Akilli Vektor Miicadele Yonetim Sistemi
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llaglama operasyonlarini planlayan, sahayi dogrulayan ve hakedisi seffaflastiran tek platform.
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Sorunlari netlestiriyor, ihtiyaglari dijital ¢oziimlerle karsiliyoruz.
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Hakedis & Raporlama

- ~— . h S e > T 5 |
Talep Toplama Onceliklendirme Planlama & Atama SahaUygulama | Dogrulama
Vatandas, saha Risk, tarih ve Uygun arag ve Rota ve gorev GPS, kamera, akis, Kabul edilen is
ve planli isler bolge puani ekip segimi icrasi depo verisi tzerinden 6deme
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Akill Planlama ve Gorev Atama

Talebin niteligi ile aracin gercek saha uygunlugunu birlikte degerlendirir.
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Konum, ilce ve dncelik

Hedef zararli ve uygulama turu

Son uygulama tarihi

Hava ve saha kosullari
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Planli is / vatandas talebi

Risk + tarih + kaynak tipi = gorev puani

Karar Motoru

Mesafe Kapasite
UYGUNLUK
PUANI
Ekipman VEICNYE]

Yetkinlik

Anlik puanlama

Mesafe tek basina yeterli degildir; ekipman, depo seviyesi ve
is yuku birlikte hesaplanir.
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Goreve olan mesafe

Mevcut depo seviyesi

Aractaki ekipman tipi

Ekibin yetkinligi

Kalan vardiya suresi

Mevcut gorev yuku
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Arac 34 uygunluk 87

[ Sonug: En yakin ara¢ degil, gorevi dogru ekipman ve yeterli kapasiteyle tamamlayabilecek en uygun ekip atanir.
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Uriin, Karisim ve Stok Dogrulama

Dogru miktar ile dogru karisim ayri kontrollerdir; ikisi birlikte dogrulanmahdir.
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Uriin & Lot ) Recete ) Hazirlama ) Dolum ) Arac ) Tlketim
Aktif madde, lot, SKT Doz ve karisim orani Konsantre + su/tasiyici Sayac / tartim kaydi Gorev ve arac eslestirme Akismetre + depo farki
&
Akismetre neyi kanitlar? Karisim kaydi neyi kanitlar? Zorunlu Kayit Alanlari
Plskirtme hattindan gercekten o . . Urtin ad AKtif madde
. Hangi Urdnun, hangi lotla, hangi oran
gecen toplam karisim miktarini ve . 2 Lot/ SKT Konsantre
s ve toplam hacimde hazirlandigini. ;
anlik deblyl. Su / taslyici Toplam hacim
Tek basina dogru lirlin oranini kanitlamaz. Hazirlayan, onaylayan, arag, tarih ve saat kayit el il e
altindadir. Arag Tarih / saat
Ugl(j Mutabakat Baslangic + Dolumlar - Kalan 2% Akismetre Toplami ~ Uygulanan Alan x Hedef Doz Sapma varsa sensor, recete, dolum veya saha
uygulamasi icin otomatik uyari olusur.

Bu zincir, dogru miktarin yani sira dogru karisimin da sahaya c¢iktigini kanitlar.




Dogrulama Is Kabulii ve Hakedis
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Tek Gorev Numarasiyla Uctan Uca Kayit

Talep, arac, urin, rota, sensoér, kanit, kabul ve 6deme ayni islem zincirinde birlesir.

GOREV NO
VM-2026-004812
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Talep Plan Ekip Arac Recete Rota LET Kabul Hakedis
2. loT & Saha Dogrulama 3. Stok, Kabul & Hakedis

1. Operasyon Yonetimi

@ Talep ve risk dnceligi @® GPS + pompa/valf @ Urin, lot ve recete

O
- @ Planlanan-gerceklesen farki

@ Ekip, arag, rota, vardiya @ Akismetre + depo sensorii

@ Ariza ve gérev plani @ Kamera ve olay kaniti @ is kabulii ve 6deme

: . .. q . . R .. Arac/Ay Vardiya Saat
Hakedis = Dogrulanan ve Kabul Edilen Is x Sézlesme Birim Fiyati - Kesinti / Ceza Olcd birimi sdzlesmeye gore.
Km Hektar Nokta/Gorev

Tek ekran Tam izlenebilirlik Otomatik uyari Denetlenebilir ddeme
Konsept sistem tasarimi - teknik donanim ve 6deme Kurgusu mevcut s6zlesme ve saha proseddurlerine gore uyarlanir.
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