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Traktor Otomatik Dumenieme
(Auto-Steering) Sistemleri
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Traktor otomatik dumenleme sistemleri, hassas tarim uygulamalarinin en
onemli bilesenlerinden biridir.

Bu sistemler, traktorun belirlenen bir hat Uzerinde otomatik olarak ilerlemesini
saglar.

Amac; ekim, ilaclama, gubreleme ve toprak isleme gibi islemlerde dogrulugu
artirmak ve maliyetleri azaltmaktir.

Operatorun direksiyonu surekli kontrol etme ihtiyacini ortadan kaldirarak is

yvukunu azaltir.
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Control Terminal «

= GNSS/GPS Alicisi: Traktorun konumunu belirler.
= Duzeltme Sinyali (RTK, SBAS vb.): Konum dogrulugunu artirir.
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= Kontrol Unitesi (ECU): Traktoriin mevcut konumunu hedef hat ile karsilastirir ve gerekli
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yonlendirme komutlarini olusturur.
= Direksiyon Aktlatoru: Elektrik motoru veya hidrolik sistem araciligiyla direksiyonu kontrol eder.
= Inertiyel Olcim Birimi (IMU): Egim, yonelim ve hareket bilgilerini dlcerek hassasiyeti artirir.

= Kabin Ekrani (Terminal): Operat6rin sistemi yonetmesini ve izlemesini saglar.
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GNSS ALICISI

GPS Recelver
\ Position

(Latitude,

. Longitude),
Satellite Alf?tude. )
Speed,
Time, efc

4

Etat des donnees :
A pour valide, V pour invalide

| NMEA Format l:: :Sentences

Date d'envoi : Clé de
20/02/19 controle

——\
$GPRMC,O85348.0,"A‘,4620.06651 3.N.00025.763711,W.32.5.251.8,20021 9,,,A*§?

— ) — ;\/—J W_J S
type de rame  heure d'envoi L atitude : Longitude : Angle entre

de la trame : 46° 20" 3.991" N 0° 25' 45.823" W la direction

08h 53min 48.0s et le nord
Vitesse en noeuds

v

Mode de positionnement :
A pour autonome
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GNSS ALICISI
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UTM ZONE NUMBERS
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= Antenden gelen konum
bilgilerini ve IMU (atalet
olcim) sensoOr verilerini isler.
Traktorun yonlendirme

komutlarini hesaplar.

KONTROL UNITESI

CHCNAV
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No. 2 bracket element

Steering wheel cover

AKTUATORU

Steering wheel

Flange

Motor

Motor connected bracket

DIREKSIYON

Fastener

No.2
motor

bracket

10

No. 2 motor bracket

(D)Steering wheel cover

(2Steering wheel

®M4X12 Hexagon socket head bolt

@Motor
®MS5X16Hexagon bolt (with spring flat washer)

GFlange

'/@ M5X16Hexagon socket head bolt (with spring washer)

3)No. 2 motor bracket
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Comparison of Cases with and without Tilt Compensation

IMU correction

INERTIYEL OLCUM
BiRiMi (IMU)

j=b
j=b




Oncelikle tarlada takip edilecek bir referans hatti olusturulur.

GPS/GNSS alicisi traktorun anlik konumunu belirler.

Kontrol Unitesi traktorin hedef hattan ne kadar saptigini hesaplar.

Sistem gerekli direksiyon duzeltmesini otomatik olarak yapar.

Bu islem saniyede bircok kez tekrar edilerek traktdriin dogru hatta kalmas

saglanir.

AUTONOMOUS STEERING
SYSTEM WORKFLOW

1. SATELLITE SIGNAL
TRANSMISSION
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2. SIGNAL RECEPTION
& PATH PLANNING

b
N

4. STEERI N G AD J U STM ENT et et
& ERROR CORRECTION 4. REAL-TIME MONITORING

& ERROR CORRECTION




Standart GPS: Yaklasik 1-3 metre dogruluk saglar.
DGPS: 20-50 cm dogruluk sunar.
SBAS Sistemleri (EGNOS, WAAS vb.): 15-30 cm dogruluk saglar.

RTK GPS: 2-3 cm hassasiyet saglayarak hassas tarim uygulamalarinda yaygin

olarak kullanilir.

How RTK Works

Positioning satellites

KULLANILAN
KONUMLANDIRMA
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Correction information
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Isikh Kilavuz (Lightbar):
= Operatore yon bilgisi verir.
= Direksiyon kontrolu strtct tarafindan yapilir.
Elektrikli Otomatik Dumenleme:
= Direksiyon simidine bagli elektrik motoru kullanilir.
= Kurulumu kolaydirr.
Hidrolik Otomatik Dumenleme:
= Traktorun hidrolik direksiyon sistemine entegre edilir.
= Daha yuksek hassasiyet sunar.
Fabrikasyon Entegre Sistemler:
= Traktor Ureticisi tarafindan dogrudan monte edilir.

= En yluksek performans ve uyumlulugu saglar.



» Ust Uiste binmeleri azaltir.

» Islenmemis alanlarin olusmasini 6nler.
« Tohum kullanimini azaltir.

« Gubre kullanimini optimize eder.

« Ilaclama hatalarini azaltir.

« Yakit tuketimini dusurur.
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« Is gict verimliligini artirir.

AVANTAJLARI

» Gece ve dusuk goris kosullarinda calisma imkani saglar.
 Operatdr yorgunlugunu azaltir.

 Tarla islemlerinin kalitesini artirir.
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https://www.youtube.com/watch?v=zOaVd1359hY
https://www.youtube.com/watch?v=Y1QrCk-Uxjo
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