrol tusu ile spreyleri geri kapatiniz.

DIKKAT!:Tankin kirlenmemesi ve ilacin bosa gitmemesi adina ilk denemenizi ila¢ yerine su
doldurarak yapmaniz onerilir.



@ HavacilikTeknoloji v. 1.0

7. Ucus Uygulamasi

Uygulama Arayiizii

MR Avi APP uygulamasini actiginizda sizi asagidaki gibi bir ekran karsilayacaktir. ilerleyen kisimda
buradaki men tuslarinin icerikleri aciklanmistir.

Ayarlar Haritalama Manuel Oto Pilot Yonet Hesap

Ayarlar

Ayarlar

Ayarlar menisinde aracin glvenli ucus saglayabilmesini saglayan parametreler ve uyarilar
bulunmaktadir. Bu parametrelerin varsayilan ayarlar EK-3'teki gibidir.

DIKKAT!: Ayarlar her ucus dncesi kontrol edilmeli ve asagida verilen varsayilan ayarlar ile
degisiklik yapilmadigindan emin olunmalidir. Aksi halde ucus performansi ve giivenliginde
sorunlar yasanabilir.

Haritalama

Haritalama

Haritalama menusiinde ilaglanacak arazinin olusturulmasi saglanir.
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Manuel

Manuel
Kumanda ile ucus yapilan kisimdir.

Oto Pilot

Oto Pilot

Aracin otopilotta (kendi kendine) ucus ve ilaglama yaptigi kissmdir.

Yonet Hesap

Yonet ve Hesap

Burada MR AviAPP'de aracinizin hesap ayarlan bulunmaktadir. Buradaki ayarlarda degisiklik
yapilmamahidir,

8. ilaclama Arazisi Olusturulmasi

<
4 . e e « ..
Ana ekrandan tusuna basarak Haritalama mendsiine giriniz.

Menii icine girildiginde bulundugunuz GPS konumu belirecek sekilde asagidaki gibi bir ekran sizi
karsilar.

[ &

Tarla Olustur Serbest Rota Olugtur
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Burada Tarla Olustur tusuna basilir. Daha sonra uygulamanin yan tarafindaki asagidaki gibi secenekler
belirir.
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Etuw ile haritanin olusturulacagi yontemlerden biri segilir:

(O Mobil Telefon
O Kumanda

O iHA

O RTK istasyonu

O Konumlandirici

@ Harita

iptal Onayla

Raven TAR16 modeli su anda RTK istasyonu, Kumanda ile harita olusturma ve Konumlandirici
opsiyonlarini desteklememektedir. Geriye kalan secenekler detayh bir sekilde agiklanmistir.

Harita ile Arazi Olusturma

Bu secenek ile haritanin kdse noktalari kumanda Uzerindeki uygulama Uzerinden secilir. Asagidaki

sekilde yesil cember ile isaretli olan @tuw Arazi Kose Noktasi’'nin isaretlenecegini belirtir.
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Daha sonra yesil nokta arazinin kdése noktalarina getirilir ve isaretle (Harita)tu5una basilir.
Basilan yerde 1 isaretli bir nokta olusur. Bu, arazinin 1. Noktasinin isaretlendigi anlamina gelir. Yanhs

nokta atamasi yapildigi durumda noktaya basilip Geri Al @tuwna basilarak nokta silinip yeni nokta
isaretlenebilir.

1,8 Dénim
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Arazinin diger kose noktalan da secilerek arazi olusturulmus olur. Arazi se¢cimi tamamlandiktan sonra
ekranin Ust tarafinda secilen alan Donim olarak belirir.

®

@ ®

Isaret@arita)

@

!

Gonder#
-

&8

Gonder tusuna basarak olusturulan araziyi uygulama Uzerinde kaydediniz. Bu adim ile otonom
ilaclama ©ncesinde tanimlanan arazi gorinir hale gelir. Gonder tusuna basilmazsa arazi
kaydedilmemis olur.

Gonder tusuna bastiktan sonra ¢ikan alanlar doldurun ve araziniz kaydedilmis olacaktir.

Blok Adi

|3Iok 1

Ciftci Adi

Ciftci Telefonu

iptal Onayla

Dikkat!: Uydu haritalarinin bazen giincelligini yitirmesi sebebi ile uydu resminde goriilen arazi
giincel olmayabilir. Bu sebeple Harita’dan arazi seciminde secili ilaclama arazisi uydu
goriintiisiine gére 10 metre kadar sapma gosterebilir. Bu sebeple bu secenek yerine IHA veya
Kumanda ile Arazi olusturulmasi tavsiye edilir. Bu secenek ile haritalama yapmak
durumundaysaniz, arazinin kenarlarindan 10 metre kadar pay birakiniz.
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iHA ile Arazi Olusturma

Etuw ile cikan mentiden “IHA” secenegi secilir. Bu opsiyonda ilaclanacak arazinin kdse noktalarina

IHA Manuel ucus ile sirasiyla ucurulur ve isaretle (iIHA) tu5una basilir.

: r L GeriAl

Oa ‘
' O®

Isaretle (Harit

DIKKAT!:IHA ile ucusa baslamak icin EK-1’deki ucus dncesi kontrol listesindeki adimlan sirasiyla
onaylayiniz ve 13. Boliim’deki Manuel ucus talimatlarini takip ediniz.
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Kameralarin Kullanimi

Raven TAR16'da bir adet hareketli 6n ve bir adet sabit arka kamera bulunmaktadir. Bu kameralar ile
IHA'nin arazinin neresinde oldugu teyit edilebilir. Bu ézellik Kamera ile Haritalama yaparken arazinin
bitis noktalarini goérebilmek icin cok avantajhidir.

Kameralardaki goriintilere asagidaki resimdeki gibi ekranin sol tarafinda gorebilirsiniz.

o 496V 7.0 @ oom/s waiom %19 @000 Roor @- @ oo il 9

GPS Modu

Eve Donds

O,

AB Angle

|

Isik

0006

Kumandanin sag st kosesindeki tekerlek ile (5.B6lim’de gosterildigi gibi) 6n kameranin acisini kontrol
etmek mimkiindir.

Kumanda tzerindeki A Tugu’'na basarak (5.B6lim’de gosterildigi gibi) kameralar Gizerindeki LED Isiklari
acip kapamak mimkunddir.
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Ayni zamanda uygulama tzerindeki Isik tusuna basarak da kamera isiklarini agabilirsiniz.

o 496V .07 @Qoom/s waizm %19 @000 Roo. @- @ oo il 9

GPS Modu

Eve Donés

iHA'y1 arazinin kdse noktasina asagidaki gibi konumlandirdiginiz zaman isaretle (iHA)tU§una
basiniz. isaretlenen ilk nokta 1 olarak uygulama tizerinde gériinecektir. 1. Noktadan sonra iHA'yi sirayla

diger kése noktalarina gétiiriiniiz ve isaretle (iHA)tu5una basiniz. Araziyi tamamladiginizda
secili alan mavi olarak goriinecektir.

Gonder tusuna basarak olusturulan araziyi uygulama {izerinde kaydediniz. Bu adim ile otonom
ilaclama o©ncesinde tanimlanan arazi goriniir hale gelir. Gonder tusuna basilmazsa arazi
kaydedilmemis olur.
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Kumanda ile Arazi Olusturma

Etuw ile ¢ikan meniiden “Kumanda” secenegi secilir. Bu opsiyonda ilaglanacak arazinin kdose

noktalarina pilot elinde kumanda ile gider ve i§aretle tu5una basar.

Kumanda ile arazinin kdse noktasina asagidaki gibi konumlandiginiz zaman i§aretletu5una
basiniz. isaretlenen ilk nokta 1 olarak uygulama lizerinde gériinecektir. 1. Noktadan sonra kumandayi

sirayla diger kdse noktalarina gétiriniz ve i;aretletuwna basiniz. Araziyi tamamladiginizda
secili alan mavi olarak goriinecektir.

Gonder tusuna basarak olusturulan araziyi uygulama U(zerinde kaydediniz. Bu adim ile otonom
ilaclama ©ncesinde tanimlanan arazi goriniir hale gelir. Gonder tusuna basilmazsa arazi
kaydedilmemis olur.

9. Olusturulan Araziyi Diizenleme

Arazi kaydedildikten sonra lizerinde degisiklik yapilmak istenebilir veya sonraki béliimde anlatilacagi
gibi arazi (izerine Onceden Tanimh Engel eklenmek istenebilir. Bunun icin Ana Ekran’dakiYonet
menusune giriniz.

Ayarlar Haritalama Manuel Oto Pilot e Hesap

122
Asagidaki gibi bir ekran sizi karsilar. Burada Tarla . tusuna basiniz.
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2 Yonet Yerel verileri génder
P
% g ®
Cihaz Takim isci Tarla Calisma istatistikler

Buradan karsiniza kayith olan arazileriniz gelecektir. Diizenlemek istediginiz arazinin ismini girerek
sonuclari gorintileyebilirsiniz.

< Blok Yonetimi (2)

keriml Filtrele

kerim test2 2021/11/12 kerim test 2021/11/12
Ad {

PK 792000000( Alar ) K Alan ) num

Diizenlemek istediginiz arazinin Ustline basin ve sectiginiz arazi karsiniza gelecektir. Dliizenle tusuna
basarak araziyi diizenleyebilirsiniz.
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< Blok Detay!

Blok Numarasi
Blok Adi

Bolge

Blok Alani

Planlama Zamani

Ciftci Adi

v.1.0

79200000000183

kerim test2

Sil
Turquia
Paylas
2,2 Donlim
Kes
2021/11/12
Kopyala

Geri Al

@ ®

Isaretle (Harita

@)

Gonder

©e

Geri Altug,una basarak en son eklenen noktadan itibaren (Yukaridaki resim icin 4. Nokta)
noktalari silmeye baslayabilirsiniz. Ornegin asagidaki sekilde sirasiyla 4,3,2 ve 1. Noktalar Geri tusuna

basarak kaldirnimistir.
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Daha sonra 8. Bolim’de anlatildigi gibi tekrar yeni bir arazi olusturulabilir.

10.Onceden Tanimh Engel Ekleme

Yukarida aciklanan metotlarla olusturulan arazide sayet agac, elektrik diregi gibi 6nceden bilinen
engeller bulunuyorsa iIHA'nin ilaclama sirasinda bu engele yaklasmayip engeli atlamasi icin dnceden
isaretleme yapilabilir. Bu isaretleme islemi asagida yesil cember ile isaretli Arazi Kdsesi tusuna basip
Engel isaretlerinden birine gecilerek yapilir.

4

saretle (Haritaj}
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i§areti secili iken tanimlanacak olan engelin her bir kdse noktasi ayr ayri isaretlenir. Bunun icin bu

isaret secili iken yesil nokta harita lizerinde engelin ilk kdsesine getirilir ve isaretle tU§una basilir.
Biitiin kdseler tek tek isaretlendikten sonra kirmizi bir alan olusur. Bu alan iHA'nin ilaclama yaparken
kacinacagi engel alanidir.

Engeller kaydedilmedi

Engel alani

Geri Al

e ®

isaretle (Harita)

9,

Engeli Tamamig

© e

Engel alani olusturulduktan sonra Engeli Tamamlatuguna basarak engelin kaydedilmesi gerekir.
Aksi takdirde ilaclama sirasinda engel gecerli olmayacaktir. Engeli Tamamla tusuna bastiktan sonra
Gonder tusuna basilarak arazinin kaydedilmesi gerekir.

isareti secili iken tanimlanacak olan engel tek bir nokta ile isaretlenip bir engel capi belirlenir.

isaretine basilarak engel capi secilebilir.

Direk Yarigapi (m): 5,0

© ° S

iptal Onayla

Bu sayede IHA belirtilen captaki engelin etrafindan dolanip bu alanda ilaclama yapmayacaktir. Bunun

icin bu isaret secili iken yesil nokta harita lizerinde engelin ortasina getirilir ve i§aretletu5una
basilir. Bundan sonra kirmizi bir alan olusur. Bu alan iHA'nin ilaclama yaparken ka¢inacagi engel
alanidir.
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O,

Geri Al

O ®

Isaretle (Harita)

©

Engel alani Gonder

©Oe6

iHA ile ilaclama esnasinda engel eklemek icinse, iHA'y1 engelin (stiine getiriniz ve Engel
isaretindeyken Isaretle tusuna basiniz. Ornegin asagidaki gérselde iHA, engel olarak eklenecek agacin
Ustine konumlandinimistir.

’

Tarladaki chag Engél
Olarak Tespit Edildi
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11.Ucgus Modlari

Raven TAR16 iHA'da farkl amaclara hizmet eden ucus modlar bulunmaktadir:
e GPSMod
e Serbest (Free) Mod
e Otopilot

GPS Mod

GPS modunda ara¢ ucus esnasinda GPS ile pilot miidahale etmese dahi kendi konumunu korur.
Boylelikle riizgar gibi dis etmenlere karsi arag stiriklenmeden kontrol edilebilir.

Manuel ucus yapilmasi gerektiginde kullanilmasi 6nerilen moddur.

Araci GPS moduna almak icin asagidaki sekildeki gibi Ugus Modu tusunu 2 numarali konuma aliniz.
Kumandadan gelecek olan “GPS Mode" sesini duymalisiniz. Aracin GPS Mod'da oldugunu uygulama
ekrani tizerindeki isaretli kissmdan teyit ediniz.

DIKKAT!: GPS Modunda ucus saglayabilmek icin acik bir arazi olmali, etrafta metal nesneler
olmamali ve ara¢ en az 16 uydu ile baglantisini saglamis olmahlidir. Aracin ka¢ tane uydu
gorebildigini anlamak icin ugus ekraninda asagidaki isaretli kismi kontrol ediniz.
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Serbest (Free) Mod

GPS'in kullanilmadigr ucus modudur. Ucus sirasinda GPS sinyalinin kayboldugu anlarda pilotun acil
midahale edebilmesi icin kullaniimalidir. Aksi halde Serbest Mod’un kullanilmasi 6nerilmez.

Araci Serbest Mod'a almak icin Ugus Modu tusunu asagidaki gibi 1 numarali konuma aliniz.
Kumandadan gelecek olan “Attitude Mode” sesini duymalisiniz.
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DIKKAT!: Serbest Mod'da ara¢ GPS sistemini kullanmadig: icin sert hava kosullarinda arac
siiriiklenebilir. Bu nedenle Serbest Mod’da iken pilotun iHA’y1 kumanda iizerinden siirekli sag-
sol hareket vererek kontrol altinda tutmasi gerekir. Bu sebeple GPS Mod'unun kullanimi
miimkiinken Serbest Mod’un kullanimi 6nerilmez.

Otopilot

Aracin pilot miidahalesi olmadan kendi kendine ucus sagladigi moddur. Onceden tanimlanan ilaclama
arazisini ilaglamak icin kullanilir. Bu modda da GPS kullanildigindan GPS modundaki dikkat ve
onlemler bu modda da alinmalidir.

DIKKAT!: Otopilot Modunda ucus saglayabilmek icin acik bir arazi olmali, etrafta metal nesneler
olmamali ve ara¢ en az 16 uydu ile baglantisini saglamis olmalidir. Aracin ka¢ tane uydu
gorebildigini anlamak icin ucus ekraninda asagidaki isaretli kismi kontrol ediniz.
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12.ilagclama Modlari
Raven TAR16 ile arazi ilaclamasi
e Manuel pilotaj ile sabit debide
e Manuel pilotaj ile otomatik debide
e Otopilot ile otomatik debide
Yapilabilir.

Sabit debi, aracin hizindan ve riizgardan bagimsiz olarak stirekli ayni hizda spreyleme yapildig
anlamina gelir.

Otomatik debi, arag hiz, riizgar hizi ve bulundugu konumun 6nceden ilaclanip ilaglanmadigina gore
spreyleme hizinin ara¢ tarafindan kendi kendine ayarladigi anlamina gelir.

Ornegin Sabit debi’de arac hareket halinde olmasa bile bulundugu konuma siirekli ilac atmaya devam
edecektir.

Otomatik debi’'de ise arac¢ hareket halinde dedilse ilagclama durur. Ara¢ harekete gectiginde ilaclama
arag hizina gore tekrar baglar. Boylelikle ayni alan sirekli ilaglanmamis olur.
ilaclama Modu Secimi

ilaclama Modu asagidaki sekilde gosterildigi gibi Pompa Kontrol tusu ile yapilir. Tus asagidaki
resimdeki gibi 3 numarali konumda Sabit, 2 Numarali konumda otomatik ve 1 numarali konumda
kapali hale getirilebilir.

Sabit Debi
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Otomatik Debi

Pompa Kapal

DIKKAT!:Bu secim sadece manuel ucus yapildigi esnada gecerlidir. Ara¢ otopilota alindig:
zaman kendini direkt olarak otomatik debiye alir.
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13. Manuel Ugus Yapma

DIKKAT!: Manuel ucusa baslamadan 6nce EK-1'deki “Ucus Oncesi Kontrol Listesi”ndeki her bir
maddeyi kontrol edip onaylayiniz.

iHA ile Haritalama yapma, manuel ilaclama yapma gibi nedenlerle ara¢c manuel olarak ucurulabilir.
Bunun icin MR AViAPP’in ana ekranindaki Manuel ‘2°) tusuna basilir. Asagidaki gibi bir ekran ortaya

¢ikar. Manuel ucus esnasinda GPS Mod'da oldugunuzdan emin olunuz. Bunun igin 11. Bolimi
inceleyiniz.
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Motorlan Calistirma ve Durdurma

Asagidaki gibi sol cubugu en sol alt kdseye, sag cubugu en sag alt koseye getirerek motorlarin
calismasi saglanir. Motorlar disiik bir hizda donerek calistiklarini belli ederler.

DIKKAT!: Motorlarin calismasi esnasinda aracin yakininda bulunmadiginizdan ve aracin diiz bir
zeminde oldugundan emin olunuz ve bu dokiiman ile sunulan “Uqus Oncesi Kontrol
Listesi”ndeki her bir maddeyi kontrol edip onaylayiniz.
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Motorlari durdurmak icin ise ara¢ karadayken sol gaz cubugunu en asagi indirip yaklasik 5 saniye bu
konumda tutunuz.

Kalkis

Motorlar calismaya basladiktan sonra sol gaz cubugunu sonraki sayfadaki gibi yukari dogru kaldirarak
araci havalandinn. Arag, istenilen ylikseklige ulastiginda (5 m'yi gegmemesi 6nerilir) sol gaz cubugunu
orta konumda birakiniz.

Arac¢ havalandiktan sonra kumandaya miidahale etmediginiz durumda konumunu sabit tuttugundan
emin olunuz. Daha sonra sag cubudu ileri-geri ve sada-sola hareket ettirerek aracin hareketini
saglayabilirsiniz. Sol c¢ubugu sada-sola hareket ettirerek de aracin yonelmis oldugu aciy
degistirebilirsiniz.
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Ucus esnasinda2. Béliim’deki gibi ilaclama Modlarindan birini secerek ilaclama yapabilirsiniz.

5. Bolim’de aciklandigi gibi IHA ile Arazi Olusturup sonraki ilaclamalariniz icin arazinizi
kaydedebilirsiniz.
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DIKKAT!: Eger GPS Modunda iken aracin kontrol disina ¢iktig: fikrine kapilirsaniz 11. Béliim’de
belirtildigi lizere “Serbest Mod”a gecip araci manuel olarak indiriniz.

Radar ile Engel Tanima

Raven TAR16 (izerinde bir 6nde bir arkada olmak tizere iki adet engel tanima radari bulunur.
‘

Engel radarlari, iIHA bir nesneye yaklastigi zaman o nesneye 8 metreden fazla yaklasiimasini engeller.
Bir engelin tespit edilip edilemedigi, edildiyse bu engele ne kadarlik mesafede olundugu ara ylizden
asagidaki gibi gorilebilir.

= 476y dx2im  Qoims  mmom g2 1s @4m Roor @- oo

L
GPS

7SS
Engelin tespit edilmesi halinde engelin yakinligina gore ayriyeten kumandadan ses ile de bildirim
verilir.

inis
Ucustaki Raven TART6'nin inisi iki sekilde saglanabilir:
¢ Kumanda ile manuel olarak

o MR Avi APP uygulamasi tizerinden
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Kumanda ile inis Saglamak

Araci kumandanin sag ¢ubugunu kullanarak inise uygun diiz bir zeminin izerine getirin. Daha sonra
soldaki gaz cubugunu yavasca asagi indirin; aracin alcaldigini gérmelisiniz. Yere yaklastigi anda gaz
cubugunu fazla asagi indirmediginizden emin olunuz. Aracin inis hizindan emin olduktan sonra
yavasca yere indiriniz. Arag yere inisini gerceklestirdikten sonra sol gaz cubugunu en asagida tutarak
motorlarn kapatiniz.

MR Avi APP ile inis Saglamak
Araci kumandanin sag cubugunu kullanarak inise uygun diiz bir zeminin lGzerine getirin. Manuel ucgus

ekraninda sag tarafta bulunan ini;tU§una basin. Ara¢ otomatik olarak kendisi inisini
gerceklestirecektir.

DiKKAT!:inis sirasinda aracin yakininda bulunmadiginizdan ve aracin yakininda inisine engel
olabilecek baska bir nesne bulunmadigindan emin olunuz.
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14.Ev ve Eve Doniis

Aracin motorlar ¢alismaya basladigi anda ara¢ bu baslangi¢c konumunu Ev olarak atar. Bu Ev konumu
MR Avi APP (izerinde sekildeki gibi H seklinde gortlebilir.

Arazi olusturma veya ilaglama operasyonu tamamlanmasi gibi durumlarda GPS Modu calistig:

takdirde asagidaki gibi Eve D6ntu5una basilirsa ara¢ kendisi haritada isaretledigi Ev noktasina
geri doner ve inisini gerceklestirir.

Eve Don
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Eve don ozelligini kullanmanin baska bir yolu da kumanda Uzerindeki Eve D6n Tusu'nu (B)
kullanmaktir. Eve D6n Tusu'na bastiktan sonra B isareti mavi hale gelir. Eger Eve D6n Tusu’na tekrar
basilirsa B tekrar soniik hale gelir ve arag¢ GPS Modu’na geri doner.
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DIKKAT!:Eve Dén komutunu kullanirken de 11. Béliim’deki GPS Modu uyarilarini dikkate aliniz.
DIKKAT!:Eve Dén tusuna bastiktan sonra ara¢ Ev’e donerken yolu iizerinde bir engel
olmadigindan emin olunuz.

DIKKAT!:Eve Don tusuna bastiktan sonra ara¢ Ev’e donerken Onceden Tanimhi engeller ve Engel
Tanima Radar’i galismaz. Detaylar icin 18. Boliim'ii kontrol ediniz.
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DiKKAT.inis sirasinda aracin yakininda bulunmadiginizdan ve aracin yakininda inisine engel
olabilecek baska bir nesne bulunmadigindan emin olunuz.

15. Otopilot ilaglama Ayarlari
Kullanici Raven TAR16 ile
e Manuel pilotajda kendi ilaglama yapabilir

e Veya aracin ilagclamayi kendi yapabilmesi icin otopilotu kullanabilir.

Manuel ilaglama Yapma

Kullanici ana ekrandaki “Manuel” menisiine girerek 11. Bolimde gosterildigi gibi “GPS modu”nu ve
12. Bolimde gosterildigi gibi ilaglama modlarindan sabit veya otomatik ilaglama modunu secerek
araziyi kendisi manuel olarak ilaglayabilir.

Manuel illaclama = GPS Modu + Otomatik lla¢c Atma
Veya
Manuel flaclama = GPS Modu + Sabit lla¢c Atma

Otopilotile ilaclama Yapma

8. Bolimde gosterildigi gibi ilaglanacak araziyi olusturduktan sonra MR Avi APP ana ekranindaki “Oto

Pilot” mendsiine giriniz.
S

@ &

Ayarlar Haritalama Manuel

Oto Pilot menisiine girdiginizde harita lGzerinde kendi konumunuzu ve konumunuzun yakininda
olusturdugunuz araziler ve isimleri goriinecektir.



: Olusturulan Arazi Olusturulan Araziler

Havdéimetiinoloji v.1.0
isim/Telefon
engelli
m crfp 34,6 Donim
ny heskop
e 398,0 D6nimM
n salah
sy 35,3 Donim
Omer tar 1
I .
ggh/99 2,2 Dénlim
| orhan
fgg/345 48,4 Donim
ni huseyin
gshvk/646 9,7 D6nlim
a~ 1

ilaclama yapmak istediginiz arazinin lizerine veya soldaki meniiden arazi ismine tiklayiniz. Secili arazi
turuncu olarak belirecektir. Ornegin asagida “Omer tar 1” arazisi secilmistir.

|sim/Te|efon =] * ; ;

| engelli

e 34,6 Donim
n heskop

o o 398,0 Donlim

Secilen Arazi ismi

e

ornan
fgg/345 48,4 Doniim

huseyin
gshvk/646 9,7 D6nlm

-~ 1

Arazi secimini yaptiktan sonra alt taraftaki ilerle isaretine basip sonraki asamaya geciniz.

Burada iHA'nin ilaclama yapmak icin izleyecedgi rota karsiniza gelecektir.
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Bu rotada kirmizi cizgiler ilaclama rotasini gésterir. ilaclama, 1 olarak isaretlenen noktadan baslar ve en
son rakamda sona erer. Ornegin bu, yukarida olusturulan rota icin 34. Noktadir.

ilaclamanin baslayacagi noktayi degistirmek miimkiindiir. Bunun icin hangi noktadan baslanmak
istiyorsa o noktanin yakinina basmak yeterlidir. Ornegin, yukaridaki 33. Nokta baslangic noktasi (1.
Nokta) yapilmak isteniyor olsun. Buna gore 33. Noktanin yakinina basilirsa yeni baslangi¢ noktasi orasi
olarak degisir.
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Diger noktalar da bu baslangi¢ noktasina gore tekrar siralanirlar.

ilaclama rotasinin acisini degistirmek icinse, rotanin hangi kenara paralel olmasi isteniyorsa o kenarin
secilmesi yeterlidir. Secilen kenar turuncu olarak ve bu kenara paralel rota asadida farkh 6rneklerle
gorilebilir.
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Ekran Gzerindeki Etug,una basarak rota tipinin U-Tipi oldugundan emin olunuz.

@ u-Tipi
O Sinir Boyu
O Agag Tipi

O Firlatma

iptal Onayla

isaretine basarak arazinin Giivenli Mesafelerini ayarlayabilirsiniz.

Guvn.Mes. (m) 40
© —e ®

Engel Givenli Mes.(m) 3'0

© ® S

iptal Onayla

Givn. Mes. (m), arazinin kenarlarindan ice dogru ilaglanmayacak gilivenli bir mesafe birakir.
Boylelikle arazinin dis kisminin ilaglanmadigindan emin olunur. Ornedin 4 metre ve 8 metre Giivn.
Mes. (m) ayari icin olusan rotalar asagidaki gibidir. 8 metre mesafeli rotada kirmizi rotanin daha iceride
olduguna dikkat ediniz.
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Engel Giivenli Mes (m) ise 10. Béliimde anlatildigi gibi kirmizi alanla belirtilen Onceden Tanimh
Engellere kac metre glivenlik mesafesi birakilacagini ayarlar. Asagida 3 metre ve 5 metre Engel
Guvenli Mesafesi icin 6rnekler gorilebilir. 5 metre glivenli mesafe icin kirmizi rotanin engelin disarisina
dogru cekildigine dikkat ediniz.
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5 metre Engel
Giivenli Mesafesi

3 metre Engel
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llaglama rotanizi olusturduktan sonra - tusuna basarak sonraki ekrana ilerleyiniz.
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Otopilot Ucus Ayarlarinin Yapilmasi
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Parametreler .Rotay Yikle Kaikls | B ‘h&lls inis Eve Dén @ @ @

Parametreler @tuguna basarak ucus ayarlar yapilmahdir.

Yiikseklik (m 2,0
O e @
IHA Hizi (m/s) 50
© ° ®
llag Miktar (ml/Donum 4350

© ® ®

iptal Onayla

Yiikseklik (m), IHA’nin operasyon sirasinda tarla ile arasindaki yiiksekliktir. Onerilen deger maksimum
3 metredir.

IHA Hizi (m/s), IHA'nin operasyon sirasinda alacagi maksimum hizdir. Onerilen deger 5 m/s'dir.

ila¢ Miktar1 (ml/Donum), déniim basina ne kadar ml (mililitre) ilac dékiilecegini belirtir. Bu deger

ilaclanacak arazinin donimi ve depoya doldurulan ilag miktarn icin kullanici

tarafindan
hesaplanmalidir.

Ornegin 20 déniimliik bir arazi icin tam dolu depo (16 Litre) calisilacaksa;

16 Litre = 16.000 Mililitre

20 Déntim Doénim
olarak hesaplanabilir.
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Butln ayarlar yapildiktan sonra Rotayi YijkletU§una basilarak ayarlarin ve ucus planinin araca
yuklenmesi gerekir.

DIKKAT!:Rotay: Yiikle tusuna basilmazsa arazide son yapilan degisikler kaydedilmez ve iHA
bundan onceki arazide ilaclamaya kaldigi yerden devam eder. Bunun icin her yeni arazide
Rotayi Yiikle tusuna basilarak arazi yliiklenmelidir.

16.Yardim Noktalari Eklemek

iIHA kalkis ve inis yaparken, araziyi ilaclamaya baslamak icin gidecegi rota ve ilaclamayi bitirdikten
sonra dénecegi rota (yol) tizerinde engel bulunabilir veya baska bir sebeple IHA'nin o yoldan gitmesini
istemiyor olabilirsiniz. Bunu saglamak icin Baslangi¢c Yardimci Noktasi ve Geri Doniis Yardima
Noktasi bulunur.

Bu noktalardan birini eklemek icin noktay1 eklemek istediginiz yere basili tutun. Karsiniza asagidaki gibi
secenekler ¢ikar:

@ Baslangi¢ Yardim Noktasi

O Geri Donls Yardim Noktasi

iptal Onayla

Onayla tusuna basarak basilan yere secili olan opsiyonu ekleyebilirsiniz.

Baslangic Yardim Noktasi secilirse IHA, arazinin baslangic noktasina gitmeden énce Baslangig
Yardim Noktasi'na, sonrasinda ise baslangi¢ noktasina gider.

Geri Donlis Yardima Noktasisecilirse IHA, arazinin bitis noktasina gitmeden 6énce Geri Doniis
Yardimcar Noktasi'na, sonrasinda ise bitis noktasina gider.



@ HavacilikTeknoloji v. 1.0

17. Otopilot ile ilaclamaya Baslamak

Otopilot ilaclama ayarlari yapildiktan sonra Kalkl§ tusuna basilarak operasyona baslanabilir.

Kalkis tusuna bastiktan sonra IHA dnceden belirli kalkis yiiksekligine yiikselir ve orada kalir. gah;
tusuna basildiginda ilaglamaya baslamak lizere araziye gider ve ilaglamaya baslar.

iHA tarafindan ilaclanan yollar harita (izerinde yesil, ilaclanmayan yollar kirmizi olarak gériiniir.

& 469y DF3im Qlim/ss wam 19 @017 "Rooo @161/423 @ ool

IHA’'nin otopilotta ucusu sirasinda kumanda ile iHA’ya miidahale etmek mimkiindiir. Kumanda
tizerinden sag, sol, ileri, geri, yukari komutlar verilebilir. Bu durumda iHA'ya miidahale edildigi
noktada harita lizerinde bir Break (Ara) noktasi olusur. Kumandadan miidahale birakildigi zaman iHA
bu Break noktasina geri gelip ilaglamaya devam eder.Break noktasina donlisten sonra Break noktasi
haritadan kaybolur.

{® 450V Dx32m @ 70m/s g 47m 219 @243 Raa @ 48423
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Operasyona Ara Verme

Arazi hentiz tamamlanmamisken batarya seviyesinin diistigini ya da ilacin bitmis veya bitmeye yakin
oldugunu fark edebilirsiniz. Bu gibi durumlarda araci 11. Bélim’de gosterildigi gibi GPS Modu'na
alabilir ve araci 14. Bolim'de anlatildigi gibi manuel olarak indirebilirsiniz. Bataryanizi degistirdikten
veya ilacinizi doldurduktan sonra

Kumanda ve uygulamanizi kapamadiginiz takdirde;
Asagidaki gibi ilaglanan alanlar yesil, ilaglanmayan alanlar kirmizi goriinecektir.

& 469y Dg3im Qlim/ss wam 19 @017 "Rooo @161/423 @ ool

Parametreler  Rotay Yiikle Kalkis Calis

ik 6nce KaIk|§ daha sonra gaI|§U§Iar|na basilarak ilaglamaya kalinan yerden devam edilebilir.

DIKKAT!:Break noktasina doniis esnasinda onceden tanimh engelden ka¢inma ozelligi
caismamaktadir. IHA’nin Break noktasina déniis sirasinda bir engele dogru gittigini
diisiiniiyorsaniz 11. Boliim’de anlatildig gibi arac kumanda iizerinden hizh bir sekilde ilk 6nce
Serbest Mod’a, daha sonra GPS Mod’una aliniz,

Durmtug,una basarak iHA'y1 ve ilagclamayi durdurabilirsiniz. Bu durumda da tekrar harita tizerinde
Break noktasi olusacaktir. Daha sonra Basla tusuna basilarak ilaglamaya kalinan yerden devam
edilebilir.

Operasyonu Bitirme ve inis

ilaclama islemi bittikten sonra IHA son arazi noktasinda havada bekleyecektir. IHA'yi kalkis noktasina
geri getirip inisini gerceklestirmeniz gerekmektedir. Bu islem iki sekilde yapilabilir:

e Eve DON tusuna basarak

e Manuel olarak
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Eve Don Tusuna Basarak Arac Baglangig (Ev) Noktasina Getirme

Ekran Gzerindeki Eve D6n@tuguna basilarak aracin baslangi¢ (ev) noktasina gelmesi saglanabilir.

DIKKAT!:Eve Don tusu ile aracin eve déniisii sirasinda 6nceden tanimh engelden kaginma
ozelligi caismamaktadir. Bu sebeple eger doniis rotasinda engel bulunuyorsa bu ozelligi
kullanmayiniz.

Manuel Olarak Baslangic (Ev) Noktasina Donme

IHA havadayken11. Bélim’de anlatildigi gibi araci kumanda tizerinden hizli bir sekilde ilk &nce Serbest
Mod'a, daha sonra GPS Mod’una aliniz ve manuel olarak kumanda ile kalkis noktasina getiriniz. Daha
sonra 13. Bolim'de anlatildigi gibi sol gaz cubugunu yavasca asadi indirerek inisi gerceklestiriniz.

DiKKAT!:ilaclama islemini bitirip iIHA'y1 giivenli bir sekilde yere indirdikten sonra EK-???"teki
Ucus Sonrasi Kontrol Listesi‘'ndeki maddeleri kontrol edip her birini onaylayiniz. Bu, sonraki
ucusa glivenli bir sekilde baslamanizi saglayacaktir,
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18. Acil Durum Senaryolari ve Onlemleri

Bu bdlimde ucus sirasinda meydana gelebilecek kaza senaryolarindan, bu senaryolarin yasanmasinin
nasil dnlenebilecedinden ve yasanmasi durumunda nasil eylem alinmasi gerektiginden bahsedilmistir.

Engel Radarlarinin Calismamasi Durumu

Raven TAR16 Uzerinde engel algilayici 6n ve arka radarlar bulunmaktadir. Bu radarlar normal calisma
sartlarinda 6nlerinde bulunan engelleri algilayip aracin bu engellere 8 metreden fazla yaklasmasini
engellemektedirler. Fakat agac dali gibi ince nesneler IHA'nin bakis acisina goére radarlar engeli
gormeyebilir ve nesnelerin pervaneye veya araca ¢carpmasi durumunda kaza durumu olusabilir.

Bunu engellemek icin iHA’yi her zaman g6z mesafesinde ucurun. iIHA'nin engele yaklastigini
diistiniiyorsaniz ve kumandadan buna dair bir bildirim almiyorsaniz iHA’y1 11.Béliim’de anlatildigi gibi
GPS Modu'na geciriniz ve kumanda ile manuel olarak IHA’y1 engelden uzaklastiriniz.

GPS Baglantisinin Gitmesi veya Aracin GPS Mod'ta iken Siiriiklenmesi Durumu

Ko6ti hava kosullarinda veya metal yogun ortamlarda GPS sinyallerinin alinmasi gti¢lesebilir. Bu
nedenle bu gibi ortamlarda ucus yapmaktan kacininiz.

Eder bu veya benzer bir sebeple GPS Modu’'nda iken aracin istenmeyen bir sekilde hareket ettigini
dusinulyorsaniz, aract 11.Boliim’de anlatildigi gibi Serbest Mod'a geciriniz ve kumanda ile diiz bir
zemine acil inis saglayiniz.

DIKKAT!: Serbest Mod’'da ara¢ GPS sistemini kullanmadig: icin sert hava kosullarinda arac
siiriiklenebilir. Bu nedenle Serbest Mod’da ilen pilotun iHA’y1 kumanda iizerinden siirekli
kontrol sag-sol hareket vererek kontrol altinda tutmasi gerekir. Bu sebeple GPS Mod’unun
kullanimi miimkiinken Serbest Mod’un kullanimi nerilmez.

Aracin Kaza Yapma Durumu

Yukarida belirtilen veya baska sebepler ile ara¢ bir engele carparsa hizli bir sekilde aracin altinda ve
yakininda kimsenin bulunmadigini teyit ediniz ve sol gaz cubugunu en asagi konuma getiriniz. Bu,
arac¢ havadaysa motorlari yavaslatip alcalmasini, yere diistl ise de motorlarin durmasini saglayacaktir.

Motorlar durdugu zaman 5 metre mesafeden aracin etrafinda alev olusmadigindan emin olunuz. Alev
alma durumu var ise yaninizda bulundurdugunuz yangin tipa ile miidahale ediniz.

Alev alma durumu yok ise hizli bir sekilde aracin bataryasini sokiinliz. Bataryada fiziksel hasar
gdzlemlemediyseniz Voltaj Ol¢iim Aleti ile hiicreleri tek tek kontrol ediniz. Her hiicrenin saglamhgini
teyit ettikten sonra bataryay! Batarya Muhafaza Kabi'na koyup kaldiriniz.

Bataryada fiziksel hasar olusmasi durumunda sonraki béliimde aciklanan talimatlar takip ediniz.

Havada Motorlardan Birinin Durmasi Durumu

Raven TAR16, 6 rotorlu bir yapiya sahip oldugundan motorlarin birinin durmasi durumunda pilota
midahale edebilmesi icin kisa bir zaman araliginda kontrol imkani verir. Bu durumda hizli bir sekilde
aracin altinda ve yakininda kimsenin bulunmadigini teyit ediniz ve sol gaz cubugunu en asagi konuma
getiriniz. Bu, ara¢ havadaysa motorlar yavaslatip alcalmasini, yere dusti ise de motorlarin durmasini
saglayacaktir.
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Motorlar durdugu zaman 5 metre mesafeden aracin etrafinda alev olusmadigindan emin olunuz. Alev
alma durumu var ise yaninizda bulundurdugunuz yangin tiipi ile miidahale ediniz.

Alev alma durumu yok ise hizli bir sekilde aracin bataryasini sokiinliz. Bataryada fiziksel hasar
gdzlemlemediyseniz Voltaj Ol¢iim Aleti ile hiicreleri tek tek kontrol ediniz. Her hiicrenin saglamhgini
teyit ettikten sonra bataryay1 Batarya Muhafaza Kabi’'na koyup kaldiriniz.

Kumandadan Duisiik Batarya Uyarnisi Verilmesi Durumu

Kumandadan gelecek olan sesli “Dusiik Voltaj” uyarisi, Raven TAR16’nin bataryasinin bitmeye
basladigini ve inis yapilmasi gerektigini belirtir. Kumandadaki Disiik Batarya Uyar Seviyesi, pilotun
glvenli bir sekilde inis yapabilmesi icin bataryada pay birakilacak sekilde ayarlanmistir. Raven TAR16'yi
manuel olarak diiz bir zemine getiriniz ve 13. B6lim’de anlatildigi gibi inisini saglayiniz.

llac Filtresinin Tikanmasi

Asagidaki resimlerdeki gibi ilaclama deposunun kapagini aciniz, ilaglama filtresini ¢ikarip temizleyiniz
veya yeni bir filtre takiniz.

¢

Ozel Durumlar

Burada anlatilan durumlar pilotun ucusu gerceklestirirken 6zellikle dikkat etmesini gerektiren, aksi
halde kazaya sebep olabilecek durumlardir.

Eve Don (RTH) Tusu ile Doniis Yapilirken Onceden Tanimh Engellerin Dikkate Alinmamasi

Eger 14. Bolim’de anlatildigi gibi MR Avi APP (izerindeki Eve Dén tusu ile iHA baslangi¢ noktasina geri
getirilmek istenirse, IHA dénisi sagladigi sirada 10. Bolim’de anlatilan Onceden Tanimh
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Engeller'den kacinma &zelligi calismaz. Bu durumda iHA ile orada bulunan engelin carpismasi séz
konusu olabilir.

Bu sebeple iHA’y1 her daim pilotun kendisinin manuel olarak eve déndiirmesi énerilir.

Eger IHA'nin engel (izerine gittigi goriiliirse, pilot 12. Bélim’de anlatildigi gibi GPS Modu'na gecerek
kontrolii eline almali ve iIHA’y1 engelden uzaklastirmalidir.

Break Noktasina Doniis Yapilirken Onceden Tanimh Engellerin Dikkate Alinmamasi

17. Bolim’de anlatildigi gibi Otopilot ile ilaclama esnasinda kumanda ile miidahale edilirse,
mudahalenin yapildigi yerde bir Break noktasi olusur ve pilot kumandadan miidahaleyi biraktigi anda
IHA bu Break noktasina dénmek icin harekete gecer. Bu Break noktasina donis esnasinda 10.
Boliim’de anlatilan Onceden Tanimli Engeller'den kacinma ézelligi calismaz.

Eger IHA'nin engel lizerine gittigi goriiliirse, pilot 12. Béliim’de anlatildigi gibi GPS Modu'na gecerek
kontrolii eline almali ve iIHA'y1 engelden uzaklastirmalidir.

Break Noktasina Doniis Yapilirken OtopilotModu’nda Kumanda ile Miidahale Edilememesi

17. Bolim’de anlatildigi gibi Otopilot ile ilaglama esnasinda kumanda ile mudahale edilirse,
midahalenin yapildigi yerde bir Break noktasi olusur ve pilot kumandadan miidahaleyi biraktigi anda
IHA bu Break noktasina dénmek icin harekete gecer. Break noktasina doniis esnasinda kumanda ile
iHA’nIn hareketine miidahale etmek miimkiin degildir. Bu sebeple énceki kissmda anlatildigi gibi
engelle karsilasma veya benzeri bir durum s6z konusu ise, , pilot 12. B6lim’de anlatildigi gibi ivedi
sekilde GPS Modu'na gecerek kontrolii eline almali ve IHA'y1 engelden uzaklastirmalidir.

19.Hata Ayiklama

Bu bélimde Raven TAR16'da olusabilecek bazi donanimsal ve yazilimsal sorunlarin nasil teyit edilecegi
ve mimkiinse kullanici tarafindan nasil diizeltilecegi gosterilmistir.
ilaclama Sirasinda ilacin Erken Bitmesi veya Arazi Bitiminde ilacin Artmasi Durumu

Normal kullanim esnasinda eger spreyleme hizi 15. Bélim’de anlatildigi gibi dogru hesaplanmissa,
depodaki ilacin taranan arazi ile tam olarak ayni anda bitmesi gerekir. Erken biten veya artan ilag
kalibrasyon hatasinin belirtisidir. Bu sebeple akismetre ve pompanin tekrar kalibre edilmesi gerekir.

Ana ekrandaki Ayarlar menusiine giriniz.
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|

Haritalama Manuel Oto Pilot Yonet Hesap

Ayarlar

Buradan sagdaki meniyl asagi dogru kaydirin ve Pompa tusuna basin.

Tank Hacmi (L)

Versiyon

Parametre Kur

Litfen tanki su ile tamamen doldurun ve tank hacmini dogru olarak girin; ardindan "Akismetreyi
Kalibre Et" e basin.

( Akigsmetreyi Kalibre Et )

Konumlandirici

Pompa kalibrasyonu dncesinde, akismetre katsayisinin dogru olduguna ve tank icerisinde su

olduguna emin olunuz. Kalibrasyon esnasinda pompanin ¢aligsma araligindaki farkl akis hizlari

test edilecektir. @
( Pompayi Kalibre Et ) P

Daha sonra uygulamada belirtildigi Gizere tanki maksimum (16 Litre) olacak sekilde su ile doldurun.
Tank Hacmi (L) kismina “16” girin ve Akismetreyi Kalibre Et tusuna basin. Asagidaki gibi bir ekran sizi
karsilayacak.

Debug

Su spreyi bitene kadar bekleyin.
Kalibrasyonu bitirmek igin "Onayla" ya
basin.

Onayla

Mentide belirtildigi gibi tank icindeki su bitene kadar bekleyin ve spreyleme bittigi zaman Onayla
tusuna basin.

Sonrasinda Pompa mendisiiniin tzerindeki Konumlandirici mentsiine gegin ve tekrar Pompa
mendusline doniin. Parametre sekmesinde dncekinden farkli bir rakam goérmelisiniz.
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®

Tank Hacmi (L) 16.000
Versiyon

Parametre 25.300 Kur

@

Litfen tanki su ile tamamen doldurun ve tank hacmini dogru olarak girin; ardindan "Akismetreyi

. " Debuc
Kalibre Et" e basin. g

©

( Akismetreyi Kalibre Et )

Konumlandirici
Pompa kalibrasyonu 6ncesinde, akismetre katsayisinin dogru olduguna ve tank igerisinde su
olduguna emin olunuz. Kalibrasyon esnasinda pompanin galisma araligindaki farkh akis hizlan
test edilecektir.

o

o

3@
o

o

( Pompay Kalibre Et )

Kur tusuna basin. Yaptiginiz ayar kaydedilecektir. Simdi Pompa Kalibrasyonu yapmaniz
gerekmektedir.

Tanki tekrar su ile doldurunuz. Daha sonra Pompayi Kalibre Et tusuna basiniz. Asagidaki gibi bir ekran
ile karsilasacaksiniz.

Su spreyi bitene kadar bekleyin.
Kalibrasyonu bitirmek igin "Onayla" ya
basin.

Onayla

Spreyleme hizinin yavas yavas alcaldigini goreceksiniz. Kutucukta belirtildigi gibi spreyleme durdugu
zaman Onayla tusuna basiniz.
Motorlarin Dogru Cahisip Calismadiginin Kontrol Edilmesi

Eger kullanicinin motorlarin hasar goériip gérmedigine veya motorlarin donlis yénine dair bir
tereddittii varsa, MR Avi APP lizerinden motorlar tek tek kontrol etmesi miimkinddr.

Ana ekrandaki Ayarlar menustine giriniz.
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|

Haritalama Manuel Oto Pilot Yonet Hesap

Ayarlar

Daha sonra sag taraftaki mentiden Motorlar tusuna basiniz.

3 Ayarlar

Motor 1
Mistop & Kumanda
Motor 3
istord Kanallar
Motor 5 @
S Motorlar
Motor 7 @
S oy e

Pervanelerin yakininda durmadiginizdan ve Raven TAR16'nin bataryalarinin takili oldugundan
emin olunuz.

Ardindan Motor 1-6 arasindaki Kontrol Et tuslarina basarak butliin motorlar distk bir hizda dondirip
¢alisma durumundan emin olabilirsiniz.

Bu kontrolii yaparken pervanelerin doniis yonine de dikkat etmeniz o6nerilir. Raven TAR16
pervanelerinin dogru donis yonleri asagidaki gibidir.
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Burada M1 ve M2, aracin 6n kismindaki motorlar olacak sekildedir.

Radarlarn ve Diger Sensorlerin Kontrolii

Eger radarlarin veya diger sensoérlerin dogru calisip calismadigindan emin olunmak isteniyorsa,
Ayarlar mendusiine girilip sagdaki kismdan Debug tusuna basilir.

N3 O § 21:05
% Ayarlar
Eve Msf. 2 Voltaj 49,6 Kap. -- Kilitli O
@
Hedef GN 0 Uydu Say. 18 Uc.Modu 4 Eve Don 1
Sebebi Versiyon
Havada Dur Alar Radar kis Hi3
: lfx\ejbuli}): 1 sf:bu[i;} 1 [J:mmz 1 At ) %
AB Durumu 0 Ucus Siiresi 0 Sic. 29 GPS Durum 3
Debug
Havada 1 Op. Durum 134 Sprey °
[ 0 Toplam Alan 93 0, Miktan 0,0 @
OR.Durum Devre OR Mesf. 0,0 AR.Durum  N/A ARMesf. 0,0 Konumlandirici
de
ilag Yok 0 Uyan 0 Kilitlenme 1 Pompa 0
Sebebi
Pompa Dgr. 0 Manuel 1

Pompa

Burada OR. Mesafe, 6n radarin dniinde goérdiigii nesnenin mesafesini, AR. Mesafe isearka radarin
onlinde gordiigu nesnenin mesafesini gosterir.

Kamera Baglantisi Kontrolii

Kamera gorintilerini 8. Bolim’'de anlatildigi tGizere ucus ekranin sol kisminda gorebilirsiniz. Eger bu
ekranda kamera gorintileri bulunmuyorsa, Ayarlar menisiinde Digerleri tusuna basiniz ve Video
kisminin agik oldugundan emin olunuz.
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< Ayarlar

Ekran Yonlendirme:
Otomatik Dikey Yatay
Harita Saglayici

Amap Google Yiksek-Coz. Google.CN

Ses:

KAPALI ACIK

Video:

KAPALI ACIK

Batarya Voltajinin Kontrol Edilmesi

Ucus Oncesi Kontrol Listesi'nde belirtildigi iizere, operasyona baslamadan énce bataryanin tam dolu
oldugundan emin olmaniz gerekmektedir. Bunun icin batarya voltajini kontrol edebilirsiniz. Batarya
voltaji MR Avi ARP ucus ekranlarinda (hem manuel hem otopilot) Gist kisimda gorilebilir.

> oo @oom/s wizm o819 @000 "Roor @- @ oo il 9

GPS Modu

Batarya Voltaji Gostergesi

Eve Donfs

®

ABAngle

'®

Isik

©e00e

Batarya tam dolu halindeyken 50,4 Volt gostermelidir.

Bataryanin ucgustan 6nce Voltaj Test Cihazi ile 6lcilmesi yukaridaki yontemden daha kesin ve
saghkhdir. Bunun icin voltaj test cihazini sekildeki gibi bataryalarin 7-pinli konnektorlerine takiniz.
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Burada her bir hiicrenin voltaji 4,2 Volt, toplam voltaj ise 50,4 Voltcivarinda olmaldir. Hiicrelerin
birinin dahi 4 Volt'un altinda gostermesi durumunda bu batarya ile ucus gerceklestirmeyiniz.

DIKKAT!: Batarya olciimiiniin nasil yapilacagini detayh olarak incelemek icin, Raven TAR16
Batarya ve Sarj istasyonu Kitap¢igi2.Boliim, “Batarya Geriliminin Kontrol Edilmesi” bashgina
goz atiniz.
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20.EKLER

Ek 1 -Ugus Oncesi Kontrol Listesi

v.1.0

RAVEN TAR 16 LITRE UGUS ONCESi CHECKLIST

EVET

HAYIR

Hava yagigh mi?

Riizgar hizi 35 km/saat altinda mi?

Kirk pervane var mi1 ?

inis takimlarinin vida sikiligi tam mi?

Motor mount ve karbonfiber kol vida sikiigi tam mi ?

Motorlarin ve kollarin su terazisi ile duizligi kontrol edildi mi?

GPS yerinde saglam duruyor mu ?

GPS y6nii dogru mu ?

Motorlarin iginde toz toprak var mi ? (Gérsel kontrol)

RavenTAR Antenleri takili mi?

Anten sikiigi tam mi ?

Antenlerin ikisi de yere dik konumda mi?

Kumanda genel mekanik kontrolii yapildi mi ? (Gorsel kontrol)

Katlanir kollardan gecen kablolarda kopuk ve yanik var mi ? (Gorsel kontrol)

Katlanir kollardan gegen ilaglama borularinda kopuk veya kirik var mi ? (Gorsel kontrol)

Kol bilezik sikiliklar tam mi ?

Pervane adaptorleri kontrolii yapildi mi?

Pervane sikilik kontrolii yapildi mi ?

Ugus 6ncesi pervanelerin tam agilma (180 derece ) kontrolii yapildi mi ?

Pil lastik(tutucu) kontrolii yapildi mi ?

Kameralarin yonii dogru mu?

Hareketli kamera dogru hareket ediyor mu?

Kameralardan veri geliyor mu?

Kumanda antenleri takil mi?

Pillerin konektorleri saglam ve siki bagh mi ?

Pil konnektorleri dogru sirayla takildi mi ?

Kumanda pil kontrolii yapildi mi?

Kumanda galigiyor mu ?

Nozzle'larin filtreleri taki mi?

ilaglama tank filtresi takilh mi?

ilag eklemesi yapilirken pillerin etrafi ilag bulasmayacak sekilde kapal mi?
ilaglama tanki siki bir sekilde yerlestirildi mi?

ilaglama borularinda kagak var mi ?

ilaglama igin nozzle se¢imi dogru mu ?

6 151k galisma kontrolii yapildi mi ? | |

RavenTAR-kumanda baglantisi yapildi mi ? Uygulamadan kontrol ediniz.

Kumanda switch leri kontrolii ve ne nerde ( mode ) hatirlamasi yapildi mi ?

Kumanda ile alici eglesti mi? (Kumanda iizerinde yesil eslesme 1511 yaniyor mu?)
LIPO pillerinin her bir hiicresi birbirine esit mi (Hiicrelerin balansi yapili mi?)? Voltaj test cihazi ile kontrol ediniz.

LiPO pillerinin tekinin voltaji 25 V mu? Voltaj test cihazi ile kontrol ediniz.

Toplam voltaj 50V mu? Kumanda uygulamasindan kontrol ediniz.

Yer istasyonu uygulamasi ¢alisiyor mu ?

Selenoid valf ¢alisiyor mu?

Pompa ¢alisiyor mu ve hava var mi ? I I

Nozzle'lar yerde iken homojen bir sekilde ilag atabiliyor mu?

Rolenti devirde motor ¢caligma kontrolii yapildi mi ? |

GPS sinyali saglikh geliyor mu? Yer kontrol istasyonundan aracin haritadaki konumunu kontrol ediniz.

Drone kalkig 6ncesi minimum 15 uydu goriilyor mu ?

Radarlardan veri geliyor mu?

Yer istasyonu ayarlan, kullanim kitapgigi ayarlari ile ayni mi? Kontrol ediniz.

Otonom ilaglama yapilacaksa segilen arazi ve engelleri kontrol ediniz.

Otonom ugus varsa haritada nokta/kose (waypoint) secimi saglikl caligiyor mu ?

Ev (Home) pozisyonu dogru mu?
ilaglama araligi dogru ayarlandi mi? Kontrol ediniz.

Gorev ugus yuksekligi dogru ayarlandi mi? Kontrol ediniz.

Gorev esnasindaki ugug hizi dogru ayarlandi mi? Kontrol ediniz.

Aracin kalkigi 6ncesinde 10 metrelik gapinda hicbir canli/cansiz varlik olmadigini teyit ediniz.

Kalkis noktasi ve arazi arasinda engel olmadigi teyit edildi mi?
Kalkig alani engelsiz ve diiz bir zemin mi?
Ugus alanindan yiiksek gerilim hatti gegmedigi teyit edildi mi?

Yaninizda yangin séndiiriicii bulunuyor mu?

Yaninizda ilk yardim kiti bulunuyor mu?
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Ek 2 - Ugus Sonrasi Kontrol Listesi
RAVENTAR16 UCUS SONRASI CHECKLIST
EVET | HAYIR

Aracin Disarm olup motorlarin kapandigindan emin olunuz.

Aracin bataryalarini sokiiniiz.

Motorlara toz vb. madde kagmadigindan, siirtiinmesiz donebildiginden emin olunuz.

Bataryalarda sisme vb. bir durum var mi kontrol ediniz.

Bataryalarin gerilimleri belirtilen araliklarda mi, kontrol ediniz.

Bataryalar muhafaza kiliflarina yerlestiriniz.

Kumandayi kapatiniz.

Pervanelerde hasar var mi kontrol ediniz.

Gevsek bir vida var mi kontrol ediniz.

Arag lizerinde sallanan bir eleman var mi, kontrol ediniz.

Arag lizerinde mekanik bir hasar var mi, kontrol ediniz.

Pervaneleri kapatip sabitleme aparati ile sabitleyiniz.

Kollarin kelepgelerini gevsetip iceri dogru bikiiniiz ve sabitleyiniz.

Aracin kilifini 6rtiiniiz.
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Ek-3 - Uygulama Varsayilan Ayarlan
1 SRS 4 = 19:53
< Ayarlar
Harita Saglayici ?}(3
Amap Google Yiiksek-Coz. Google.CN iHA Tipi
Ses: °
KAPALI ACIK Digerleri
Video @ °
KAPALI ACIK ;
Gelismis
Video Otomatik Anahtar:
KAPALI ACIK
1 NI 51953
< Ayarlar
Video Otomatik Anahtari:
KAPALI ACIK )
IHA Tipi
Alan Birimi: c
Mu Acre Ha RAI

Telefon Knm.Hass.(m)

) ®

Oto. Kayan Harita:

KAPALI

Gelismis

AGIK
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10 N3 ¥ & 1954

< Ayarlar Aliciy1 Kur

Operasyon Modeli

Sagdan Gaz Modeli Soldan Gaz Modeli

0

A
c
3
o
o
o

n

C Bulut istasyon Kullan )
Kanallar *
Motorlar
Tarm
10 N3 O 51954
& Ayarlar Sifirla
Sprey Genisligi (m) 50
@ O @ Kumanda
iHA Hizi (m/s) 5,5
@ @ @ Kanallar s
Pompa Modu:
sabi atorer
ilag Miktari (ml/Donum): 1950

S @

@

Tarim
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e Ayarlar
Harita Saglayici E}g
Amap Google Yiiksek-Goz. Google.CN IHA Tipi
Ses: °
KAPALI ACIK Digerleri
Video: @ °
KAPALI ACIK =
Geligmis
Video Otomatik Anahtari:
KAPALI ACIK
1 N3 ‘PN g 1955
< Ayarlar
Video Otomatik Anahtari: ()
2%
KAPALI ACIK ,
IHA Tipi
Alan Birimi: °
Mu Acre Ha RAI
Digerleri

Telefon Knm.Hass.(m)

S ®

Oto. Kayan Harita:

KAPALI

AGIK
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Kalkis Yiksekligi (m):

v.1.0

N3 O g 1955

Ayarlar Sifirla

w

S @

inis Yiiksekligi(m):

@ Ucus

®
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Alarm Volt. LV1(V):

(‘D Kalibrasyon

44,0

®

©

IHA Tepki LV1:

Alarm

iHA Tepki LV1:

Alarm

Alarm Volt. LV2(V):

g S

RTK istasyonu

@
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