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ztaczki systemu hydraulicznego. Musza one byé wykonane zgodnie z adekwatnymi procedurami Minimalne wymogi konfiguracyjne odbiornika zewnetrznego 16
bezpieczenstwa, wigczajac w to materialy, narzedzia, trase przewodu, testy systemu i rutynowe
konserwacje i przeglady.
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ROZDZIAL 1 - OPIS PRODUKTU

Matrix pozwala na zarzadzanie roznymi podtaczonymi modutami wraz z mapami GPS, nawigacja,
funkcjami FieldPilot® i BoomPilot® oraz zbieraniem danych przez jedng konsole dzigki technologii
szyny CAN. Umozliwia to zastapienie wielu konsoli w kabinie jednym systemem.

CECHY SYSTEMU
+ Nawigacja przez video — widok rzeczywisty (RealView™)
Dane o nawigaciji oraz obraz video wy$wietlane jednoczes$nie z o$miu podtgczanych kamer

+ Funkcja BoomPilot® (automatyczna kontrola sekcji belki) moze wytacza¢ sekcje rozpylaczy/
rozrzutnikdw automatycznie redukujac natoZenie i eliminujgc opuszczenia.

+ Funkcja FieldPilot® (sterowanie wspomagane) moze dziata¢ na $ciezkach prostych i
konturowych.

+ tatwa w uzyciu, kolorowa nawigacja graficzna 3D, precyzyjna i doktadna na wszystkich typach

terenu

+ Nawigacja Paska LED dla pojazdu lub pokosu, wraz z graficznym wysSwietlaniem petnej
informacji nawigacyjne;

+ Obstuga map/eksport danych w formatach PDF, KML czy SHP
+ Jasny, czytelny w dzien ekran w rozmiarze zaréwno 14,5 cm jak i 21,3 cm.

+ Ulepszenia produktu zawieraja;
- Sterowanie wspomagane FieldPilot
- Automatyczna kontrole sekcji belki BoomPilot
- Zyroskopowy modut przechytu
- Modut wyboru obrazu video z do 8 kamer
- Ulepszenia zewnetrznego odbiornika i anten GPS

+ Obstuguje do 15 poszczegoinych sekcji

+ Kolorowa nawigacja 3-D w czterech trybach — Prosta A-B, Zakrzywiona A-B, Okrezna i
Ostatniego przejscia

+ 13 wersji jezykowych do uzytku na catym $wiecie

+ Uproszczone dziatanie kontroli urzadzenia i zachowywanie danych GPS

+ Czytelne ikony graficzne prowadzg uzytkownika poprzez proces wyboru menu
+ Wewnetrzny silnik GPS wysokiej klasy z matg anteng zewnetrzng

* Dwa znaczniki obszaru dziatania

ELEMENTY SYSTEMU
Konsola Matrix 570G

Matrix 570G zaprojektowany jest tak, by zapewniat lata pracy w typowych rolniczych warunkach
uzytkowania. Szczelna obudowa, wraz z gumowymi ostonami potaczen dla wszystkich wtyczek
oznacza, ze zapylone $rodowiska nie sprawig ktopotow. Chociaz sporadyczne ochlapanie woda nie
uszkodzi jednostki, Matrix 570G nie jest zaprojektowany pod katem bezposredniego wystawienia na
deszcz. Nie nalezy uzywa¢ Matrix w warunkach duzej wilgoci.

Rysunek 1-1: Przod i tyt konsoli

Whbudowany pasek LED

Przycisk zasilania

Port USB z gumowym przykryciem

‘f"'fi""""unu_.—-,-;.I.t,.-H " Jasny ekran dotykowy

Standardowe mocowanie RAM

Glosnik

Przycisk zasilania
Ztacze anteny GPS
Zintegrowane mocowanie RAM

Port USB z gumowym przykryciem Gumowe pokrywy zlgczy

Cofniete zlacza

Ztacze szybkiego sygnatu
Ztacze kamery

Zlacze zasilania
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Konsola Matrix 840G

Matrix 840G zaprojektowany jest tak, by zapewniat lata pracy w typowych rolniczych warunkach uzytkowania. Szczelna obudowa, wraz
z gumowymi ostonami potaczen dla wszystkich wtyczek oznacza, ze zapylone $rodowiska nie sprawig ktopotéw. Chociaz sporadyczne

Kamera widoku rzeczywistego
Kamera widoku rzeczywistego TeeJet Technologies pozwala
wy$wietla¢ obrazy video na ekranie urzadzenia. Matrix. Kamera

ochlapanie woda nie uszkodzi jednostki, Matrix 840G nie jest zaprojektowany pod katem bezpo$redniego wystawienia na deszcz. Nie nalezy moze by¢ skierowana w przdd i zapewnia¢ nawigacje na obrazie

uzywac Matrix w warunkach duzej wilgoci.
Rysunek 1-2: Przdd i tyt konsoli

Wbudowany pasek LED

Przycisk zasilania

Przycisk start

Port USB z gumowym
przykryciem
Przyciski powigksz/zmnigjsz.

Jasny ekran dotykowy

Standardowe mocowanie
RAM

Gtlo$nik
Zintegrowane mocowanie RAM

Ztacze anteny GPS

Gumowe pokrywy zlgczy

Ztacze szybkiego sygnatu
Ztacze kamery

Ztacze zasilania

video lub by¢ skierowana na inne akspekty operacyjne sprzetu.
Kamera jest wyposazona w elastyczne mocowanie RAM,
zintegrowang ostone przeciwstoneczng i zapewnia o$wietlenie
podczerwone, co umozliwia czytelny obraz takze noca.

Rysunek 1-3: Kamera video

Ostona

&

=

%)

Kamera video

Oswietlenie nocne

Obejma mocujaca

Ztacze konsoli Matrix jest kompatybilne z kamerami AgCam.



Modut wyboru obrazu video Anteny GPS

Modut wyboru obrazu video (VSM) pozwala na podtaczenie do 8 TeeJet oferuje petny zakres odbiornikéw GPS wysokiej klasy,
kamer video do konsoli Matrix. Modut jest wytrzymaty i kompaktowy  pasujacych do wszystkich Parstwa potrzeb.

| moze by¢ umocowany w dowolnym miejscu. Po instalacji nie Anteny GPS RXA-25 | RXA-30 zapewniaj odbiornik GPS wyzszej
wymaga interwencji. jakosci, ktory moze poprawi¢ wydajnosé GPS w obszarach o
Rysunek 1-4: Modut wyboru obrazu video — Czterokanatowy podoptymalnym odbiorze GPS.

Rysunek 1-6: Antena GPS RXA-25

Rysunek 1-7: Antena GPS RXA-30

Antena Patch Il zapewnia dobre dziatanie w standardowych
warunkach. Maty rozmiar anteny sprawia, ze jest tatwa do
zamontowania i trudno jg uszkodzic.

Rysunek 1-8: Antena GPS

Modut kontroli sterowania FieldPilot

Modut kontroli sterowania FieldPilot zajmuije sie sterowaniem
wspomaganym na trasach prostych i konturowych. System
Matrix moze potaczy¢ sie z systemem FieldPilot, aby mie¢
precyzyjng kontrole nad potozeniem pojazdu. Operator zarzadza
tym systemem z Matrix - zaletq jest jedna konsola w kabinie.
Sterowanie automatyczne kieruje pojazdem z ogromng, powtarzaing
doktadnoscia, zaréwno po prostej, jak i po krzywych trasach.
Zdolno$¢ do pracy w pyle, czy mgle, za dnia i nocg przy wysokiej
doktadnosci oznacza lepszy zwrot inwestycji w sprzet, lepsze i
sprawniejsze dziatania .

Rysunek 1-9: Modut kontroli sterowania FieldPilot

n www.teejet.com
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Modut sterowania sekcjg BoomPilot
W potaczeniu z oprogramowaniem konsoli Matrix, SDM umozliwia

uzycie funkcji BoomPilot. SDM powinien by¢ potaczony odpowiednim

przewodem z interfejsem systemu BoomPilot, kontrolerem
rozpylaczy i maszyny rozpylajacej, tak by instalacja byta szybka i
tatwa. SDM i jego okablowanie zaprojektowane sa tak, by sterowa¢
tyloma sekcjami belek, co rozpylacz, do ktérego sq podtaczone, do
maksymalnie 15 sekcji belki.

Rysunek 1-10: Moduf sterowania sekcjg

Przetacznik nozny
Przetacznik nozny to wygodny sposéb wigczania funkcji FieldPilot.
Jest podtaczany do systemu poprzez sie¢ szyny CAN.

Rysunek 1-11: Przetacznik nozny

Zyroskopowy modut przechytu

Gdy antena GPS jest zamontowana 4 metry nad gruntem, zbocze
o nachyleniu 10% moze oznaczac btad pozycji 0,6 m. Nowy modut
kompensaciji przechytu poprawia btedy pozycji spowodowane

stromym zboczem. Umocowany na solidnej konstrukcji w pojezdzie,

modut kompensacji przechwytuje sygnaly GPS z odbiornika i
zapewnia korekte danych pozycji dla urzadzenia nawigacyjnego.

+ Diagnostyczne diody LED pokazujg status modutu (zasilanie,
dziatanie, status wchodzacych danych)

+ Zigcze elektryczne jest odporne na pogode i umozliwia
bezawaryjne dziatanie

+ Mocujace otwory umieszczone w obudowie

* Automatycznie wykrywa ilo$¢ bodéw czujnika GPS i
dopasowuje dane wyjsciowe.

+ Kompatybilny z systemami nawigacji Matrix

UWAGA: przy uzywaniu funkcji FieldPilot, modut TCM jest juz
wbudowany w system.

Rysunek 1-12: Zyroskopowy modut przechytu

Wiazki

Wiazki przewodow TeelJet sq przeznaczone do dziatania w
warunkach trudnych. Ekranowanie i wodoszczelne potgczenia
zapewniajg niezawodnos¢ i bezawaryjno$¢ przewodow i ztaczy
elektrycznych.

Rysunek 1-13: Wigzka

Przedtuzenia przewodoéw

Przedtuzenia przewodéw lub wydtuzona dtugo$¢ przewodow
mozliwe sg w przypadku konkretnych specjalnych zastosowan.
Prosimy o kontakt ze sprzedawcami sprzetu TeeJet i sprawdzenie
czy standardowe przewody sg wystarczajgcej diugosci.

Rozszerzona gwara ncja

TeelJet oferuje rozszerzong gwarancje na wiele produktow
nawigacyjnych. Oferta ta nie jest dostepna na wszystkich rynkach.
Prosimy o kontakt ze sprzedawcg TeeJet.



KONFIGURACJE

Ponizsze wykresy pokazuja typowe konfiguracje Matrix. Poniewaz mozliwo$¢ kombinacji jest do$¢ duza,
powinny one by¢ uzywane jako odniesienie.

Rysunek 1-14: Matrix z kamera widoku rzeczywistego

Rysunek 1-15: Matrix z 8-kanatowym lub 4-kanatowym VSM oraz wieloma kamerami RealView

Matrix 840G

Matrix

(=3 75-30070
FieldPilot 7850155 | SN o 75-30071 z funkcja,
Antena GPS ~ ClearPath

BoomPilot
Akcesoria dodatkowe

Zestaw, ramka RAM z przyssawka
90-02349 (Matrix 570G) |
90-02700 (Matrix 840G)

Matrix 570G
75-30055
75-30056 z funkcja ClearPath

78-00044: 4 piny
78-00046: 8 pinow
Szafka rodzielcza, Przetacznik—]
ON/OFF 45-05775
zasilajacy 3m,
akumulator

45-05617: 6 m

45-05618: 18 m
Przewdd przediuzajacy
do kamery

Przewdd
zasilajacy, 12V

Przewdd Speed Out / Sense In
Przewdd Speed Out / Sense In stuzy urzadzeniu Matrix na dwa sposoby:

» Wysyta szybki sygnat radarowy do urzadzenia zewnetrznego

» Pozwala uzytkownikowi na dziatanie zastosowanych funkcji Matrix seriami z podtaczeniem zdalnym
lub istniejacym wigczaniem/wytaczaniem pojedynczego pokosu. Jesli jednak poprzednie podtaczenia
nie sg dostepne, zataczony przetacznik pozwala na zastosowanie funkcjonalnosci obszarowej bez
potrzeby potaczenia do implementaciji zastosowania funkcjonalnego.

Podtaczenie do réznych konsoli wymaga réznych kalibracji i adapteréw.

* Przy podiaczaniu do konsoli TeeJet nalezy uzy¢ adaptera 45-20042
<4Wpisz numer kalibracji # 1000 dla serii 8xx w trybie RAD
<4Wpisz numer kalibracji # 10000 dla ponizszych serii LH 70, LH 85, serii 500, 5000, 6000, IC 24
oraz IC 34

+ Przy podigczaniu do konsoli Mid-Tech adapter nie jest konieczny
<4Wpisz numer kalibracji # 1000

* Przy podigczaniu do konsoli Raven uzy¢ adaptera 45-05508 (nie taczy¢ czerwonego przewodu 12V
z 45-05508)
<4 \Wpisz numer kalibracji # 730 w SP 2

Jesli wykrywamy wytaczanie belki ze stosowanego mapowania z aktualnej konsoli, podtaczy¢ zielony
przewdd od strony zaworu wigcznika gtéwnego na konsoli. Nie uzywa sie czerwonego przewodu.

Matrix 840G
75-30070

75-30071 z funkcja,
- ClearPath

Matrix
FieldPilot

BoomPilot

Akcesoria dodatkowe

Zestaw, ramka RAM z przyssawka
90-02349 (Matrix 570G) ~ )
90-02700 (Matrix 840G)

45-05786: 6 m
45-05787: 9 m
Kabel antenowy

65-05226

Zestaw, wspomnik Matrix 570G
anteny RXA-30 75-30055

75-30056 z funkcja ClearPath

78-00044: 4 piny
78-00046: 8 pinow
Szafka rodzielcza, Przetacznik—]

78-08067 onoFr

Modut, CAN 4 kanaly video

16-00022
Kamera RealView Przewdd zasilanie/
CAN/dane (razem z
5| zestawami FieldPilot)

45-05617: 6 m
45-05618: 18 m
Przewdd przediuzajacy
do kamery _ _

TJ CAN
(zaniechano)

45-08101
Koricowka CAN

401-0016
Adapter akumulatora

I— 78-08068
Modut, CAN 8 kanaty video
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Rysunek 1-16: Matrix z VSM oraz kamerami dla widoku rzeczywistego, funkcjami FieldPilot oraz
BoomPilot

Rysunek 1-17: Matrix z VSM oraz kamerami dla widoku rzeczywisteqo oraz funkcjg FieldPilot

n Matrix 840G
Matrix 78-50187 75-30070
FieldPilot Opcjonalna antena GPS RXA-30 78-50155 75-30071 z funkcja.

Antena GPS S~ ClearPath

BoomPilot
Akcesoria dodatkowe
Zestaw, ramka RAM z przyssawka

45-05786: 6 m
45-05787:9m
Kabel antenowy

90-02349 (Matrix 570G) 65-05226
90-02700 (Matrix 840G) Zestaw, wspornik Matrix 570G
anteny RXA-30 75-30055

75-30056 z funkcjg ClearPath

78-00044: 4 piny
78-00046: 8 pinow
Szafka rodzielcza, Przefacznik:

78-08067 ONJOFF

Modut, CAN 4 kanaly video

16-00022
Kamera RealView

,,,,,, 45-05626
Przewdd zasilanie/
45-05617:6 m CAN/dane (razem z
45-05618: 18 m

zestawami FieldPilot)
Przewdd przediuzajacy
do kamery

TJCAN
(zaniechano)
45-07703
1/0 zasilania SCM N
..... ‘ Ty 78-08061
> Modut kontroli sterowania (SCM)

Kontroler przeptywu :l

Wiazka BoomPilot numer czesci
zalezy od Kontrolera przeptywu

Zdalny 32-04020
wigcznik/ Opcjonalny
ke practaganik Modut napgdsdosse%?i
nozny i

BoomPilot (15 sekcji)

Zawor

sterujacy Wiazka konsoli

T Matrix 840G
Matrix 78-50187 75-30070
FieldPilot Opcjonalna antena GPS RXA-30 78-50155 75-30071 z funkcja,
BoomPilot Antena GPS ClearPath
~
Akcesoria dodatkowe 45-05786: 6 m
45-05787: 9 m

Zestaw, ramka RAM z przyssawka

Kabel antenowy

90-02349 (Matrix 570G) . 65-05226
90-02700 (Matrix 840G) Zestaw, wspomik Matrix 570G
anteny RXA-30 75-30055

75-30056 z funkcja ClearPath

78-00044: 4 piny
78-00046: 8 pinow
Szafka rodzielcza, Przefacznik:

78-08067 ON/OFF

Modut, CAN 4 kanaly video

16-00022
Kamera RealView

45-05626

Przewdd zasilanie/
CAN/dane (razem z
zestawami FieldPilot)

45-05617:6 m

45-05618: 18 m
Przewdd przediuzajacy

do kamery

TJ CAN

(zaniechano)
45-07703

/0 zasilania SCM

78-08061
Modut kontroli sterowania (SCM)

Bezpiecznik
3A

]
= I
4508100 —
CAN Terminator !
777777777 I
: i
I
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, I
45-10103
Wiazkasterowania . 45-05381
(A+B) Akumulator 3.66 m bezpiecznikami 15 A

32-04040
Zdalny 32-04020
wiacznik/ Opcjonalny

przefacznik
nozny

wytacznik

Zawor
sterujacy



Rysunek 1-18: Matrix z VSM, Zyroskopowym modutem przechytu oraz funkcja BoomPilot

KameraReaView | == ||l ||| &8¢ s Yo~ @ BLH o

Matrix
FieldPilot
BoomPilot
Akcesoria dodatkowe

Matrix 840G

78-50187 H 75-30070

Opcjonalna antena GPS RXA-30 78-50155 k__g, 75-30071 z funkcjg,
Antena GPS ~ ClearPath

45-05786: 6 m
45-05787: 9 m
Kabel antenowy

Zestaw, ramka RAM z przyssawka
90-02349 (Matrix 570G)

65-05226

90-02700 (Matrix 840G) Zestaw, wspornik Matrix 570G
anteny RXA-30 75-30055

75-30056 z funkcja ClearPath

78-00044: 4 piny
78-00046: 8 pinow
Szafka rodzielcza, Przetacznik

ON//

78-08067 OFF

Modut, CAN 4 kanaly video

16-00022 45-05626

Przewdd zasilanie/
CAN/dane (razem z
zestawami FieldPilot)

45-05617: 6 m

45-05618: 18 m
Przewdd przediuzajacy

dokamery _ _

TJ CAN
(zaniechano)

78-08057
Zyroskopowy
modut przechytu (TGM)

4507716 J
Wiazka TGM
Direus
g = Zdalny przefacznik
£ay -9
0066 |

Wiazka BoomPilot numer czgsci
zalezy od Kontrolera przeptywu

78-05072
Modut napedu sekcji
BoomPilot (15 sekcji)

3 WW i 21
Nimmw ‘\‘mm

Wigzka konsoli

WEACZENIE/WYLACZENIE ZASILANIA

Wecisng¢ przycisk zasilania na konsoli. Po wigczeniu Matrix rozpocznie sekwencje rozruchu.
Przycisnij i krotko przytrzymaj wigcznik zasilania (az ekran nie zgasnie) aby wytaczy¢ konsole.
Rysunek 1-19: Przycisk zasilania

Przycisk zasilania

Port USB z gumowym przykryciem

Przycisk zasilania

www.teejet.com
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Sekwencja rozruchu Rysunek 1-21: Kasowanie ekranu danych roboczych

Rysunek 1-22: Ekran przejsciowy

Konsola potrzebuje ok. 40 sekund na zasilenie. W tym czasie
wyswietlane bedzie logo TeeJet Technologies (diody LED zapalg sie i 7&9 et_
zgasna, a poziomy jasno$ci bedg sie wahac.)

Rysunek 1-20: Ekran zasilania E2y ;;ﬁﬁf;i'%ﬁc ;.l =k

nowe zadanie

Tak Mej

A 1

www.teejet.com

Yéeéeﬁ

B recHnoLoGiEs

Wazystkie dane dotyczace
zadania usunigte. |

Po zakonczeniu sekwencji zasilania wy$wietla sie ponizszy
komunikat:

“Czy chcesz skasowa¢ dane i rozpocza¢ nowe zadanie?”
1. Nacisnij
» Nie — nastapi powr6t do poprzedniego zadania
» Tak — utworzone zostanie nowe zadanie i dane z poprzednich
zadan zostang skasowane. Zostanie wyswietlony komunikat
“Skasowano wszystkie dane”. Wybierz “OK” by kontynuowac.
2. Przez okoto minute wy$wietlany bedzie ekran przej$ciowy.
Ekran przejsciowy bedzie wyszczegotniat moduty obecnej wersji
oprogramowania. Informacja ta jest takze dostepna na “Ekranie o”.

UWAGA: Przy korzystaniu z potwierdzania opcji ekranu konieczny
jest pewny nacisk na ekran.

Téeéeﬁ

OGOLNE INFORMACJE O DZIALANIU

Przy wyborze ikony konieczny jest pewny nacisk na ekran.

Przy starcie poczatkowym, konsola wczyta ekran widok pojazdu jako
opcje domysing.

Przy wszystkich nastepnych cyklach zasilania, podczas rozruchu,
nastapi powrot do ostatnio ogladanej strony.

Ikony na ekranach nawigacji sq wy$wietlane stale, po okresie
nieaktywnosci 6 sekund ikony zanikaja. Aby je wywota¢ ponownie,
nalezy dotkng¢ ekranu w dowolnym miejscu.

Rysunek 1-23: Z ikonami i bez ikon na ekranie

8.0 41.2 257 BO 1.4p 353

mphi arey mph arey
+u

Nacisnij ikone dowolnego menu, aby wy$wietli¢ definicje tej funkcji.
Aby skasowa¢ pole informacyjne, nacisnij dowolne miejsce na
ekranie.



Rysunek 1-24: Przyktad informacyjnego pola tekstowego

=00 O D

Rozmieszczenie LED
OdlegtosE wskazywang przez
wydwietlacz LED moZna
spersonalizowad. Domyélne
ustawienie to 1,5 stopy (0,46m).
Wprowad? radang odleghodd.

S i

2 4 b

Aby gwattownie zmieni¢ warto$¢ danych ustawien., wcisnij i
przytrzymaj

» ikony PLUS/MINUS =,

» ikony STRZALEK GORAIDOL A ¥

» ikonu POWIEKSZ /ZMNIEJSZ R S

» PRZYCISKI POWIEKSZ/ZMNIEJSZ & 7 (tylko Matrix 840G).

Przyciski powieksz/zmniejsz £ ¥ na Matrix 840G nie reguluja
ustawien plus/minus i gora/dét.

Zmiana statusu GPS — wyskakujace ostrzezenie bedzie wyswietlane
przez ok. 2,5 sekund. Aby je usung¢ wczesniej naci$nij dowolne
miejsce ekranu.

Rysunek 1-25: Przyktady zmiany statusu GPS

0.0 0.00

kmifh ha

Zmieniona jakost GPS

— L]
Brak GPS dla DGPS k

D A M A

Odtaczono funkcje FieldPilot — wyskakujace ostrzezenie bedzie
wys$wietlane przez ok. 2,5 sekund. Aby je usung¢ wczesniej nacisnij
dowolne miejsce ekranu.

Rysunek 1-26: Ekran roztaczonej funkcji FieldPilot

0 9.0 > 0.00

Swath acres

+

Wylaczenie opcji FieldPilot

Wszelkie zmiany zapisywane sg automatycznie.

Matrix jest systemem zadan biezacych. Nie mozna wrdci¢ do
poprzedniego zadania.

Konsole nalezy wytaczy¢ i wiaczy€ przy zmianie lub podtaczaniu
sprzetu do systemu Matrix.
Sugestie dotyczace czyszczenia — konsole Matrix powinny by¢
czyszczone tagodnymi Srodkami, jak np. te do szkta i migkkq
szmatka. Nalezy uwazaé by nie wetrze¢ kurzu i innych substancji
$ciernych w powierzchnig ekranu.

+ Uzywaé bezpytowej, migkkiej szmatki.

+ Sciereczka moze byé sucha lub lekko zmoczona w tagodnym
$rodku lub etanolu.

+ Upewni¢ sie, ze szmatka jest tylko lekko zwilzona, a nie mokra.

Nigdy nie stosowac $rodka myjacego bezposrednio na ekran.
Jesli srodek zabrudzi ekran, zebra¢ go natychmiast chtonng
szmatka.

+ Srodek czyszczacy nie moze by¢ kwasowy ani zasadowy (pH
neutralne).

* Przy uzyciu $rodka czyszczacego unikaé kontaktu z
krawedziami szkfa lub btony oraz z elastycznym ogonem.

Wyciera¢ tagodnie; w przypadku tekstury kierunkowej wyciera¢
w jej kierunku.

Nie uzywa¢ nigdy kwasowych czy zasadowych $rodkow
czyszczacych, organicznych czy chemicznych, jak
rozcienczalniki, aceton, tolulen, ksylen, propyl, isopropyl czy
nafta.

Zdatne Srodki czyszczace dostepne sg w postaci przygotowanej
do uzycia, np. Klear Screen czy marki dostepne u producenta,
jak Glass Plus Glass and Surface Cleaner firmy Reckitt-
Benckiser.

Uzywanie ztych srodkow czyszczacych moze spowodowac
zaburzenia jakosci obrazu ekrandw i je uszkodzic.

n www.teejet.com
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Uktad strony i nawigacja
Poruszanie sie w obrebie programu Matrix jest bardzo proste. PRZYCISK START ® b ikong START ‘= * daje dostep do 3 funkcji
urzqdzema ustawien, nawigacji i monitoringu. Sze$¢ opcji menu ekranu dotykowego (ustawienia Jednostkl % widok pojazdu
E3 widok pola &9, nawigacja - widok rzeczywisty @ widok roboczy [J oraz monitorowanie belki £2) daje szybki dostep do
wszystk|ch aspektow jednostki.

0 3,57
Pokos > OvO < ha

¥ o0 ¥
-
O @

R = —

@ Ekrany widoku pojazdu
poodq % o €13 e

PO Y.
LI Ny
—_ I — B -
7S > .i»f-"-@*uiﬁ@f

>y
5 Ekrany ustawien jednostki =

EJ Ekrany widoku pola

e AW A .

by e b

WA ]

"L i iy

b Bl 4

¢ 00 N W
e HKN

- s P00

— Ekrany monitorowania belki

=t IBRAaR

(g e m fay U Ekrany widoku roboczego

@ Ekrany nawigacji - widok rzeczywisty



ROZDZIAL 2 - USTAWIENIA JEDNOSTKI

\) Ustawienia jednostki uzywane sg do konfigurowania

\é’ ustawien systemu, ustawier BoomPilot/pojedyncza belka,

ustawien pojazdu, ustawienia zyroskopowego modutu
przechytu oraz ustawien funkcji FieldPilot.

UWAGA: Wszystkie ustawienia sq automatycznie zapisywane po
wybraniu.

Aby uzyska¢ dostep do ekranow ustawien jednostki:

» 0 '© Ustawienia pojazdu — uzywany do konfiguracji typu
pojazdu i , wysokoéci anteny ‘s, kierunku do belki o oraz
ustawien odlegtosci przesunigcia belki sel.

&

| 2 ‘2 Ustawienia zyroskopowego modutu przechytu —

uzywany do kalbracji tego modutu, co pozwala na korekte

przechytu pod katem pagorkowatego lub stromego terenu.

/H\ Menu start

Przycisk start @ 1ub ikona start 2> szes¢ opcji menu ekranu
dotykowego (ustawienia jednostki #*, widok pojazdu 3,

widok pola &, nawigacja RealView @  widok roboczy [ oraz
monitorowanie belki £2) pozwala na szybki dostep do wszystkich
aspektow urzadzenia.

Aby obejrze¢ opcje menu start:

1. Naciénij PRZYCISK START ® b ikone START /2> w lewym
dolnym rogu ekranu.

Rysunek 2-2: Menu start — ustawienia jednostki

| 2 “§®f Ustawienia funkgji FieldPilot — uzywany do konfiguracj:

1. Naciénij PRZYCISK START ® b nacisnij ekran aby
< Wigczenialwytaczenia funkcji FieldPilot ®.

aktywowac ikony i wybierz ikone START Dw lewym dolnym
rogu ekranu.

. f— <« Ustawien zaworu & - uzywana do konfiguracji
2. Wybierz USTAWIENIA JEDNOSTKI 3 z menu start &0 . czestotliwosci zaworu, minimalnego cyklu roboczego
3. Wybierz pomiedzy: lewa strona, minimalnego cyklu roboczego prawa strona

et o . L oraz ustawien maksymalnego cyklu roboczego.
» & Ustawienia systemu — uzywany do konfiguracji opcji: H ) o
<« Test zaworu ¥ — potwierdza czy sterowanie jest

wiasciwie ukierunkowane i jest uzywana do dostrajania
przeptywu oleju.

<« Pasek LED == — uzywana do konfiguracji rozmieszczen
diod LED %=, trybu wyéwietlacz/pokos == oraz ustawien

JasnoScidiod LED . < Konfiguracja funkeji FieldPilot A — uzywana do

konfiguraciji regulacji przyblizonej, regulacji doktadnej,
strefy martwej oraz ustawien wyprzedzania kierunku.

Informacja ogdina

Nacisniecie ikony dowolnej pozycji menu wyswietli opis tej opciji.
Nacisniecie dowolnego obszaru ekranu usuwa okienko informacyjne.

<« Ustawienia regionalne 5- uzywana do konfiguracji
jednostek “, jezyka % oraz strefy czasowej @ .

<« GPS * - uzywana do konfiguracji typu GPS * oraz
portu GPS ¥~ a takze widoku informacji o statusie
GPS .

< Konsola 8 - uzywana do konfiguragii giosnosci @, Rysunek 2-1: Przyktad tekstowego okienka informacyjnego
jasnosci LCD -, kalibracji ekranu & oraz ustawien - - r—
zrzutu ekranowego @ takze do ogladu informaciji o oraz
informacji o systemie programu zapisu Q.

e

Jaskrawosc LED ]

Ten ekran pozwala na regulacje
jaskraweoéce| died LED.

<« Video ® — uzywana do ustawien poszczegoinych kamer

PR

» FT25% Ustawienia BoomPilot/pojedyncza belka — uzywany
do konfiguracji natozenia <i*, wiaczenia b wylaczenia
opoznienia £ | ilosci sekcji belki & oraz ustawien
szerokosci sekcji belek A

n www.teejet.com
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D a=D = Rozmieszczenie LED
"/ " USTAWIENIA SYSTEMU = basek LED = Rozmieszozenie LE ) N
L . . X . . . ) . ozmieszczenie LED ustawia odlegto$¢ pokazywang przez Swiecace
' . Opji tej uzywa sie do wyboru ustawien paska Pasek LED uzywany jest do konfiguracji rozmieszczenia LED, trybu diody LED. Zakres to 0,01 - 3,0 metry
o$wietlenia, regionu, GPS, konsoli i video. wyswietlacz/pokos oraz jasnosci LED ' ’ o
- S an 1. Naci$nij ikong PASKA LED .
1. Wybierz USTAWIENIA JEDNOSTKI &S z menu start B0 . 1. Naci$nij ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU ¢* . j ) € -
L QR oo . 2. Nacisnij ikone ROZMIESZCZENIA LED .

2. Naci$nij ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU #% . 2. Nacisnij ikone PASKALED . 3. Przy pomocy ekranu wprowadzania ustaw rozmieszczenie LED
3. Wybierz pomiedzy: 3. Wybierz pomigdzy: ' - '

» Pasek LED == — uzywany do konfiguracji rozmieszczenia » Rozmieszczenie LED ™= — ustawia odleglo$é pokazywang 4. Nacisn |

LED, trybu wySwietlacza oraz jasno$ci LED przez Swiecace si¢ diody LED > STR EAJ".KFC STRONAW PRAWO B aby przejsc do tryb

» Ustawienia regionalne &% — uzywany do konfiguracji » Tryb wySwietlania == — ustala czy pasek LED przedstawia YZXELZB?E USTAWIENIA SYSTEMU %% aby wrécié do

jednostek /miar, jezyka i strefy czasowej pokos czy pojazd 16wneao ekranu funkii ustawienia svstemu y

» GPS 7 — uzywany do konfiguracji typu oraz portu GPS, a » Jasno$¢ LED - - reguluje jasno$¢ LED 9 9 . ) , y '

takze widoku informaciji o statusie GPS LUB R_ysunek%&' Rozmieszczenie LED

» Konsola @ - uzywane do konfiguracji gto$no$ci, jasnosci Nacisnij STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przejs¢ kolejno - - R

LCD, kalibracji ekranu oraz ustawien zrzutu ekranowego, a takze przez wszystkie ustawienia. ‘;ﬁ £ l@ @ a ‘@j’

do podgladu informacji o oraz informacji o systemie programu  UWAGA: Etykiety opaji to aktualne ustawienia. Podczas ustawiania :

Zapisu ekranu nacisnij ikone aby zobaczy¢ dostepne fabryczne

» Video @ — uzywane do ustawien poszczegolnych kamer ustawienia i ich zakresy. anml;;.;caenle
Rysunek 2-3: Ustawienia systemu Rysunek 2-4: Pasek LED

P R LR PR .

Pasek LED Reglon
0,46 m Pojazd 50

alE o >

0,46 m

4-p



= Tryb wys$wietlania

Tryb wyswietlacz/pokos okresla czy pasek LED przedstawia pokos

czy pojazd
1. Naciénij ikong PASKA LED ==,
2. Naciénij ikone WYSWIETLACZA ==.

3. Naciskaj ikony STRZALEK GORA/DOL A ¥ aby zmienia¢

pomiedzy:

» Pokos - diody LED przedstawiajg potozenie linii nawigacji a

ruchoma dioda LED przedstawia pojazd.

» Pojazd — $rodkowa dioda LED przedstawia potoZenie pojazdu,

a ruchome diody LED odpowiadaja linii nawigaciji.
4. Naci$nij

» STRZALKE STRONA W PRAWO | 2 aby przej$¢ do jasnos¢

LED.

» ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU ¢ aby wroci¢ do

gtéwnego ekranu funkcji ustawienia systemu.
Rysunek 2-6: Tryb wyswietlania — Pokos

== a0 WV &

\ Tryb wyswietlacza

; -
Pas

O 4-b

Rysunek 2-7: Pasek LED Pokos

Swiatta zapalone po lewej Swiatta zapalone po prawej

stronie paska LED wymagaja, stronie paska LED wymagaja,
regulaciji sterowania w prawo. regulacji sterowania w lewo.

Rysunek 2-8: Tryb wyswietlacza — Pojazd

= a0 WV ¥

_
S 4~ p

Rysunek 2-9: Pasek LED Pojazd

Tryb wyswietlacza

Pojazd

Swiatta zapalone po lewej Swiatta zapalone po prawej

stronie paska LED wymagaja, stronie paska LED wymagaja,
regulacji sterowania w lewo. regulacji sterowania w prawo.

. Jasnos¢ LED

Jasnos¢ LED reguluje jasno$¢ paska LED. Zakres to 0 -100.

1. Naci$nij ikong PASKA LED ==,

2. Naciénij ikone JASNOSCI LED - .

3. Naciskaj ikony PLUS | MINUS +—- aby dopasowac jasno$¢.
<«Im wyzsza warto$¢ tym diody $wieca jasnie;.
<«Im nizsza warto$¢, tym diody sg ciemnigjsze.

4. Nacisnij
» FLAGE Z SZACHOWNICA@ aby zakoriczy¢ ustawienia
paska LED.
» ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU 4% aby wrécic do
gtéwnego ekranu funkcji ustawienia systemu.

UWAGA: Nacisnigcie i przytrzymanie ikony PLUS/MINUS +-—
pozwala na szybkie ustawienie zakresow.

Rysunek 2-10: Jasnosé LED

W= 0 V™ P

- |askrawaéé LED

n www.teejet.com

98-05185 R2



MATRIXs70¢ * MATRIXs106

@D

@3 Ustawienia reglonalne

Opcji “Ustawienia regionalne” uzywa sie do konfiguracji jednostek,
Jezyk i ustawien strefy czasowe.

1. Naciénij ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU #%
2. Nacisnij ikone USTAWIENIA REGIONALNE 5.
3. Wybierz pomiedzy:
» Jednostki “*“ — definiuje to system miar
> Jezyk - definiuje to uzywang wersje jezykowq
» Strefy czasowa @ — pozwala ustalié lokalng strefe czasowe
LUB
Nacignij STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przejsé kolejno
przez wszystkie ustawienia.
UWAGA: Etykiety opcji to aktualne ustawienia. Podczas ustawiania
ekranu nacisnij ikone aby zobaczy¢ dostepne fabryczne
ustawienia i ich zakresy.

Rysunek 2-11: Ustawienia regionalne

== g0 v B

Jednostk] Jezyk

“““““““ Jednostki
Jednostki definiujg system miar (imperialny lub metryczny).
1. Naciénij ikong USTAWIENIA REGIONALNE &5 .
2. Naci$nij ikone JEDNOSTEK “,
3. Naciskaj ikony STRZALEK GORA/DOL A ¥ aby zmienia¢
pomiedzy:
» Imperialny
» Metryczny.
4. Naciénij
» STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przejsc do Jezyk.
» ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU #% aby wrécic do
gtéwnego ekranu funkcji ustawienia systemu.
UWAGA: Ustawienie to jest wymagane przez funkcje FieldPilot oraz
do dziatania czujnika przechytu, a takze do prawidfowego
dziafania funkcji BoomPilot.

Rysunek 2-12: Jednostki

e W S se N W
—
7S 4P N <4 p

= Jezyk

Opcja wyboru Jezyk definiuje jezyk systemowy urzadzenia. Opcje

zawierajq; czeski, dunski, niderlandzki, angielski, francuski,

niemiecki, wegierski, wtoski, polski, portugalski, rosyjski, hiszparnski

oraz szwedzki.

1. Naci$nij ikong USTAWIENIA REGIONALNE &5 .

2. Naciénij ikone JEZYK| %%,

3. Naciskaj ikony STRZALEK GORA/DOL A V¥ aby wybiera¢
miedzy jezykami.

4. Naciénij
» STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przejsé do strefy
czasowej.

» ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU % aby wrécic do
gtéwnego ekranu funkcji ustawienia systemu.

UWAGA: Nacisnigcie i przytrzymanie ikony STRZALEK
GORADOL A V¥ pozwala na szybkie ustawienie zakresow.

UWAGA: Ustawienie to jest wymagane przez funkcje FieldPilot oraz

do dziatania czujnika przechytu, a takze do prawidfowego
dziatania funkcji BoomPilot.

Rysunek 2-13: Jezyk

o5 = 00 ¥V B

- 2 Jezyk
i Polski
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@ Strefa czasowa * aps ¥ Typ GPS

Opcja strefa czasowa ustala lokalng strefe czasowa. Typ GPS zmienia system pod katem akceptowania zrodta GPS lub

- Opcja GPS uzywana jest do konfiguracji typu i portu GPS oraz DGPS
1. Naci$nij ikone USTAWIENIA REGIONALNE 3. podgladu statusu GPS.
i$nij i an 1. Nacisnij ikong GPS ..
2. Nacisni ione STREFA CZASOWA . 1. Naciénij ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU #° acisn one Lr
3. Naciskaj ikony STRZALEK GORA/DOL A ¥ taby wybrac 2. Naciéni ikong GPS %, 2. Naci$nij Nacisnij ikong TYP GPS 7.
wiasciwg strefe. ' . . ' 3. Wybierz pomiedzy:
- 3. Wybierz pomiedzy:
4. Nacignij b T Gps ¥ biera s1odlo & i GPS » Tylko GPS - sygnaly bez korekty
o . ypem 7% - wybiera zrodio transmisji » Tviko DGPS — svanaly z korekt
; l;'(l)_nAGE z SZACHOWNICA@ aby zakonczy¢ ustawienia > Portem GPS ¥~ - ustawia port (D)GPS COM > GyPS/DGPS ) ogag typ); sygnaié\a;v
>gz AI?LADK USTAWIENIA SYSTEMU %% aby wrécié d » Statusem GPS .. — wyswietla informacje o GGANTG 4. Nacignij
, B . > aby wrocic do (dane),Num Sat, HDOP, PRN oraz jako$ci. ' S
gtéwnego ekranu funkcji ustawienia systemu. LUB » STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przejs¢ do portu
M . . . : GPS.
UWAGA: Necisnigci | przytrzymane kory STRZALEK GORAIDOL - Nacigni STRZALKE STRONAW PRAWO B> aby przefSc koleino 7' 7, ADKE USTAWIENIA SYSTEMU % aby wibcié do
pozwala na szybiie stawienie zalresou. przez wszystkie ustawienia. gtéwnego ekranu funkcji ustawienia systemu !
Rysunek 2-14: Strefa czasowa UWAGA: li:‘tykiety oec[( tlcz aktuaéne uztawiep?. I-:odczisbustawieﬁ UWAGA: Ustawienie to jest wymagane przez funkcje FieldPilot oraz
P h ~ A e :anq nacisn Z’ OII{TQ aby zobaczyc dostegpne fabryczne do dziatania czujnika przechytu, a takze do prawidfowego
“‘} {" == 50 Q \@’ ustawienia | Ich zakresy. dziatania funkeji BoomPilot.

Rysunek 2-15: GPS

Rysunek 2-16: Typ GPS

/I_\ 4 I @

Strefy czasowe podane sg alfabetycznie wedtug kontynentow,
nastepnie jako miasta. Lista kontynentdw i miast w zataczniku B.
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=- Port GPS
Port GPS ustawia port transmisji GPS na wewnetrzny lub
zewnetrzny.
1. Naciénij ikong GPS ..
2. Nacisnij ikone PORT GPS .
3. Wybierz pomiedzy:
» Wewnetrzny — uzywa wewnetrznego (D)GPS (jesli
zainstalowano) i wysyta sygnat
» Zewnetrzny — odbiera dane z zewnetrznego (D)GPS
4. Nacisnij
» STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przejs¢ do statusu
GPS.
» ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU #* aby wréci¢ do
gtéwnego ekranu funkcji ustawienia systemu.
UWAGA: Ustawienie to jest wymagane przez funkcje FieldPilot oraz
do dziafania czujnika przechytu, a takze do prawidfowego
dziafania funkcji BoomPilot.

Rysunek 2-17: Port GPS

,V )
00 ¢V
O Wewnetrzny
Zewnetrzny

4-p

UWAGA: Praca z sygnatami GPS takimi jak Omnistar HP/XP lub
RTK wymaga ustawienia portu na zewnetrzny.

K =

N

Minimalne wymogi konfiguracyjne odbiornika

zewnetrznego

Zanim Matrix potaczy si¢ i bedzie dziatat z zewnetrznym
odbiornikiem GPS, nalezy zapewni¢ ponizsze minimalne warunki

konfiguracyjne.

Ustawienia portu szeregowego

llo$¢ boddw: 19200
Bity informacji: 8
Parzystos¢:: Brak

Bity koncowe:

1

Wymogi podiaczenia portu szeregowego

Meski przewod zigcza szeregowego 9 pindw RS-232

UWAGA: zerowy adapter modemu moze by¢ wymagany w
zalezno$ci od pindw wychodzgcych z odbiornika.

|

tancuchy NMEA

GGA 5Hz
VTG 5Hz
ZDA 0,2Hz

.. Status GPS
Status GPS wyswietla informacje dotyczace ilosci danych, ilosci
satelitbw w oknie odbioru oraz jakosci i ID satelity.

. Naci$nij ikong GPS ..

2. Naciénij ikong PORT GPS % aby zobaczy¢ dane zawierajace:

<«4GGANTG (ilos¢ danych) - liczba pozycji GPS na sekunde.
<Num Sats — ilo$¢ satelitow GPS w oknie odbioru (DGPS
wymaga minimum 4 takich satelitow)

<AHDOP - pomiar sity geometrii satelity w ptaszczyznie
poziomej. Zaleca sie warto$¢ HDOP mniejsza niz 2.

<«PRN - ID aktualnego satelity DGPS (patrz tabela PRN)

<« Jako$¢ GGA - aktualny wskaznik jakosci sygnatu GPS (patrz
tabela GGA)

Naciénij

» FLAGE Z SZACHOWNICA F& aby zakoficzy¢ ustawienia
GPS.

» ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU #% aby wroci¢ do
gtéwnego ekranu funkcji ustawienia systemu.

UWAGA: Jesli brak GPS, wszystkie opcje bedq oznaczone jako

‘niewazne”

Rysunek 2-18: Status GPS

W= a0 O &

Stapief GGA:S Hz
Stopieh VTG: 1 Hz
llodd satsiitéw: 10
HDOP: 1

PRN: 134

Jakodd GGA:2
Odbioenik: 1

< - b

Stan GPS




PRN

Zachodnie USA 135
Wschodnie USA 138
Srodkowe USA 135 lub 138
Ameryka potudniowa Niedostepne
Europa 120 lub 124
Wymogi GGA

Jakos¢ GGA potrzebna do pracy z réznymi rodzajami sygnatu moze
sie rozni¢. Wymogi podano w tabeli ponizej.

Omnistar HP/XP 5 10 cm
RTK 4 4 cm
Glide 9 <Im
WAAS/EGNOS/Beacon 2 <Im
Tylko GPS 1 <3m

a Konsola
Ustawienia konsoli uzywane sg do konfiguracji gto$nosci, jasnosci
LCD, kalibracji ekranu oraz ustawien zrzutu ekranowego, a takze do
przegladania informacji o i programie systemu zapisu.
1. Naciénij ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU %
2. Nacisnij ikone KONSOLI @.
3. Wybierz pomiedzy:
» Glosnosé € - reguluje poziom glosnosci glosnika
» Jasno$¢ LCD - —reguluje jasnos¢ wyswietlacza konsoli
» Kalibracja ekranu dotykowego G- uzywane do wymuszenia
kalibracji ekranu dotykowego
» Zrzut ekranowy O pozwala na zapisanie obrazéw z ekranu
na napedzie USB
» O/Zapis @ - wyswietla informacje o wersjach programéw
systemowych oraz wersjach programéw modutéw podtaczonych
do szyny CAN
LUB
Nacisnij STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przejs¢ kolejno
przez wszystkie ustawienia.
UWAGA: Podczas ustawien ekranu nacisnij ikone aby zobaczy¢
dostepne fabryczne ustawienia i ich zakresy.

Rysunek 2-19: Konsola

Nateﬁele Ieku Jaskrawodd Kalibrac|a

—
?
Zrzut ekranowy 0 nas

e b

=1 o
e

L —

©) Glosnosé

Opcja gtosnos¢ dopasowuje poziom dzwigku gtonika.

Zakres to 0 - 100.

1. Naciénij ikong KONSOLI (]

2. Naci$nij ikone GLOSNOSCI @),

3. Nacisnij ikony PLUS/MINUS +—- aby wyregulowac gto$nosc¢
<«Im wyzsza warto$¢ tym gto$niej.
<«Im nizsza warto$¢ tym ciszej.

4. Naciénij
» STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przejsc do
jasnosci LCD.
» ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU % aby wrécic do
gtéwnego ekranu funkcji ustawienia systemu.

UWAGA: Nacisniecie i przytrzymanie ikony PLUS/MINUS +-—
pozwala na szybkie ustawienie zakresow.

Rysunek 2-20: Gtosnosé
o= 00 WV &

Naterenie déwieku
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Jasnos¢ LCD
Opcja jasno$¢ LCD reguluje jasno$¢ wysSwietlacza konsoli.
Zakres to 0 - 100
1. Naciénij ikong KONSOLI G.
2. Naciénij ikone JASNOSCILCD « .
3. Nacisnij ikONY PLUS/MINUS +— aby wyregulowaé jasno$¢
LED
<«Im wyzsza wartos$¢ tym LCD jasniejszy’
<«Im nizsza warto$¢ tym LCD ciemniejszy
4. Naci$nij
» STRZALKE STRONA W PRAWO P aby przej$¢ do kalibracii
ekranu dotykowego.
» ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU #% aby wroci¢ do
gtéwnego ekranu funkcji ustawienia systemu.
UWAGA: Nacisnigcie i przytrzymanie ikony PLUS/MINUS +—
pozwala na szybkie ustawienie zakresow.
UWAGA! W warunkach goracego klimatu, ustawienia powyzej
50 mogq wywofac ostrzezenie o wysokiej temperaturze.
Konsola automatycznie przyciemni ekran by obnizyc jego
temperature.

Rysunek 2-21: Jasno$é LCD

W= o0 ¢ I

Jaskrawosd ekranu
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@ Kalibracja ekranu dotykowego z wersja
oprogramowania 1,00 do 1,02
Kalibracji ekranu dotykowego uzywa sie do wymuszenia tejze
kalibracji przy nastepnym wystapieniu cyklu zasilania.
1. Nacisnij ikong KONSOLI .
2. Nacisnij ikone KALIBRACJI EKRANU DOTYKOWEGO ()
3. Nacisnij ikone DLONI ™ aby wiaczy¢ proces kalibracji ekranu.
4. “Wymusic kalibracje ekranu dotykowego przy nastepnym
uruchomieniu?”
Naciénij
» Tak — aby powrdci¢ do ekranu kalibracji. Kalibracja odbedzie
sie przy nastepnym cyklu zasilania konsoli.
» Nie — aby powréci¢ do ekranu kalibracji.
5. Nacisnij
» STRZALKE STRONA W PRAWO P aby przej$¢ do zrzut
ekranowy.
» ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU #% aby wrdci¢ do
gtéwnego ekranu funkcji ustawienia systemu.

Rysunek 2-22: Kalibracja ekranu dotykowego

Rysunek 2-23: Kalibracja ekranu dotykowego

W= 00 ¢ I

Ekran dotykowy

4= p

= -'?'J'-
Uruchomié kalibracje ekranu
dotykoweq podczas kolejnego
wiaczenia urzadzen? <oy

Tak Mie a

/Y

Nastepny cykl zasilania
Przed rozruchem konsoli wy$wietlony zostanie taki ekran kalibracii.

1. “Narzedzie kalibracji TSLIB. Naci$nij celownik by wykalibrowac’
Nacisnij serie 5 celownikow -]

2. Konsola powréci do rozruchu.

Po nacisnieciu 5-tego celownika, zakonczenie procesu kalibracji

zajmuje ok. 30 - 45 sekund.

Rysunek 2-24: Proces kalibracji ekranu dotykowego

i ol |
1> TSLIB calibration utility:-!
Touch crosshair to calibrate




@ Kalibracja ekranu dotykowego z wersja
oprogramowania 1,03
Opcja kalibracji ekranu dotykowego uzywana jest do aktywowania
kalibracji ekranu dotykowego.
. Nacisnij ikone KONSOLI @,
. Naci$nij ikone KALIBRACJI EKRANU DOTYKOWEGO a

1
2
3. Naciénij ikone DLONI ™' aby wiaczy¢ proces kalibracji ekranu.
4

. “Rozpocza¢ kalibracje ekranu dotykowego?”

Naciénij
» Tak — aby rozpocza¢ kalibracje ekranu
» Nie — aby powrdci¢ do poprzedniego menu

5. Naci$nij serig 5 celownikow +.

6. Nacisnij OK. aby zakonczy¢ procedure kalibracji

7. Naci$nij
» STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przej$¢ do zrzutu
ekranowego.
» ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU ¢ aby wroci¢ do
gtéwnego ekranu funkcji ustawienia systemu.

Rysunek 2-26: Proces kalibracji ekranu dotykowego

Rysunek 2-25: Kalibracja ekranu dotykowego
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Ekran dotykowy
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sokundac s?mudu o
reslarl procesu nlihraqji
ekranu dotykoweaqo.

@ Zrzut ekranowy

Aby wspoméc rozwigzywanie probleméw, uzytkownik moze uzy¢
opcji zrzutu do zapisania obrazu ekranu na naped USB, a nastepnie
wysta¢ go pocztg elektroniczng do personelu pomocy technicznej.

Przy wiaczonym zrzucie ekranowym, ikone ZRZUTU O wysSwietlana
jest w gérnym prawym rogu kazdego ekranu.

Wrtacz/Wytacz
1. Naciénij ikong KONSOLI (]
2. Nacisnij ikone ZRZUTU @B,
3. Wybierz pomiedzy:
» Wigcz
» Wylacz
4. Nacis$nij
» STRZAtKE STRONA W PRAWO P> aby przejsé do o/zapis .

» ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU #* aby wroci¢ do
gtéwnego ekranu funkcji ustawienia systemu.

Rysunek 2-27: Zrzut ekranowy
T P e
oo = 00 v W

Zrzut ekrancwy

@ Wiaczone
O Wytgczone
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Zrzucenie obrazu

1. Wi6z naped USB do portu USB.
2. Naci$nij ikone ZRZUTU EKRANOWEGO @d.
UWAGA: Zrzut ekranowy nie zapisuje obrazu na zywo z video.

Rysunek 2-28: Przyktad zrzutu ekranu

Rysunek 2-29: O 570G

» vV

@ O/Zapis

Ekran O/Zapisu wy$wietla wesje oprogramowania systemowego, a

takze wersji programéw modutow podtgczonych do szyny CAN.
Aby zobaczy¢ informacje o systemie:

1. Nacisnij ikong KONSOLI .

2. Nacisnij ikone O (7] aby zobaczy¢ ponizsze dane:
<4ANumer modelu jednostki
<«¢\Wersje oprogramowania
<Podtgczone moduty

3. Nacisnij

» FLAGE Z SZACHOWNIC/\@ aby zakoriczy¢ ustawienia

Konsoli.
» ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU ¢ aby wrci¢ do
gtéwnego ekranu funkcji ustawienia systemu.

Y, .
¢ = 00 VWV &

Matrix 570 G
o 2000 Teejet Technologies linais, LLC.
vi. 02k

SDM: v1.00
SCM: w1 O0i
VEM: v1.00

Zapisz

n) <4~ Rz

Rysunek 2-30: O 840G

W 00 O Y

Matriz 840 G
© 2010 Tegjet Technologies llinois, LLC,
wl.03f

SCM: v1.04q
VEM: 1,00

f_\ 4 5;5@

Zapis informacji o
Aby wspomac rozwigzywanie probleméw, uzytkownik moze uzyé
opcji zapisu pliku tekstowego zawierajacego aktualne informacje
0 programach na naped USB, a nastepnie wysta¢ go pocztg
elektroniczng do personelu pomocy techniczne;.
1. Nacisnij ikong KONSOLI (]
2. Nacisnij ikone 0 @.
3. Wi6z naped USB do portu USB.
4. Naci$nij ikone ZAPISZ fe.
“Zapisano informacje na naped USB” potwierdza fakt zapisu.
5. Nacisnij
» FLAGE Z SZACHOWNIC/-\@ aby zakonczy¢ ustawienia
Konsoli.
» ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU #% aby wrocic do
gtéwnego ekranu funkcji ustawienia systemu.

UWAGA: Ikone ZAPISZ B nie moze zosta¢ wybrana (jest szara)
dop6ki naped USB nie zostanie poprawnie zainstalowany.

Rysunek 2-31: Weryfikacja o
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Matrix —
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@ Video

Ustawienia video uzywane sg do ustawienia poszczegélnych kamer
przy uzyciu osmio (8) lub cztero (4) kanatowego modutu wyboru
video (VSM). Jesli VSM jest zainstalowane mozliwa jest konfiguracja

do 8 kamer.

UWAGA: Jesli VSM nie jest zainstalowany, opcja ustawienia
video ® nie moze zostac wybrana (jest szara).

Rysunek 2-32: Opcja Video niedostepna

W= g0 v B

UWAGA: Ustawienia Video nie zmienig ustawieri bezpo$rednio

podtaczonej kamery nawet jesli zainstalowano VSM w

systemie. Regulacja opcji nie zmieni ustawien bezpoSrednio

podtaczonej kamery.

VSM osmiokanatowy
Jesli w systemie znajduje sie oSmiokanatowy VMS, mozna
zainstalowa¢ i skonfigurowa¢ do o$miu (8) kamer.

1. Naciénij ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU ¢
2. Naciénij ikone VIDEO @

3. Wybierz pomiedzy:
» Kamerg A )
» Kamerag B ®
» Kamerg C ®
» Kamerg D ®
» Kamerg E ®
» Kamerg F ®
» Kamerg G ®
» Kamerg H ®
LUB
Nacinij) STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przetaczac
miedzy wszystkimi kamerami.
4. Zaznacz odpowienie pola:
» Normahe - ABC
> Wstecz- QA
» Widok odwrécony - VBC
» Wstecz i widok odwrocony — oav
5. Naci$nij STRZALKE STRONA W PRAWO (4 aby przetaczac
miedzy wszystkimi kamerami.
6. Nacisnij
» FLAGE Z SZACHOWNICA F& aby zakoriczy¢ ustawienia
Video.
» ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU #* aby wrécié do
gtéwnego ekranu funkcji ustawienia systemu.

Rysunek 2-33: Video z oSmiokanatowym VSM

Rysunek 2-34: Konfiguracja kamery

W= a0 ¢ I
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7 = o0 ) B
[v108A
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}E\ dmp

8 kanatowy VMS z tylko A, B, CiD

Jesli zainstalowano tylko kamery w portach A, B, Ci D, kamery E, F,

G i H nie bedg dostepne do skonfigurowania.
Rysunek 2-35: Konfiguracja kamery
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W= 00 N W

[ D08A

[ VBC

2 R

Czterokanatowy VSM

Jesli w systemie jest (4) czterokanatowy VSM, mozna zainstalowac

do 4 kamer. W ustawieniach bedg dostepne kamery A, B, C i D.

1. Naci$nij ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU ¢~
2. Naciénij ikone VIDEO @
3. Wybierz pomiedzy:
P Kamerg A @
» Kamera B ®
» Kamerg C ®
» Kamerg D ®
LUB
Nacisnij STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przetacza¢
miedzy wszystkimi kamerami.
4. Zaznacz odpowienie pola:
» Normalhe - ABC
> Wstecz- DA
» Widok odwrécony - VBC
» Wstecz i widok odwrocony — ogav
5. Naciénij STRZALKE STRONA W PRAWO W aby przetaczaé
migdzy wszystkimi kamerami.
6. Nacisnij
» FLAGE Z SZACHOWNICA@ aby zakonczy¢ ustawienia
Video.

» ZAKLADKE USTAWIENIA SYSTEMU #* aby wroci¢ do
gtéwnego ekranu funkcji ustawienia systemu.

Rysunek 2-36: Video z czterokanatowym VSM

W= a0 VN &

Rysunek 2-37: Konfiquracja kamery
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=572 USTAWIENIA BOOMPILOT/
POJEDYNCZA BELKA
Ustawienia BoomPilot stuzg do konfiguracji opcji
natozenie, wigczenie i wytaczenie opdznienia, ilosci sekcji belki oraz
ustawien szerokosci sekcji belki.

Ustawienia pojedynczej belki dostepne sg gdy brak SmartCable lub
modutu napedu sekcji (SDM). Konfiguracje dla opcji natozenie, wi.

i wyt. Opoznienia, ilosci sekciji belki nie bedg dostepne, mozna tez
wprowadzi¢ tylko jedng warto$¢ szerokosci sekcji belki.

Ustawienia BoomPilot
Jesli obecne sg SmartCable lub SDM, mozna wprowadzi¢ do 15
warto$ci szeroko$ci sekcji belki.

1. Wybierz USTAWIENIA JEDNOSTKI B8 z menu start 58 .

2. Naci$nij ZAKLADKE USTAWIENIA BOOMPILOT/POJEDYNCZA
BELKA ==
3. Wybierz pomigdzy:
» Natozenia «i* — ustala zakres dozwolonego natozenia
» Wigczenia 4 — ustala czas wigczenia zaworow dla sekcji
belki
» Opdznienie wytaczania &  ystala czas wylgczenia zaworéw
dla sekcji belki -
» llo¢ sekcji belki » ustala ilo$¢ dostepnych sekcji belki
> Szerokost sekji belki 2 — ustala szerokos¢ kazdej sekcji
belki
LUB
Nacisnij STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przejsc kolejno
przez wszystkie ustawienia.
UWAGA: Etykiety opcji to aktualne ustawienia. Podczas ustawien
ekranu nacisnij ikone aby zobaczy¢ dostepne fabryczne
ustawienia i ich zakresy.

UWAGA: Opcje ustawieri BoomPilot sq widoczne i niezbedne tylko
gdy obecny jest SmartCable lub SDM, jesli ich brak, patrz
ustawienia pojedynczej belki.



Rysunek 2-38: Ustawienia sekcji belki (wykryto SDM)

14,6 m »

I»

<" «f* <~ Natozenie
NatoZenie ustala zakres dozwolonego natozenia gdy wigczane i
wytaczane sg sekcje belki przy uzyciu funkcji BoomPilot.
1. Naci$nij ikong NALOZENIA «i*,
2. Naciskaj ikony STRZALEK GORA/DOL A ¥ aby zmieniac
pomiedzy:
> 0%
» 50%
» 100%
3. Naci$nij
> STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przejs¢ do
Wiaczenia.
» ZAKLADKE USTAWIENIA BOOMPILOT/POJEDYNCZA
BELKA == aby powrdci¢ do ekranu ustawien sekcji belki.

Rysunek 2-39: Natozenie

Natozenie

b

Opdznienie wiaczania

Opd&znienie wigczania dziata jak “wyprzedzanie kierunku” dla
ustalania czasu wtgczenia zaworéw sekcji belki doktadnie podczas
wejscia w nowa strefe. Je$li belka wigcza sig za weze$nie podczas
wejscia w nowg strefe, zmniejszy¢ warto$¢ wiaczonego opdznienia.
Jesli belka wigcza sie za p6zno przy wejsciu w nieobrabiang strefe,
zwiekszy¢ ustawienia opoznienia. Zakres 0,0 - 10,0 sek.

1.
2.
3.

Naciénij ikone WLACZONE OPOZNIENIE 4.,

Wprowadz na ekranie czas opdznienia.

Nacisnij

» STRZALKE STRONA W PRAWO 2 aby przejs¢ do
wytaczenia opdznienia.

» ZAKLADKE USTAWIENIA BOOMPILOT/POJEDYNCZA
BELKA == aby powréci¢ do ekranu ustawien sekcji belki.

Rysunek 2-41: OpdZnienie wigczania

= o0 >

Opdinlenle
wiaczenla
(delay ON)

4~ p
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4. Opéznienie wylaczania
Wytgczone opdznienie dziata jak “wyprzedzanie kierunku” dla
ustalania czasu wytaczenia zawordw sekcji belki doktadnie podczas
wejScia w starg strefe. Jesli belka wytgcza sie za wezesnie podczas
wejscia w starg strefe, zmniejszy¢ warto$¢ wtgczonego opéznienia.
Jesli belka wytacza sig za p6zno przy wejsciu w obrobiong strefe,
zwiekszy¢ ustawienia opdznienia. Zakres 0,0 - 10,0 sek.
1. Naciénij ikone WYLACZONE OPOZNIENIE £,
2. Wprowadz ekranem czas opoznienia.
3. Naciénij
» STRZALKE STRONA W PRAWO W aby przejs¢ do llosci
sekji belki.
» ZAKLADKE USTAWIENIA BOOMPILOT/POJEDYNCZA
BELKA == aby powrdci¢ do ekranu ustawien sekcji belki.

Rysunek 2-42: Wytaczone opdznienie

W &

Opdinlenlie
wytaczenla
(Delay OFF)

& 00

10s

A llo$é sekcji belki
llo$¢ sekcji belki ustala ilo$¢ dostepnych sekcji belki, od 1 do 15, w
zalezno$ci od tego czy wykryto SmartCable lub modut SDM.

1. Naciéni ikong ILOSCI BELEK 4.
2. Nacisnij ikony STRZALEK GORA/DOL A v aby ustawic¢
odpowiednig ilo$¢ sekcii belki.
3. Naci$nij
» STRZALKE STRONA W PRAWO P aby przejs¢ do
szerokosci sekcji belki.
» ZAKLADKE USTAWIENIA BOOMPILOT/POJEDYNCZA
BELKA = aby powrdci¢ do ekranu ustawien sekcji belki.
UWAGA: Nacisnigcie i przytrzymanie ikony STRZALEK GORA/DOL
AV pozwala na szybkie ustawienie zakresow.
UWAGA: Sekcja z wiecej niz jednej belki, zmieni catkowitg ilo$¢
krokéw potrzebnych do ukoriczenia odpowiedniego
ustawienia funkcji BoomPilot

Rysunek 2-43: llos¢ sekcji belki

2. Szerokos¢ sekcji belki
Szeroko$¢ sekcji belki ustala szeroko$¢ kazdej sekcji belki. Zakres
to 0,0 do 50,0 metrow. Przy skierowaniu w przéd, sekcje belki sg
liczone od lewej do prawej wzdtuz belki.
1. Naci$nij ikone SZEROKOSC SEKCJI BELKI 2.
2. Ustal szeroko$¢ sekcji belki.
3. Naciénij ‘
» STRZALKE STRONA W PRAWO W aby przej$c do
pozostatych szerokosci pojedynczej belki.
» FLAGE Z SZACHOWNICA@ aby zakoriczy¢ ustawienia
sekeji belki.
» ZAKLADKE USTAWIENIA BOOMPILOT/POJEDYNCZA
BELKA = aby powrdci¢ do ekranu ustawien sekcji belki.
UWAGA: Przy wprowadzaniu szeroko$ci sekcji belki, faczna warto$¢
wszystkich sekcji musi by¢ wigksza niz 0,9 metrow
UWAGA: Poszczegolne sekcje belki moga byc ustawione na rézne
szerokosci.

UWAGA: Ustawienie to jest wymagane do dziatania funkcji FieldPilot.

Rysunek 2-44: Szeroko$¢ sekcji belki
& 00 AT 5 00 WA N
[T [ -

/N 4= 7N



Ustawienia pojedynczej belki

Ustawienia pojedynczej belki stajg sie dostepne gdy brak
SmartCable lub modutu SDM. Konfiguracje dla natozenia, wiaczenia
i wylgczenia opdznienia, ilosci sekcji nie sg dostepne, mozna tez
wprowadzi¢ tylko jedng szeroko$¢ sekcji belki.

A Szerokosé sekcji belki
Szerokos¢ sekcji belki ustala szeroko$¢ catego pokosu.
Zakres to 0,9 do 50,0 metrow

1. Wybierz USTAWIENIA JEDNOSTKI B z menu start BEE .

2. Naciénij ZAKLADKE USTAWIEN BOOMPILOT/POJEDYNCZA
BELKA == .

3. Naciénij
» lkone SZEROKOSC SEKCJI BELKI A..
» STRZALKE STRONA W PRAWO W,

4. Ustal szerokos$¢ pokosu.

5. Naciénij
» FLAGE Z SZACHOWNIC/\@ aby zakoriczy¢ ustawienia
sekeji belki.

» ZAKLADKE USTAWIENIA BOOMPILOT/POJEDYNCZA
BELKA == aby powroci¢ do ekranu ustawien sekcji belki.
UWAGA: Etykiety opcji to aktualne ustawienia. Podczas ustawien
ekranu nacisnij ikone aby zobaczy¢ dostepne fabryczne

ustawienia i ich zakresy.

UWAGA: Ustawienie to jest wymagane do dziatania funkcji FieldPilot
oraz czujnika przechytu.

Rysunek 2-45: Szerokoéé pojedynczej sekcji belki (brak SDM)

= a0 ¥ B

18.3m

N >

Rysunek 2-46: Wprowadzanie szerokoSci pojedynczej sekcji belki

&5 o0 W W

USTAWIENIA POJAZDU

. Ustawienia pojazdu uzywane sg do konfiguracii typu
pojazdu, wysokosci anteny, kierunku do belki oraz
odlegto$ci przesuniecia belki.

Wybierz USTAWIENIA JEDNOSTKI Bl z menu start &6 .
Nacisnij ZAKLADKE USTAWIENIA POJAZDU & .

Wybierz pomiedzy:

» Typu pojazdu é B - wybiera typ pojazdu, ktory
najbardziej odpowiada pafstwa maszynie

» Wysokosci anteny bf _~ Ustawia odlegtosc anteny od ziemi

» Kierunku do belki se. s — ustawia czy belka jest potozona
przed czy za anteng GPS

» Odleglo$¢ przesuniecia belki s — ustala odlegtos¢ pomiedzy
anteng GPS, a belkg

LUB

Naci$nij STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przejs¢ kolejno
przez wszystkie ustawienia.

UWAGA: Etykiety opcji to aktualne ustawienia. Podczas ustawieri
ekranu nacisnij ikone aby zobaczy¢ dostepne fabryczne
ustawienia i ich zakresy.

el

Rvsunek 2-47: Ustawienia Poiazdu

ﬁ*ﬁﬁﬂé
0k ke

preegubowy 3.8 Do przodu 0.0m

N >
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i B § Typ pojazdu
Typ pojazdu wybiera sposob kierowania pojazdem jak najwiernie]
odpowiadajacy danej maszynie.
1. Naciénij ikone TYPU POJAZDU i I It
2. Naciskaj ikony STRZALEK GORA/DOL A ¥ aby zmieniac
pomiedzy:
» Sterowanie przednig osig i (takze dla kombajndéw)
» Przegubowy ‘]:-7_ -
» Gasiennicowy i
3. Naci$nij '
» STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przejé¢ do wysokosci
anteny.
» ZAKLADKE USTAWIENIA POJAZDU &@ aby powrdcié do
ekranu ustawien pojazdu.
UWAGA: Ustawienie to jest wymagane do dziatania funkcji FieldPilot
oraz czujnika przechytu, a takze do dziatania funkcji
BoomPilot.

Rysunek 2-48: Typ pojazdu

P s G

Typ pojazdu
/|_|\ 4 va »
P e AN S e0 A W
N ®
w B gy W
~ dp 4~ 4 b

s Wysoko$¢ anteny

Opcja ta ustawia warto$¢ odlegtosci anteny od gruntu.
Zakres od 0,0 - 10,0 metréw.

1. Naciénij ikone WYSOKOSC ANTENY oo
Wprowadz wysokos¢ anteny

3. Naci$nij

N

» STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przejs¢ do Kierunku

do belki.
» ZAKLADKE USTAWIENIA POJAZDU &@ aby powrdcié do
ekranu ustawien pojazdu.

UWAGA: Ustawienie to jest wymagane do dziatania funkcji FieldPilot

oraz czujnika przechytu, a takze do dziatania funkcji
BoomPilot.

Rysunek 2-49: Wysokos¢ anteny

G e W B

Wysokosd
anteny

ss oo Kierunku do belki

Kierunek do belki ustala czy belka znajduje sie za czy przed anteng

GPS przy pojezdzie jadacym do przodu.

1. Naciénij ikone KIERUNEK DO BELKI s6. o

2. Naciskaj ikony STRZALEK GORA/DOL A ¥ aby zmieniac
pomiedzy:
» Tyt oo - wskazuije, ze belka znajduje sie za anteng GPS
> Przod so -wskazuje, ze belka znajduje sie przed anteng
GPS

3. Naciénij
» STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przejsé do odleglosci
przesunigcia belki.
» ZAKLADKE USTAWIENIA POJAZDU e aby powrdci¢ do
ekranu ustawien pojazdu.

UWAGA: Ustawienie to jest wymagane do dziatania funkcji FieldPilot
oraz czujnika przechytu, a takze do dziatania funkcji
BoomPilot.

Rysunek 2-50: Kierunek do belki
W ee WM B 4 g0 N Y
- -

/N 4-p /N 4 b
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¢s' Odlegto$é przesuniecia belki
Odlegto$¢ przesuniecia belki definiuje odlegto$¢ od anteny GPS do
belki. Zakres 0,0 - 50,0 metréw.

1. Naciénij ikone ODLEGLOSCI PRZESUNIECIA BELKI s
2. Ustal odlegtos¢ przesuniecia.
3. Naciénij
» FLAGE Z SZACHOWNICA@ aby zakonczy¢ ustawienia
pojazdu.
» ZAKLADKE USTAWIENIA POJAZDU &® aby powrécié do
ekranu ustawien pojazdu.

UWAGA: Ustawienie to jest wymagane do dziatania funkcji FieldPilot
oraz czujnika przechytu, a takze do dziatania funkcji
BoomPilot.

Rysunek 2-51: Odlegto$¢ przesuniecia belki

USTAWIENIA ZYROSKOPOWEGO
MODULU PRZECHYLU

Zyroskopowy modut przechytu (TGM) uzywany jest do
kalibracji zyroskopu, pozwalajac na korekte przechytu w przypadku
terenu pagérkowatego lub stromego.

1. Wybierz USTAWIENIA JEDNOSTKI B z menu start G0 .

2. Naci$nij ZAKLADKE USTAWIENIA ZYROSKOPOWEGO
MODULU PRZECHYLU ©
Nacisnij ikone KOREKTY PRZECHYLU B
. Wybierz pomiedzy:
» Wiaczone — korekta przechytu bedzie dodawana do pozycji
anteny GPS
» Wytaczone — korekta przechytu nie bedzie stosowana
LUB
Nacisnij STRZALKE STRONA W PRAWO P aby przejs¢ kolejno
przez wszystkie ustawienia.
UWAGA: Jesli uzywamy funkcji FieldPilot, zyroskopowy modut
przechytu jest juz wbudowany w system.

» o

UWAGA: Przed kalibracjg przechytu nalezy wprowadzi¢ warto$¢
wysokoSc anteny.

UWAGA: Etykieta opcji to aktualne ustawienie.
Rysunek 2-52: Korekta przechytu

o -

W = o0 VN ¥

Korekta przechytu niedostepna

Jesli TGM lub SCM nie sg podtaczone, opcja kalibracji jest
niedostepna.

Rysunek 2-53: Nie wykryto zyroskopowego modutu przechytu

& =00 N

MNie wykryto czujnika przechytu.

Poprawid prace systemu na gdrnym |ub nierdwnym terenie
dodajac Modit Zyroskopowy Preechytu.

/N

l-l

# Wiaczona korekta przechylu i kalibracja
Wtaczona korekta przechytu i kalibracja uzywane sg do wigczania i
wylgczania modutu TGM oraz do kalibracji zyroskopu.

WLy

1. Nacisnij ikong KOREKTY PRZECHYtU B

2. Wybierz “WtL.”

3. Naci$nij
» STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przej$¢ do pozycji 1
poziomu przechytu.
> ZAKLADKE,USTAWIEN ZYROSKOPOWEGO MODULU
PRZECHYLU ¥ aby powrdci¢ do gtéwnego ekranu ustawien
tego modutu.

www.teejet.com

98-05185 R2



MATRIXs70¢ * MATRIXs106

Rysunek 2-54: Korekta przechytu wigczona

Pozycja 1 poziomu przechytu

4. Wypoziomowac pojazd na rownej powierzchni.

5. Naciénij
» Ikone OK O aby przej$¢ do pozycji 2 poziomu przechytu.
» STRZALKE STRONA W PRAWO W aby przej$¢ do pozycji 2
poziomu przechytu o
» ZAKLADKE USTAWIEN ZYROSKOPOWEGO MODULU
PRZECHYL ¥* aby powrdci¢ do gtéwnego ekranu ustawien tego
modutu.

Rysunek 2-55: Pozycja 1 poziomu przechytu

Pozycja 2 poziomu przechytu Rysunek 2-57: Zakonczenie kalibracji przechytu

6. Obroci¢ pojazd o 180 stopni i ustawi¢ pojazd w tym samym e M B M oee N )
migiscu. L e ——— B e et

7. Nacisnij e g et
» lkone OK @K aby zakonczy¢ kalibracje przechytu. n E o
» STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby zakoniczy¢ kalibracje A=k A~ o - b=
przechytu.

> ZAKLADKErUSTAWIEN ZYROSKOPOWEGO MODULU
PRZECHYLU ¥ aby powrdci¢ do gtéwnego ekranu ustawien
tego modutu.

# Wylaczona kalibracja przechytu
Opcja ta uzywana jest do wigczania i wytaczania modutu TGM.

Rysunek 2-56: Pozycja 2 poziomu przechytu 1. Nacisnij ikong KOREKTY PRZECHYLU #*
. — 2. Wybierz “Wyt.”
% I . @ (;é ‘@’ 3. Naciéni
S (o] = » FLAGE Z SZACHOWNIC/—\@ aby zakonczy¢ ustawienia tego
modutu.
B P ZAKLADKE USTAWIEN ZYROSKOPOWEGO MODULU

PRZECHYLU ¥* aby powrdcic¢ do glownego ekranu ustawien
tego modutu.

Rysunek 2-58: Wytaczona korekta przechytu

7 < b P T R

Zakonczono kalibracje przechytu Korelea peanchyi
8. Nacisnij O ON (Wiaczone)
> |k0nQ OK OFF (wytaczone)
» FLAGE Z SZACHOWNICA@ aby zakonczy¢ ustawienia tego
modutu.
» ZAKLADKE USTAWIEN ZYROSKOPOWEGO MODULU /\ 4 11 @
PRZECHYLU & aby powréci¢ do gtownego ekranu ustawien K
tego modutu.




USTAWIENIA FUNKCJI FIELDPILOT  Funkcja FieldPilot niedostepna

% Ustawienia FieldPilot uzywane sg do wigczania i Jesli system FieldPilot nie jest zainstalowany, opcje kalibracji nie
wytaczania tej funkcji oraz konfiguracji ustawien zaworéw, beda dostepne.
testu zawordw oraz konfiguracji funkcji FieldPilot.

Rysunek 2-60: Nie wykryto sterowania automatycznego
1. Wybierz USTAWIENIA JEDNOSTKI Bl z menu start BB . — :
2. Naci$nij ZAKLADKE USTAWIEN FUNKCJI FIELDPILOT ¥& . “f}i‘jl P 'jé % \®’
3. Wybierz pomiedzy: - o
» Sterowaniem automatycznym @ - ustawia FieldPilot na wt/

wyt.
> Zaworami & — opcja uzywana do konfiguraciji czestotliwosci
zaworu, lewego i prawego minimalnego cyklu roboczego oraz

Modut sterowania uktadu kierowniczego nie
zostat wykryty.

Uaktywnié zdalne sterowanie dodajac uktad
kierowniczy dziatajacy z pilotem polowym.

maksymalnego cyklu roboczego.

» Test zaworu ** — opcja ta potwierdza czy sterowanie jest

poprawnie prowadzone oraz dostraja przeptyw oleju

» Konfiguracjg &\ - uzywana do konfigurowania regulacji /I"N
przyblizonej i doktadnej, strefy martwej oraz wyprzedzania —
kierunku.

Rysunek 2-59: FieldPilot

= g0 N B

@8 HN
H

Wiaczone Zawdr Test zaworu Skonfiguruj

/N

B

@ Sterowanie automatyczne

Sterowanie automatyczne wigcza i wytacza funkcje FieldPilot.

1. Nacisnij IKONE STEROWANIA AUTOMATYCZNEGO @.

2. Wybierz
> Wi
» Wiyt.

3. Naciénij ZAKLADKE USTAWIENIA FUNKCJI FIELDPILOT s&
aby wroci¢ do ustawien tej funkcii.

Rysunek 2-61: Sterowanie automatyczne wt./wyt.

W= a0 VW B

Automatyczne
sterowanie

O Wigczone
Wytaczone

Jesli wybrano “Wyt.”, zadna z opcji czy ustawien funkcji FieldPilot nie
bedzie dostepna (ikony beda szare).

Rysunek 2-62: FieldPilot ze stetrowaniem automatycznym wytaczony

o5 = g0 VI

B H K

Wytaczone Zawdr Test zaworu Skonfiguru|

/N
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. ; & Czestotliwosé zaworow Ponizej znajdujq sie najczestsze czestotliwosci zaworow:
@ Ustawienia zaworow Q - o . _ . :
Ustawienia zaworow uzywane sg do konfiguracji czestotliwosci Czes.tothwosc Zaworow uzywana jestdo klero.wary,a zaworem TeeJet Technologies
zaworow, lewego i prawego minimalnego cyklu roboczego oraz sterujgcym. Typ zaworu okresla dang czestotliwosc. Zakres 1-5000. W PeS SN 2NN Czestotliwosé
maksymalnego cyklu roboczego. 1. Naciénij ikone CZESTOTLIWOSCI «®. 35-02151 | FP,CC, NP 2hz
1. Naciénij ikong USTAWIENIA ZAWOROW . 2. Wprowadz warto$¢ czestotliwosci zaworu. 35-02152 | FP, OC, HF, NP 2 hz
2. Wybierz pomigdzy: @ 3. Nacisnij . 35-02153 | FP, OC, NP 2 hz
> Czestotllwogc zawordw WU — uzywana do kierowania >' STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przejsé do lewy 3502173 FP. PC. LS. NP 2hz
zaworem sterujgcym minimalny cykl roboczy.
» Lewy minimalny cykl roboczy <. — ustawia minimalng wartoé¢ ~ » ZAKLADKE USTAWIENIA FUNKCJI FIELDPILOT % aby 35-02172 | FPPC,LS,PWM | 175hz
napedu wymagang do rozpoczecia sterowania pojazdem w wroci¢ do ustawien tej funkcii. 35-02179 | FR, PC, LS, PWM 175 hz
prawo - Rysunek 2-64: Czestotliwos¢ zaworow 35-02180 | FP, CC, PWM 110 hz
e e Pl stz | P PwnALS | riore
pojazdem w lewo B /. == 0® ‘é \@, 3502182 | FP, CC, PWM 175 hz
» Maksymalny cykl roboczy 2 — ustawia predko$é 35-02183 | FP,CC,PWM1,10C | 110 hz
maksymalng, przy ktorej kota beda skrecaty z lewej do prawej i z --- Crastotliwose 35-02184 | FP,CC,PWM7,90C |175hz
prawej do lewej strony (od blokady do blokady) zaworu 35:02185 | FP. CC.PWM 21 0C | 110 h
ERERES o e
s , e ke 35-02186 | FP,CC,PWM 4,0 CC | 110 hz
Nacignij STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przejsé kolejno ---
przez wszystkie ustawienia. 35-02187 | FP,CC,PWM7,9CC |175hz
UWAGA: Etykiety opcji to aktualne ustawienia. Podczas ustawieri --. Lz Dla zaworéw wyprodukowanych przez zrédto inne niz TeeJet
ekranu nacisnij ikone aby zobaczy¢ dostepne fabryczne 7\ 4 4 » Technologies, nalezy odnies¢ sie do specyfikacji producenta.
ustawienia i ich zakresy. B

-£ - Minimalny cykl roboczy

Rysunek 2-63: Ustawienia zaworow Minimalny cykl roboczy okresla minimalng warto$¢ napedu

L = \ ' do rozpoczenia skretu pojazdu w lewo lub prawo.
Wl @ wymagang
%\l S 00 Q \®, Zakres 0,0 - 50,0
ZALECENIE - Do celbw testow cyklu zapewni¢ duzg ilo$¢ wolnego
miejsca.

UWAGA: Jesli czestotliwo$¢ zaworu ustawiona jest ponizej 15 Hz
(nie proporcjonalnie), ustawi¢ warto$¢ napedu na “25,0”. Test
cyklu nie jest wymagany.

175 100

UWAGA: Mozliwe miejsce ryzyka zmiazdzenia!
Aby unikngc powaznych obrazen lub $miertelnego wypadku,
/F'"-\ »’ unikac niebezpiecznego postepowania podczas recznego
— kierowania hydraulicznymi obwodami sterujacymi. Osoby
postronne trzymac z dala od potgczen mechanicznych.



Lewy cykl
Lewy cykl ustawia minimalng warto$¢ napedu wymagang do
skierowania pojazdu w lewo.

1. Nacisnij ikone LEWEGO MINIMALNEGO CYKLU

2. Podczas ruchu pOJazdu owoli w linii prostej do przodu, nacisna¢
ZIELONY PRZYCISK

3. Powoli zwigksza¢ ilos¢ cykli roboczych przy uzyciu PRZYCISKU
pLUS F a2 pojazd zacznie skreca¢ w lewo.

4. Nacisnij CZERWONY PRZYCISK § aby zakonczy¢ lewy test.

5. Naciénij
» STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przejs¢ do prawy
minimalny cykl roboczy.
» ZAKLADKE USTAWIENIA FUNKCJI FIELDPILOT ¥% aby
wrdci¢ do ustawien tej funkcji.

UWAGA: Nacisniecie i przytrzymanie ikony PLUS/MINUS +-—

pozwala na szybkie ustawienie zakresow.

Rysunek 2-65: Lewy minimalny cykl roboczy

5. Naci$nij
» STRZALKE STRONA W PRAWO P> aby przejs¢ do
maksymalnego trybu roboczego.
» ZAKLADKE USTAWIENIA FUNKCJI FIELDPILOT ¥% aby
wroci¢ do ustawien tej funkcii.
UWAGA: Nacisniecie i przytrzymanie ikony PLUS/MINUS +-—
pozwala na szybkie ustawienie zakresow.

Rysunek 2-66: Prawy minimalny cykl roboczy
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Prawy cykl

Prawy cykl ustawia minimalng warto$¢ napedu wymagang do
skierowania pojazdu w prawo.

1. Naciénij ikone PRAWEGO MINIMALNEGO CYKLU

2. Podczas ruchu pojazdu powoli w linii prostej do przodu, nacisngé
ZIELONY PRZYCISK &

3. Powoli zwigkszac¢ ilo$¢ cykli roboczych przy uzyciu PRZYCISKU
pLUS a2 pojazd zacznie skreca¢ w prawo.

4. Naci$nij CZERWONY PRZYCISK § aby zakonczy¢ lewy test.
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#= Maksymalny cykl roboczy

Maksymalny cykl roboczy ustala maksymalng predkos¢ z jaka pojazd
bedzie skrecat z lewej na prawo i z prawej na lewo (od blokady do
blokady). Zakres 25 - 100.

UWAGA: Jesli czestotliwo$¢ zaworu ustawiona jest ponizej 15 Hz
(nie proporcjonalnie), ustawi¢ warto$¢ napedu na 100.
Predko$c¢ zostanie ustalona podczas testu zaworow.

UWAGA: Mozliwe miejsce ryzyka zmiazdzenia!
Aby unikng¢ powaznych obrazen lub $miertelnego
wypadku, nalezy unikac niebezpiecznego postepowania
podczas recznego kierowania hydraulicznymi obwodami
sterujgcymi. Osoby postronne trzymacé z dala od pofgczen
mechanicznych.

1. Nacisnag¢ ikone MAKSYMALNEGO CYKLU ROBOCZEGO ::.

2. Ustawi¢ warto$¢ maksymalnego cyklu roboczego na ok. 60 (Iub
skonsultowac sie z instrukcjg FieldPilot pod katem pozadanych
czasow od blokady do blokady).

3. Skrecic kota do korica w lewo (lub w prawo).
4. Naci$nij ZIELONA STRZALKE » (lub CZERWONA<).

Rozpocznie to odliczanie pod SWIATLEM i obréci pojazd w
prawo (lub lewo).

5. Naci$nij CZERWONY PRZYCISK § gdy kota s juz do korica w
prawo (lub lewo). Czas wy$wietlony pod SWIATLEM to czas od
blokady do blokady.

6. Nacisnij ikONY PLUS/MINUS +—- aby wyregulowa¢ wartos$¢
maksymalnego cyklu roboczego.

7. Powtdrzy¢ kroki od 3 do 6.

8. Gdy czas od lewej do prawej / prawej do lewek (od blokady do
blokady) zacznie sie wydtuzac (skret opon zajmuje wigcej czasu)
nacisna¢
» FLAGE Z SZACHOWNICA@ aby zakoriczy¢ ustawienia
Zaworow.

» ZAKtADKE USTAWIENIA FUNKCJI FIELDPILOT 2 aby
wroci¢ do ustawien tej funkcii.

UWAGA: Nacisniecie i przytrzymanie ikony PLUS/MINUS +—

pozwala na szybkie ustawienie zakresow.

Rysunek 2-67: Maksymalny cykl roboczy
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] 8. Naciénij ZAKLADKE USTAWIENIA FUNKCJI FIELDPILOT ¥2

3}-\? b @i % \®’ aby wrécic do ustawien tej funkcji.

W == a0 O W

Test zaworu

Rysunek 2-68: Test zaworow
. Maksymalny
- m

cykl roboczy
100
/|-'-_\ ﬂ 4/ ﬁ
H Test zaworéw
Test zawordw potwierdza czy kierowanie jest bezposrednie i jest
uzywany do dostrojenia przeptywu oleju, tak by skalibrowaé ilos¢ _ . o
czasu potrzebna na skret kot z peinego skretu w lewo do petnego o ge B 4 g0 4N B

skretu w prawo dla zaworéw nieproporcjonalnych.

Uwaga: dla zaworéw nieproporcjonalnych, ilos¢ czasu od lewej do
prawej i prawej do lewej jest ustalona mechanicznie przez
regulacje przeptywu oleju przez zawcr. Patrz instrukcja danej  #x -~
maszyny.

1. Nacisng¢ ikone TESTU ZAWORU H.

2. Skreci¢ kota do korica w lewo.

3. Naci$nij ZIELONA STRZALKE b Rozpocznie to odliczanie pod

SWIATLEM i skreci pojazd w prawo.
4. Naci$nij CZERWONY PRZYCISK § gdy kota beda do oporu

w prawo. Czas podany pod SWIATLEM to czas od blokady do
blokady.

5. Skreci¢ kota do konca w prawo.
6. Naciénij the CZERWONA4. gdy kota bedg do oporu w lewo.
Czas podany pod SWIATLEM to czas od blokady do blokady.

7. Nacisnij CZERWONY PRZ)(CISK § gdy kota bedg do oporu
w lewo. Czas podany pod SWIATLEM to czas od blokady do
blokady.

X Konfiguracja FieldPilot

Konfiguracja ta uzywana jest do konfigurowania regulacji doktadne; i
przyblizonej, strefy martwej i wyprzedzania kierunku.

1. Naciénij ikong KONFIGURACJI A,
2. Wybierz pomiedzy: )
» Przyblizona regulacja sterowania ‘® — reguluje jak gwattownie
pojazd zbliza sig do linii w prostej nawigacji A-B
» Dokladna regulacja sterowania @ — reguluje jak gwattownie
pojazd zbliza sie do linii w zakrzywionej nawigacji A-B
» Strefa martwa “\+ - jest dostrajana w przypadku zbyt
szarpanego/czutego kierowania lub gdy stale zbacza si¢ z linii
nawigacji
» Wyprzedzanie kierunku Q- uzywane podczas trybu prostej
nawigacji A-B aby wyregulowa¢ podejscie pojazdu do linii.
LUB
Nacignij STRZALKE STRONA W PRAWO P aby przejs¢ kolejno
przez wszystkie ustawienia.
UWAGA: Etykiety opcji to aktualne ustawienia. Podczas ustawieri
ekranu nacisnij ikone aby zobaczy¢ dostepne fabryczne
ustawienia i ich zakresy.

Rysunek 2-69: Ekran konfiguraciji
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‘@ Przyblizona regulacja sterowania
Przyblizona regulacja sterowania okresla jak agresywnie pojazd
utrzymuje linie w trybie prostej nawigacji A-B. Zakres 1,0 - 100,0

1.

Naci$nij ikone PRZYBLIZONEJ REGULACJI

STEROWANIA &,

Naci$nij

» lkone PLUS +jeéli pojazd odchodzi od linii lub nie podchodzi
do niej wystarczajaco szybko.

» lkone MINUS == jesli pojazd gwattownie oscyluje lub
przestrzeliwuje linie.

Nacisnij

» STRZALKE STRONA W PRAWO [ 2 aby przej$¢ do regulacii
dokfadne;.

» ZAKLADKE USTAWIENIA FUNKCJI FIELDPILOT s aby
wrdci¢ do ustawien tej funkcii.

UWAGA: Nacisniecie i przytrzymanie ikony PLUS/MINUS +—-

pozwala na szybkie ustawienie zakresow.

Rysunek 2-70: Regulacja przyblizona
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Regulacja
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Rysunek 2-71: Przyktad requlacji przyblizonej

Rysunek 2-72: Requlacja dokfadna

r

® Doktadna regulacja sterowania
Przyblizona regulacja sterowania okre$la jak agresywnie pojazd
utrzymuije linie w trybie zakrzywionej nawigacji A-B.
Zakres 1,0 - 100,0
1. Nacisnij ikong DOKLADNEJ REGULACJI STEROWANIA @',
2. Naci$nij
» lkone PLUS +jeéli pojazd wyjezdza poza rogi.
» lkone MINUS == jesli pojazd scina rogi.
3. Naciénij
» STRZALKE STRONA W PRAWO b aby przejs¢ do strefy
martwej.
» ZAKLADKE USTAWIEN FUNKCJI FIELDPILOT ¥® aby
wrdci¢ do ustawien tej funkcii.
UWAGA: Nacisniecie i przytrzymanie ikony PLUS/MINUS +—-
pozwala na szybkie ustawienie zakresow.

S ee N Y
Dastrajanie
sterowania

- doktadnego
=

N 4 b

Rysunek 2-73: Przyktad requlacji doktadnej

{
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\. Strefa martwa
Strefa martwa jest dostrajana w przypadku zbyt szarpanego/czutego
kierowania lub gdy stale zbacza sie z linii nawigacji. Zakres 1 - 10.

Wraz ze zwigkszajacq sie wartoscig, zwigkszy sie stabilnos¢ ale
takze zwiekszy sie btad stanu ustalonego. Zakres 1 -10.

1. Naciénij DEADBAND ICON *\+.
2. Naci$nij

» lkone PLUS +jeéli sterowanie jest zbyt gwattowne lub czute.

» lkone MINUS = jesli pojazd stale pozostaje poza linia.

3. Naciénij
» STRZALKE STRONA W PRAWO [ 2 aby przejs¢ do
wyprzedzanie kierunku.
» ZAKtADKE USTAWIEN FUNKCJI FIELDPILOT ¥® aby
wrdci¢ do ustawien tej funkcii.

UWAGA: Nacisniecie i przytrzymanie ikony PLUS/MINUS +—-

pozwala na szybkie ustawienie zakresow.

Rysunek 2-74: Strefa martwa
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Strefa martwa
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Rysunek 2-76: Wyprzedzanie kierunku

Rysunek 2-75: Przyktad requlacji strefy martwej
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Rysunek 2-77: Przyktfad requlacji wyprzedzania kierunku

<) Wyprzedzanie kierunku

Wyprzedzanie kierunku uzywane jest podczas trybu prostej nawigacji
A-B aby wyregulowa¢ podej$cie pojazdu do linii. Nalezy dostroi¢ P
wyprzedzanie kierunkowe poprzez przeprowadzenie kilki podej$¢ do
linii. Zakres 0,0 - 10,0 sekund.

1. Naciénij j ikone WYPRZEDZANIE KIERUNKOWE Q.

2. Naci$nij
» Ikone PLUS +jeéli pojazd przestrzeliwuije linie podczas
podejscia.
» lkone MINUS == jesli pojazdowi zbyt dlugo zajmuje podejscie
do linii.

3. Naci$nij
» FLAGE Z SZACHOWNICA@ aby zakoriczy¢ ustawienia
Zaworow
» ZAKLADKE USTAWIENIA FUNKCJI FIELDPILOT ¥# aby
wrdci¢ do ustawien tej funkgji.

UWAGA: Nacisnigcie i przytrzymanie ikony PLUS/MINUS +-—

pozwala na szybkie ustawienie zakresow.




ROZDZIAL 3 - NAWIGACJA

Matrix pozwala na jednoczesne uzycie produktu i nawigacji pojazdu.
Nawigowanie jest mozliwe od razu po ukoficzeniu ustawien. Dostepne
sq cztery tryby nawigacji: prosta A-B &, zakrzywiona A-B & ,
okrezna A-B ©, nawigacja ostatniego przejazdu € oraz stosowanie
granic @, nawigacja powrét do punktu @ oraz nawigacja widok
rzeczywisty przez video @ , zapewniaja uzytkownikowi opcje
potwierdzenia zgodnosci z wymogami projektu.

Trzy ekrany nawigaciji stale informujg uzytkownika.

+ Widok pojazdu tworzy wykreowany komputerowo obraz pozycji
pojazdu wysSwietlany w obszarze dziatania. Z tego ekranu
mozna dosta¢ sie do opcji trybow nawigaciji, obszaréw granic
oraz funkcji BoomPailot.

+ Widok pola tworzy generowany komputerowo obraz pozycji
pojazdu i obszaru dziatania z perspektywy lotniczej. Z tego
ekranu mozna uzyska¢ dostep do obszaréw granic oraz punktu
oznaczonego lub wej$¢ w widok ogdliny lub tryb pan.

+ Nawigacja widok rzeczywisty pozwala na podglad video na
zywo wy$wietlany zamiast obrazu komputerowego.
Jesli zainstalowano w systemie modut VSM, dostepne sg dwie
opcje video:
» Widok jednej kamery — mozna wybrac jedng z czterech
kamer do zmiany widoku video.
» Widok podzielonej kamery — mozna wybrac jeden z dwéch
zestawow kamer (A/B/C/D lub E/F/G/H) do zmiany widoku video
i podzielenia ekranu na 4 osobne syganty video.
Z tego ekranu mozna dostac sie do nawigacji na obrazie video i
trybow kata sterowania.

Tryby nawigacji & to prosta A-B S, zakrzywiona A-B %)

' TRYBY DZIALANIA NAWIGACII
okrezna A-B ©,i nawigacja ostatniego przejazdu 1)

Granice pola wyznaczajq obszar dziatania i ustalajg obszar
wykluczony. Granica moze by¢ ustalona w trybie ostatniego
przejazdu € |ub widok pola .

@ Nawigacja prosta A-B

Nawigacja prosta A-B oferuje nawigacje po liniach prostych z
punktami odniesienia Ai B. Poczatkowe punkty A i B mogg by¢ uzyte
do obliczenia innych réwnolegtych linii nawigacii.

Rysunek 3-1: Nawigacja prosta A-B

@ Nawigacja zakrzywiona A-B

Nawigacja zakrzywiona A-B zapewnia nawigacje po krzywych
wytyczonych w oparciu o poczatkowa linie odniesienia A-B. Linia
poczatkowa stuzy obliczaniu innych linii nawigacii.

Rysunek 3-2: Nawigacja Zakrzywiona A-B

UWAGA: Zaleca sie by nawigacja zakrzywiona nie przekraczata 30°
w obrebie linii A-B.

WSKAZOWKA: Nalezy zaczaé na najdtuzszej krzywej pola.
Przy pracy z obszarem ograniczonym, wzor nawigacji
wykraczajacy poza ustalone punkty A-B bedzie linig prostej
nawigacji.

Nawigacja okrezna

Nawigacja okrezna zapewnia nawigowanie wokot miejsca
centralnego, w kierunku na zewnatrz lub do wewnatrz. Jest
stosowana do aplikacji produktu w centrum pola obrotu przy
jednoczesnej nawigacji wzdtuz linii okregu pasujacej do centrum
obrotu promienia systemu nawodnienia.

Rysunek 3-3: Nawigacja okrezna okrequ wewnetrznego

Rysunek 3-4: Nawigacja okrezna okrequ zewnetrznego
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Nawigacja ostatniego przejazdu

Nawigacja ta zapewnia wierng nawigacje trasg poprzedniego

przejazdu. Konsola automatycznie wykryje najblizsza linie “dziatania”’

i ustali rownolegte przejscie w oparciu o te linig.

UWAGA: Jesli wytyczono granice, ale nie nastapito dziatanie
podczas procesu granic, nawigacja Sie nie rozpocznie.

Rysunek 3-5: Nawigacja wewnetrznego ostatnieqo przejazdu

Rysunek 3-6: Nawigacja zewnetrznego ostatnieqo przejazdu

Rysunek 3-7: Nawigacja ostatniego przejazdu z granicg

PASEK NAWIGACJI | PASEK STATUSU

Paski nawigacji i statusu stuza szybkiemu odniesieniu do informacji
aktualnej nawigacji oraz ustawien jednostki.

Pasek nawigadji

prawo od linii bazowej A-B, warto$¢ ujemna = w lewo od linii bazowe;
A-B), czynno$ci nawigacii (Btad przekroczenia trasy, metry), biezacej
czynnosci i statusie GPS oraz o obszarze facznym.

Rysunek 3-8: Przyktady paska nawigacji

POUkosBrak tgcznosci GP@;EU
7 Y EEEE——
| 8’9 > ’ha

e —
o Punkt A -

Biezaca predko$é lub  Czynno$c nawigacji
ilo$¢ pokosu Status GPS
Btad przekroczenia trasy
Czynno$¢ biezaca

Obszar taczny

Pasek statusu
Informuje o statusie zataczenia funkcji FieldPilot, trybie nawigacii
Rysunek 3-9: Pasek statusu

funkcji BoomPilot, obszarze granicy oraz GPS.

Status funckcji “FieldPilot” ‘ ‘ Status GPS

Tryb nawigacji Status obszaru ograniczonego
Status “BoomPilot’

Rysunek 3-10: lkony paska stanu
Status funckcji “FieldPilot”.

Ikona = wigczony. Brak ikony = wytgczony.
Tryb nawigacii.

Prosta nawigacja A-B. Zapewnia prostg linie
nawigacyjng opartg na punktach odniesienia Ai B.

Nawigacja zakrzywiona A-B. Zapewnia zakrzywiong
nawigacje oparta na linii nawigacyjnej (A-B).
Nawigacja okrezna. Zapewnia nawigacje dokota punktu
w kierunku do $rodka lub na zewnatrz okregu.
Nawigacja ostatniego przejazdu. Konsola wykryje
najblizszy przystajacy pokos i w oparciu o niego ustali
nawigacje.

@000 @

Brak nawigacji. Powoduje wytaczenie nawigacii. lkony
nie beda wyswietlane.




lkona Opis

WIDOK POJAZDU

Status “BoomPilot”. Widok pojazdu tworzy komputerowy obraz pozycji
A c -t i | pojazdu wyswietlony w obszarze dziatania. Z tego
zerwony = wyigczony/manuainy, ekranu mozna dotrze¢ do opcji trybéw nawigacji, obszaréw granic » Obszar pokrycia — pokazuje obszar dziatania i natozenie.
A Zielony = automatyczny, oraz funkcji BoomPilot. » Niebieski — jedno dziatanie
5 = » Czerwony — dwa i wiecej dziatan
A Zotty = wszystko wigczone, Nawiaaci .
awigacja na ekranie . o . B o
Brak ikony = pojedyncza sekcja belki (brak kabla typu + Linie nawigadji Eé):/zlglr(:fmmelsz | Perspektywa — dopasowuja widoczny
“SmartCable” lub zainstalowanego w systemie SDM). » Linia pomarariczowa — aktywna linia nawigacji . p.y.
Status obszaru ograniczonego. » Linie czarne — przylegajace linie nawigacji + Sekcje belki
. , , , . P Puste kwadraty — nieaktywne belki
Granica zewnetrzna = obecnie przemieszczamy sig * Punkty — markery dla ustalonych punktow > Biate kwadraty - belki aktywne.
poza obszarem ograniczonym. » Czerwony punkt — powrét do punktu
. _ . . . » Niebieski punkt — marker A Pomoc dla przvciskow
vcjtra?/\r/]r:;?r;v g\év:;;:?;r;n?ck;i%rgggrzemIeszczamy e P Zislony punkt - marker B . Perspektysva,);mniejsz i powigksz — dopasowujg widok pojazdu
. . . + Kompas horyzontu — na horyzoncie mozna wyswietla¢ kierunek lub perspektywe horyzontu z widoku pojazdu do widoku z
Brak ikon = nie ustalono granicy. . -
ogdlny (przy zblizeniu) zewnatrz.
H Status GPS.
Bzﬂ (.)zerwony = brak GPS, Rysunek 3-11: Podglgd widoku pojazdu
Zoty = tylko GPS,
" Zielony = DGPS, WAAS/RTK, Pesek navigac]
Bzﬂ Brzoskwiniowy = ruch posuwisty, droga czysta 14,6 58 > 0,53
km/h ’ ha
Tryb nawigacji w : ’:’P‘ Kompas horyzontu
f ' Widok pojazdu/perspekt
PunktAB (povikszzmricez) b nacér
Zaznacz granicg przyciski powigksz/zmniejsz
Zakoncz granice

Przesun linie A/B anuluj punkt A

Anuluj granice Oznakowany obszar pokrycia

Opcjestart/menu lub naci$nij przycisk Start Pilot belki

Wskazowki nawigacyjne Pasek statusu Pojazd z prezentacja aktywnej sekcji belki
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E Widok pojazdu

Aby dotrze¢ do ekranu widoku pojazdu

1. Nacisnij PRZYCISK START ® b nacisnij ekran aby
aktywowac ikony i wybierz ikong START “*w lewym dolnym
rogu ekranu.

2. Wybierz WIDOK POJAZDU [ z menu start GBS .
Rysunek 3-12: Menu start

)
ha

Pokos

T hood &

. Wybér trybu nawigacji

Tryby nawigacji @ to prosta A-B B, zakrzywiona A-B &,

okrezna A-B (@, nawigacja ostatniego przejazdu B, oraz tryb brak
nawigacji (@2,

Nawigacja ze SmartCable lub SDM

* Przetaczy¢ gtéwny sterownik w pozycje “W.”. Wigczniki
poszczegdlnych sekcji belki powinny pozosta¢ w pozycjach
HWy*.ll.

« Uruchomi¢ funkcje BoomPilot. Patrz sekcja BoomPilot A.

+ W obszarach gdzie dziatanie nie jest pozadane, recznie
wylaczy¢ przetacznik gtéwny aby wytaczy¢ belki. Dziatanie
wznawiamy recznie wigczajac ten przetacznik.

UWAGA: Nie dotyczy to sytuacji gdy SmartCable lub SDM nie sq
podtaczone do systemu.

® Nawigacja prosta A-B
Nawigacja prosta A-B zapewnia nawigacje opartg o punkty
odniesienia A i B. Poczatkowe punkty A i B moga by¢ uzyte do
obliczenia innych réwnolegtych linii nawigacii.
Wtaczenie nawigacji prostej A-B
1. Nacisna¢ ekran aby uaktywni¢ ikony i wybra¢ ikone TRYBU
NAWIGACJI @.
2. Wybierz NAWIGACJE PROSTAA-B 5.
<lkona paska statusu zmieni sig na & .

Rysunek 3-13: Wybdr trybu nawigaciji

: » 0,0« 55

Pokos

Oznaczanie punktow A i B

1. Podjecha¢ do miejsca wybranego punktu A @

2. Przy pojezdzie w ruchu, nacisnaé ikone OZNACZ A @.

3. Podjecha¢ do miejsca wybranego punktu B @.

4. Nacisnaé ikone OZNACZ B @ aby wyznaczyé linie A-B.

NUWAGA: lkong OZNACZ B & nie moze byc wybrana (jest szara)
az pojazd nie przejedzie minimalnej odlegtosci (3,0 m).

Uzy¢ ikony ANULUJ ZNAK @) aby skasowaé znak A i powrécié do
poprzedniej linii A-B (jesli byta wyznaczona).

Rysunek 3-14: Oznacz punkty Ai B

Konsola rozpocznie podawanie informacji 0 nawigacii

Rysunek 3-15: Nawigacja prosta A-B

; » 0.0« %!

Pokos

UWAGA: W widoku perspektywicznym wyswietlany jest kompas
(PRZYCISK POWIEKSZ 4\ lub ikone POWIEKSZ =N
uzywane jest do wyswietlania horyzontu).

Funkcja przesuniecie A+

Funkcja przesunigcie A+ pozwala na przeniesienie istniejacej linii

A-B w obecne miejsce pojazdu.

1. Naciénij ikong PRZESUNIECIE A+ @ aby ustalié nowa linie
poczatkowa.

Rysunek 3-16: Przesunigcie A+

I!!llllllllllllllllllll!!ﬂl I!!llllllllllllllllllll!!?l
oos 51p e POOC




*¥ Nawigacja zakrzywiona A-B
Nawigacja zakrzywiona A-B zapewnia nawigacje po krzywych
wytyczonych w oparciu o poczatkowa linig odniesienia A-B. Linia
poczatkowa stuzy obliczaniu innych linii nawigacji.
Wtaczenie nawigacji prostej
1. Naci$nij ekran by uaktywni¢ ikony i wybra¢ ikone TRYBU
NAWIGACJI @.
2. Wybierz NAWIGACJE ZAKRZYWIONAA-B 2.
<lkona paska statusu zmieni sig na & .

Rysunek 3-17: Wybdr trybu nawigaciji

Pokos = O J 0 = h’a

Oznaczanie punktow A i B

1. Podjecha¢ do miejsca wybranego punktu A @

2. Przy pojezdzie w ruchu, nacisna¢ ikone OZNACZ A @.

3. Podjechaé do miejsca wybranego punktu B @.

4. Nacisnaé lkone OZNACZ B @ aby wyznaczy¢ linig A-B.

NUWAGA: lkong OZNACZ B @ nie moze by¢ wybrana (jest szara)
az pojazd nie przejedzie minimalnej odlegtosci (3,0 m).

Uzy¢ Ikony ANULUJ ZNAK @ aby skasowac Znak A i powrdci¢ do
poprzedniej linii A-B (jesli byta wyznaczona).

Rysunek 3-18: Oznacz punkty Ai B

Konsola rozpocznie podawanie informacji 0 nawigacii

y Punkt B !

km/h ha

Rysunek 3-19: Nawigacja zakrzywiona A-B

Pokos

3,2 ’

ha

Funkcja przesuniecie A+

Funkcja przesunigcie A+ pozwala na przeniesienie istniejacej linii

A-B w obecne miejsce pojazdu.

1.

poczatkowa,

Naci$nij Ikone PRZESUNIECIE A+ @ aby ustalié nowa linie

Rysunek 3-20: Przesuniecie A+

otos 5.1

P = ha Pc:kos = 0,0 = o

(]

ol

© Nawigacja okrezna

Nawigacja okrezna zapewnia nawigowanie wokot miejsca
centralnego, w kierunku na zewnatrz lub do wewnatrz. Jest
stosowana do aplikacji produktu w centrum pola obrotu przy
jednoczesnej nawigacji wzdtuz linii okregu pasujacej do centrum
obrotu promienia systemu nawodnienia.

Whaczenie nawigacji okreznej
1. Naci$nij ekran by uaktywni¢ ikony i wybra¢ ikone TRYBU
NAWIGACJI @.

2. Wybierz NAWIGACJE OKREZNA @1,
<lkona paska statusu zmieni si¢ na ©.

Rysunek 3-21: Wybdr trybu nawigaciji

Oznaczanie punktow A i B

1. Podjecha¢ do miejsca wybranego punktu A @.

2. Przy pojezdzie w ruchu, nacisna¢ ikone OZNACZ A @.

3. Podjecha¢ do miejsca wybranego punktu B @.

4. Nacisnaé ikone OZNACZ B @ aby wyznaczyé linie A-B.

NUWAGA: lkong OZNACZ B @ nie moze by¢ wybrana (jest szara)
az pojazd nie przejedzie minimalnej odlegtosci (50,0 m).

Uzy¢ Ikony ANULUJ ZNAK @ aby skasowac znak A powrdcié do

poprzedniej linii A-B (jesli byta wyznaczona).

UWAGA: Nie trzeba przejechac catej Srednicy okregu obrotu aby
zainicjowac nawigacje.
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Rysunek 3-22: Oznacz punkty Ai B Bl N awigacja ostatniego przejazdu Rysunek 3-25: Nawigacja ostatnieqo przejazdu

05 punkt B s Nawigacja ta zapewnia wierng nawigacje trasa poprzedniego M

przejazdu. Konsola automatycznie wykryje najblizsza linie “dziatania”
i ustali rownolegte przejscie w oparciu o te linig.

UWAGA: Jesli wytyczono granice, ale nie nastapito dziatanie
podczas procesu granic, nawigacja Sie nie rozpocznie.

Wtaczenie nawigacji ostatniego przejazdu

1. Nacisnij ekran by uaktywni¢ ikony i wybra¢ ikong TRYBU
Rysunek 3-23: Nawigacja okrezna NAWIGACJI &.

0~ 53 2. Wybierz NAWIGACJE OSTATNIEGO PRZEJAZDU EM.
> O’O 4 ha

Konsola rozpocznie podawanie informacji 0 nawigacii

<tlkona paska statusu zmieni sie na €.
Rysunek 3-24: Wybcr trybu nawigacji

P — Utworzenie granicy pola
» 0.0« -

Granice pola ustalajg obszar dziatania i pokazujg obszar wykluczony.

Pokos

Pokos

UWAGA: Granica pola moze by¢ wyznaczona zaréwno przez
nawigacje ostatni przejazd, podczas trybu widoku pojazdu
lub podczas dowolnej nawigacji w trybie widoku pola.

Aby utworzy¢ granice pola:

1. Podjecha¢ do zadanej lokacji na granicy pola/obszaru.
2. Przy pojezdzie w ruchu, wcisna¢ ikone GRANICY &,
3. Podjecha¢ do krawedzi zewnetrznej pola/obszaru.
4

. Zakonczyc¢ granice:
] ] » Podjechac na szeroko$¢ pokosu od punktu startowego.
Ostatni przejazd Granica zamknie sig automatycznie (biata linia stanie sie
1. Podjecha¢ do danego miejsca i wykonac pierwsze przejscie. czarna).

» Nacisnag ikone ZAKONCZ GRANICE &. Prosta linia wypetni
granice pomiedzy obecna lokacjg a punktem startowym.
) i ) S UWAGA: Jedli zastosowano pokos podczas tworzenia granicy, linia
UWAGA: Jesli wytyczono granice, ale nie nastapito dziatanie granicy bedzie na zewnatrz danego pokosu.

podczas procesu granic, nawigacja Sie nie rozpocznie. . , . )
UWAGA: lkona ZAKONCZ GRANICE & nie moze by¢ wybrana
(jest szara) az nie przejedziemy minimalnej odlegfosci
(pieciokrotno$¢ szerokosci pokosu).

2. Powrécic¢ nastepnie do obszaru dziatania.
Konsola rozpocznie podawanie informacji 0 nawigaciji.



Uzyé IKONY ANULUJ GRANICE @ aby anulowaé nowy @ Tryb braku nawigacji Rysunek 3-29: Widok roboczy
process granicy pola i powroci¢ do poprzedniej granicy (jesli byta Tryb braku nawigacji wytacza nawigacje prosta A-B &%, zakrzywiona | pa—
wyznaczona). A-B & okrezna A-B@ i ostatniego przejazdu BI. Wyznaczone ‘ ) | ‘  §

punkty i linie moga by¢ wiaczone poprzez wybranie odpowiedniej . ]

Rysunek 3-26: Granica w trakcie wyznaczania

nawigacji. m
Wykasowad bierace zadanie?

Aby wytgczy¢ catg nawigacje:

1. Nacisnij ekran by uaktywni¢ ikony i wybra¢ ikong TRYBU Ograniczone: 0,00 ha m
NAWIGACJI @

2. Wybierz BRAK NAWIGACJ! @1, Obszar 1: 39,33 ha m
<Pasek statusu nie bedzie miat zadnych ikon.

Rysunek 3-28: Nawigacja wytaczona /l_} L E

@ Menu start

Przycisk start @ 1ub ikona start 2 szes¢ opcji menu ekranu
dotykowego (ustawienia jednostki #*', widok pojazdu B,

widok pola &9, nawigacja RealView @ widok roboczy [ oraz
monitorowanie belki £2) pozwala na szybki dostep do wszystkich
aspektow urzadzenia.

Aby obejrze¢ opcje menu start:

1. Nacisnij PRZYCISK START ® b nacisnij ekran aby
aktywowac ikony i wybierz ikone START 4> w lewym dolnym
rogu ekranu.

Rysunek 3-30: Menu start

UWAGA: Brak trybu nawigacji nie kasuje ustalonych juz linii lub
punktéw z konsoli.

@ Kasowanie trybéw nawigacii
Aby wykasowa¢ wszystkie punkty, linie, granice i wartosci taczne:

1. Naci$nij PRZYCISK START ® b nacisnij ekran aby

UWAGA: Odpowiednio do naszego obecnego pofozenia, ikona W aktywowac ikony i wybierz ikone START Sw lewym dolnym
GRANICY ® Jub POZA GRANICA wySwietlana jest na rogu ekranu.
pasku statusu po wyznaczeniu danej granicy. 2. Nacisna¢ WIDOK RoBOCZY O .

3. Nacisngé ZAKLADKE INFORMACJI ROBOCZEJ = .
4. Nacisnag ikong KOSZA @ aby skasowaé dane.
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+ e . . . Tryby wyt.Ireczny i automatyczny
E‘ A Przybl izanie/oddalanie i A FunkCJa BoomPilot Aby przetaczyé funkcje BoomPllot pomiedzy qyt./reczny A a
R V perspektywa Funkcja BoomPilot uzywana jest do ustawienia BoomPilot w tryby automatyczny A
Opcja powigksz/zmniejsz i perspektywa uzywana jest wyt/reczny A, automatyczny A lub wszystko wiaczone A\. .
do regulacji widoku pojazdu lub perspektywy do horyzontu z widoku - | 1. Weisnj ikong BOOMPILOT A..
olre%u ZCJI le Ok . p|c>j?z ltJ ; perspeitywy do horyzontd UWAGA: Gdy ikona BOOMPILOT jest szara A GPSjest . <«Wyt/Reczny - ikona statusu zmieni kolor na czerwony A
pojazau do widoku z Iotu plaka. niedostgpny. lkona statusu BoomPilot na pasku bedzie wyt/ <CAutomatyczny - ikona statusu zmieni kolor na zielony A .
Aby wyregulowa¢ widok lub perspektywe: reczny A . .
o o o Tryb wszystkie sekcje wiaczone
1. Naci$nij UWAGA: lkona BOOMPILOT A\ jest niedostepna jesli brak Aby whaczvé tkie belki A
9 ) y wiaczy¢ wszystkie belki
» PRZYCISKI POWIEKSZ/ZMNIEJSZ & W SmartCable lub modutu SDM. Aby uaktywnic belke, nalezy e -
» Ekran by zaktywowac ikony i wybraé ikony POWIEKSZ/ uzyé przetacznika statusu. Tylko jedna szeroko$¢ sekgji 1. Nacisna¢ i przytrzymac ikong BOOMPILOT A .
ZMNIEJSZ & & belki bedzie pokazana, a pasek statusu nie bedzie miat stzystko wigczone - ikona paska statusu zmieni kolor na
<«4Powieksz F A zmieni widok na widok pojazdu wyswietlajac ikony. A
kompag na hgryzoncie: - . Nawigacja ze SmartCable lub SDM Rysunek 3-32: Tryby automatyczny do wszystkie belki wigczone
<«4Zmnigjsz S 'V zmieni widok na perspektywa ptasia. o . . N = — s 03
UWAGA: Nacisnij PRZYCISKI POWIEKSZ/ZMNIEJSZ & % lub ' Prze*qczy‘?l 9*0‘;:“3’ Et‘?_rgwlﬂ!k W pozycje W*t- - Wigczniki i IR
ikony POWIEKSZ/ZMNIEJSZ %\ & aby szybko zmienic Roszczegeinych sekabeiki powinny pozostac W pozygjac
ustawienia. Wyk".

+ W obszarach gdzie dziatanie nie jest pozgdane, recznie
wytaczy¢ przetacznik gtéwny aby wytaczy¢ belki. Dziatanie
o . b wznawiamy recznie wiaczajac ten przetacznik.

UWAGA: Nie dotyczy to sytuacji gdy SmartCable lub SDM nie sq
podtaczone do systemu.

Rysunek 3-31: Powigksz do zmniejsz




WIDOK POLA

Widok pola to komputerowo wygenerowany obraz

potozenia pojazdu i obszaru dziatania z perspektywy
powietrznej. Z tego ekranu mozna dostac sie do opcji dla granic
obszarow i zaznaczonego punktu oraz wej$¢ w widok ogolny i tryby
pan.

Nawigacja na ekranie
+ Linie nawigacji
P Linia pomarariczowa - aktywna linia nawigacji
» Linie czarne — przylegajace linie nawigacji

+ Punkty — markery dla ustalonych punktow
» Czerwony punkt — powrét do punktu
» Niebieski punkt — marker A
» Zielony punkt — marker B

+ Powieksz/zmniejsz — dopasowuje widoczny obszar mapy.

Pomoc dla przyciskow
+ Powieksz/zmniejsz i Perspektywa — dopasowujg widoczny
obszar mapy.

Rysunek 3-34: Podglad Widoku pola

- Widok pola

Aby dotrze¢ do ekranu widoku pojazdu

1. Naciénij PRZYCISK START ® b nacisnij ekran aby aktywowac
ikony i wybierz ikong START Dw lewym dolnym rogu ekranu.

2. Wybierz WIDOK POLA B z menu start 0 .

Rysunek 3-33: Menu start — Widok pola

5 » 0,0 <

Pokos

0,0

ha

Pasek nawigacji
14,6 58P 0,53
km/h ) ha
Oznakowany obszar
Zaznacz granice pokrycia
Zakoncz granice
Widok pola (powieksz/
Zaznacz punkt zmniejsz) lub uzycie

Wré¢ do punktu

Anuluj granice
Anuluj punkt

Opcje start/menu lub
naciénij przycisk start

przyciskow powigksz/
zmniejsz

Widok $wiata

Odwzorowanie pojazdu

O Granica pola

Granice pola ustalajg obszar dziatania i pokazujg obszar wykluczony.

UWAGA: Granica pola moze by¢ wyznaczona zaréwno przez
nawigacje ostatni przejazd, podczas trybu widoku pojazdu
lub podczas dowolnej nawigacji w trybie widoku pola.

Aby utworzy¢ granice pola:

1. Podjecha¢ do zadanej lokacji na granicy pola/obszaru.

Przy pojezdzie w ruchu, wcisna¢ ikone GRANICY &,

Podjecha¢ do krawedzi zewnetrznej pola/obszaru.

Zakonczy¢ granice:

» Podjecha¢ na szeroko$¢ pokosu od punktu startowego.

Granica zamknie sie automatycznie (biata linia stanie si¢ czarna).

» Nacisnag ikone ZAKONCZ GRANICE &. Prosta linia wypetni
granice pomigdzy obecng lokacjg a punktem startowym.

UWAGA: Jesli zastosowano pokos podczas tworzenia granicy, linia
granicy bedzie na zewnatrz danego pokosu.

UWAGA: ikong ZAKONCZ GRANICE & nie moze by¢ wybrana
(jest szara) az nie przejedziemy minimalnej odlegfosci
(pieciokrotno$¢ szeroko$ci pokosu).

Uzy¢ ikony ANULUJ GRANICE €2 aby anulowaé nowy process

granicy pola i powroci¢ do poprzedniej granicy (jesli byta

wyznaczona).

o

Rysunek 3-35: Granica w trakcie

12,3

km/h
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Rysunek 3-36: Ustanowiono granice

Rysunek 3-38: Ustawiono punkt powrotu

12,4 4,92

km/h ha

UWAGA: Odpowiednio do naszego obechego pofozenia, ikona w
granicy @ lub POZA granica @ wyswietlana jest na pasku
statusu po wyznaczeniu danej granicy.

o Powrét do punktu

Nawigacja powr6t do punktu w widoku pola zapewnia odlegtos¢ w
prostej linii z powrotem do wyznaczonego punktu. Podczas widoku
pojazdu, powr6t do nawigacji punktowej daje nam tez nawigacje z
powrotem do wyznaczonego punktu.

Oznaczanie punktu powrotu

1. Podjecha¢ do wybranego miejca punktu powrotu @.
2. Nacisnaé ikong DODAJ PUNKT @.
Rysunek 3-37: Oznacz punkt powrotu

o poodq %7

Po(zos > O ) 0 4 ° ’h§3

Odlegtosc do ustanowionego punktu

1. Nacisnag¢ ikone POWROTU DO PUNKTU @.

Konsola zacznie podawa¢ na pasku nawigacji informacje o
odlegto$ci od pojazdu do wyznaczonego punktu.

Aby skasowa¢ ustalony punkt nacisnij ikone KASOWANIE

POWROTU DO PUNKTU @.

Rysunek 3-39: Nawigacja powrotu do punktu
10 2,53
km/h 59 m ha

Nawigacja powrotu do ustalonego punktu w widoku
pojazdu

Nawigacja powrotu do ustalonego punktu moze by¢ dostepna w
widoku pojazdu

Aby skorzysta¢ z nawigacji w widoku pojazdu:

1. Naci$nij PRZYCISK START ® b nacisnij ekran aby

aktywowaé ikony i wybierz ikone START 42> w lewym dolnym
rogu ekranu.
2. Naci$nij WIDOK POJAZDU .
Konsola zacznie podawa¢ na pasku nawigacji informacje o
odlegto$ci od pojazdu do wyznaczonego punktu.

Rysunek 3-40: Nawigacja powrotu do punktu w widoku pojazdu

10 72 m 5,62

km/h ha

Aby skasowa¢ nawigacje powrotu do punktu i skasowac ten punkt
(ikona SKASUJ POWROT DO PUNKTU @), powr6é do widoku
pola.

Aby wréci¢ do Widoku pola:

1. Nacis$nij PRZYCISK START ® b nacisnij ekran aby
aktywowac ikony i wybierz ikone START Dw lewym dolnym
rogu ekranu.

2. Nacisnij WIDOK POLA B4,



/I'I-\ Menu start

Przycisk start @ Iub ikona start 2> szesé opcji menu ekranu
dotykowego (ustawienia jednostki ¢, widok pojazdu E,

widok pola &, nawigacja RealView @  widok roboczy [J oraz
monitorowanie belki £2) pozwala na szybki dostep do wszystkich
aspektow urzadzenia.

Aby obejrze¢ opcje menu start::
1. Naciénij PRZYCISK START ® b naciénij ekran aby

aktywowac ikony i wybierz ikong START 42> w lewym dolnym
rogu ekranu.

Rysunek 3-41: Menu start

]
Po?os > O ’ 0 4 Oh’ao

+ . ..
o A Powieksz/Zmniejsz
=N v Powieksz/zmniejsz uzywane sq do regulacji widocznego

obszaru mapy.
Aby dopasowac widok:
1. Naci$nij
» PRZYCISKI POWIEKSZ/ZMNIEJSZ & &
» Ekran by aktywowac ikony i wybra¢ ikony POWIEKSZ/
ZMNIEJSZ H .
<«Powigksz H A zmniejszy widoczny obszar mapy
«Zmniejsz S\ 'V powiekszy widoczny obraz mapy
UWAGA: Nacisnij PRZYCISKI POWIEKSZ/ZMNIEJSZ & ¥ lub

ikony POWIEKSZ/ZMNIEJSZ % & aby szybko zmieni¢
ustawienia.

Rysunek 3-42: 100% powigksz do zmnigjsz

S pood 002

km/h ha Pokos.

> 0,0 4 10,1

@ Widok ogdlny

Widok ogolny jest sposobem na oddalenie widoku najdalej jak

mozliwe przy pomocy jednego przycisku.

1. Nacisnij ekran i aktywuj ikony, a nastepnie wybierz ikong
WIDOKU OGOLNEGO @.

Rysunek 3-43: Widok ogolny

S pood 002

km/h ha Pokos

poodq ¥

Aby przyblizy¢:
1. Naciénij PRZYCISK POWIEKSZ & lub ikone POWIEKSZ .

\{hw\

W Tryb pan

Tryb pan pozwala na reczne ustawienie ekranu wedtug zyczenia.

Aby wejSC w tryb pan i przesuwac ekran:

1. Naci$nij ekran by aktywowac¢ ikony i wybierz ikone TRYBU
PAN @ aby recznie wyregulowac widok na ekranie.

2. Nacisnij STRZALKI w odpowiednich kierunkach
aby porusza¢ widokiem na ekranie (dét, lewo, prawo, géra).

UWAGA: Nacisnij STRZALKI aby szybko zmieni¢
ustawienia.

Aby wyjs¢ z trybu Pan:
1. Naciénij ikong WYJSCIE Z TRYBU PAN .
UWAGA: Aby wycentrowac widok na pojezdzie, nacisnij ikone

WIDOK OGOLNY @.
Rysunek 3-44: Tryb Pan
]
10 10,0
Pokos 4 1 ’3 ha

UWAGA: Tryb pan nalezy opuscic aby przejs¢ do innych widokow
ekranu.
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=l NAWIGACJA - WIDOK

®

& RZECZYWISTY

Nawigacja - widok rzeczywisty pozwala na wyswietlenie
obrazu na zywo zamiast obrazu wygenerowanego komputerowo.

Jesli zainstalowano w systemie modut VSM, dostepne sg dwie opcje
video:

+ Widok jednej kamery — mozna wybraé jedng z czterech kamer
do zmiany widoku video.

+ Widok podzielonej kamery — mozna wybra¢ jeden z dwdch
zestawow kamer (A/B/C/D lub E/F/G/H) do zmiany widoku
video i podzielenia ekranu na 4 osobne syganty video.

Z tego ekranu mozna dosta¢ sie do nawigacji na obrazie video i
trybdw kata sterowania.

Rysunek 3-45: Podglad nawigacja — widok rzeczywisty

Nawigacja na ekranie
+ Linie nawiga cji
» Linia pomararnczowa — aktywna linia nawigacji
» Linie czarne - przylegajace linie nawigacji

14,6
km/h

Pelen ekran

5,8 > 0,53

Nawigacja video

Kat skretu

Opcije start/menu lub
nacisnij przycisk start

SAoM

Pasek nawigacji

ha

Wybér kamery

Podzielony ekran

Regulacja nawigacji

Wskazowki nawigacyjne

Pasek statusu

@ Nawigacja - widok rzeczywisty
Aby wejé¢ do ekranu nawigacji - widok rzeczywisty
1. Naci$nij PRZYCISK START (AT nacisnij ekran aby

aktywowac ikony i wybierz ikong START 4w lewym dolnym
rogu ekranu.
2. Wybierz NAWIGACJA - WIDOK RZECZYWISTY £ z menu
start B0,
UWAGA: Jesli VSM lub pojedyncza kamera nie sq zainstalowane,
nawigacja - widok rzeczywisty K& bedzie niedostepna z
menu start

Rysunek 3-46: Menu start — nawigacja - widok rzeczywisty
0 0,0
Pokos > 0 ’ 0 4 ha
Jo b
| -: o L \

L Petny ekran

Tryb petny ekran pokazuje obraz video na catym ekranie. Linie i katy
sterowania bedg wyswietlane. Pasek nawigacii i pasek statusu nie
beda wyswietlane.

Aby aktywowac tryb petny ekran:

1. Naci$nij ekran aby aktywowac¢ ikony i wybierz ikone PELNY
EKRAN &5,

Aby wyjs¢ z trybu peinego ekranu
1. Dotknij dowolnego miejsca ekranu.



Rysunek 3-47: Petny ekran z nawigacjq i sterowaniem

- .
() Nawigacja na obrazie video -2 p 0,0 ¢ 2,3
Nawigacja na obrazie video naktada trojwymiarowe linie nawigacjina = Pokos ’
obraz video celem pomocy przy nawigacii. '
UWAGA: Nawigacja (prosta A-B, zakrzywiona A-B, okrezna i

ostatniego przejscia) jest ustawiana w widoku pojazdu i
widoku pola. Jesli nawigacja jest niedostepna linie nie bedg
widoczne.

Aby aktywowa¢ nawigacje na obrazie video

1. Nacisnij ekran by aktywowac ikonu i wybierz ikone NAWIGACJA
NA OBRAZIE VIDEO (@ ..

Nacisnij ikony STRZALEK GORA/DOL A ¥ yzywane s3 do

regulacji linii nawigacji do horyzontu.

UWAGA: Naci$nij ikony STRZALEK GORA/DOt A V¥ aby szybko
Zmieni¢ ustawienia.

Aby wyj$¢ z trybu nawigacji na obrazie video:

1. Naci$nij ekran by aktywowa¢ ikonu i wybierz ikone START
NAWIGACJA NA OBRAZIE VIDEO [av.

Rysunek 3-50: Nawigacja niedostepna

9 Brak tacznosci GPS*?

Rysunek 3-49: Nawigacja na obrazie video

- pooq %
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—— Wskaznik kata sterowania /H\ Menu start

Wskaznik kata sterowania wySwietla kierunek w ktérym nalezy Przycisk start @ 1ub ikona start 2> szesé opcji menu ekranu
wyregulowac kierownice. dotykowego (ustawienia jednostki #*, widok pojazdu B,

Aby aktywowa¢ wskaznik kata sterowania: widok pola &3, nawigacja RealView @, widok roboczy [ oraz

monitorowanie belki £2) pozwala na szybki dostep do wszystkich

1. Naci$nij ekran by aktywowac¢ ikony i wybierz ikone KATA aspektéw urzadzenia.

STEROWANIA .

Rysunek 3-51: Wskaznik kata sterowania Aby obejrze¢ opcje menu start:

1. Naci$nij PRZYCISK START (AT naciénij ekran aby

5,6 2,3 aktywowag ikony i wybierz ikone START /2> w lewym dolnym
km/h > 0’0 4 y yrw ¢ § y Y

L rogu ekranu.
Rysunek 3-52: Menu start

Po(zos > O ) 0 4 Oh;o

Aby wytaczy¢ wskaznik kata sterowania:

1. Nacisnij ekran by aktywowac ikony i wybierz ikone KATA
STEROWANIA .

@ Wybor pojedynczej kamery
Jeden z do o$miu widokow z kamer moze by¢ aktywowany w
nawigacji widok rzeczywisty jesli podtgczono system VSM.

Brak VSM

Jesli VSM nie jest zainstalowany, ikone VIDEO @ nig jest dostepna
i tylko jedno (1) zrédto sygnatu jest dostepne.

Rysunek 3-53: Nie zainstalowano VSM

Po(zos > O ) O 4 Oh’ao

Osmiokanatowy VSM
Jesli w systemie jest (8) osmiokanatowy VSM, mozna zainstalowac
do 8 kamer.

UWAGA: Przy zainstalowaniu czterech lub mniej kamer, wszystkie w
portach A, B, C i D, bedg dziataly wedtug instrukcji dla VSM
czterokanatowego.

Aby zmieni¢ widok z aktywnej kamery:

1. Naci$nij ekran by aktywowac ikony i wybierz ikone VIDEO @

2. Naciénij wybrang KAMERE @, &, €, ®, &, §, @ v §

aby zmieni¢ obraz video.

UWAGA: Kamera & nie jest dostepna (jest szara) jesli jej nie ma.
Jesli nie ma zadnych ikon, VSM jest zamontowany, ale
dofgczono tylko jedng kamere.

UWAGA: Jesli VSM nie jest zainstalowany, ikone VIDEO @ nie jest
dostepna.



Rysunek 3-54. Kamera wybierzion therokanalowy VSM Rysunek 3-57: Tylko jedna kamera dostepna

Jesli w systemie jest (4) czterokanatowy VSM, mozna zainstalowac
J do 4 kamer. W ustawieniach bedg dostepne kamery A, B, C i D. J
Pokos ’ ha Pokos )

Aby zmieni¢ widok z aktywnej kamery:

1. Naci$nij ekran by aktywowac ikony i wybierz ikone START
VIDEO @.

2. Naciénij wybrang KAMERE @&, ®, & lub & aby zmieni¢
obraz video.

UWAGA: Kamera & nie jest dostepna (jest szara) jesli jej nie ma.
Jesli nie ma zadnych ikon, VSM jest zamontowany, ale
dofgczono tylko jedng kamere.

UWAGA: Jesli VSM nie jest zainstalowany, ikong VIDEO @ nie jest
dostepna.

Rysunek 3-56: Kamera wybierzion

ki
Pokos i ! ) ! I ha

Rysunek 3-55: Kamery A/B/C/B niedostepne

km/h l U,U I ha km/h I B,U l ha
— ” r - s - P F,
W
F
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Osmiokanatowy VSM Rysunek 3-61: Podzielony widok A/B/C/D

do 8 kamer. Mozna wybra¢ dwa zestawy czterch kamer (A/B/C/D lub

e . .
®e \Vidok podzielonej kamery Jeslw systemiejest () osmiokanalowy VSM, mozna zanstalova S
Widok podzielonej kamery - mozna wybraé jeden z dwoch zestawow > O 0 4 )

kamer (A/B/C/D lub E/F/G/H) do podziatu ekranu na cztery E/FIGIH). Pokos ’ ha
iezalezne ob trybi igacji w widok istym jesli -
glc?dZ:n?)Z;?)gu’fr ?/zsy’\\;lv DI NAWIGac] W WICOKU FZeczyWistym Jost UWAGA: Przy zainstalowaniu czterech lub mniej kamer, wszystkie w
' portach A, B, C i D, beda dziataty wedtug instrukcji dla VSM
Jesli port VSM nie ma zainstalowanej kamery, ¢wiartke ekranu dla czterokanatowego.

danej k ini niebieskie logo TeeJet.
BIEY KAMETY WYPEIn! NIEDIESKIE logo fee.e UWAGA: Jesli VSM nie jest zainstalowany, ikone PODZIELONY

Rysunek 3-58: Nieaktywne porty kamery EKRAN ¢ nie jest dostgpna.

M Aby zmieni¢ aktywny zestaw kamer podzielonego ekranu:
> O ) 0 4 ha

Pokos 1. Nacisnij ekran by zaktywowac ikony i wybierz ikone

2702 - PODZIELONY EKRAN £3. e
! 2. Wybierz Rysunek 3-62: Podzielony widok E/F/G/H
’ » KAMERY ABB/ICD § & & &
. ®® 0 An 00
w ®

» KAMERY EFIGH ©§®® ‘ > 00 4 :
UWAGA: Jesli dostepny jest tylko zestaw A/B/C/D, kamery sq fRORCS ’ i
zainstalowane w portach A, B, C i D. Ry ™

Rysunek 3-60: Podzielony widok

; » 0,0« 5,,;5

Brak VSM

Jesli system VSM nie jest zainstalowany, ikone PODZIELONY
EKRAN 8¢ nie jest dostepna i mozna wybra¢ tylko jedno zrodio
video.

Rysunek 3-59: VSM nie jest zainstalowany

M
p 0,04 "

Pokos

Czterokanatowy VSM

Jesli w systemie jest (4) czterokanatowy VSM, mozna zainstalowac
do 4 kamer. W ustawieniach bedq dostepne kamery (A/B/C/D @& ®
0

UWAGA: Jesli VSM nie jest zainstalowany, ikone PODZIELONY
EKRAN ¢ nie jest dostgpna.

Aby zmieni¢ w tryb podzielonej kamery:

1. Nacisnij ekran by zaktywowac ikony i wybierz ikone
PODZIELONY EKRAN 5.




Rysunek 3-63: Wybdr przedziel ekran A/B/C/D

M
p 0,04 "

Pokos

- :
A

(a0 CAGH
AV Regulacja linii nawigacji

Regulacja linii nawigacji uzywana jest do regulacji linii, tak by
pasowaty do widoku z kamery.

Aby dopasowac linie nawigacii
1. Nacisnij ekran aby aktywowac ikony i wybierz ikony STRZALEK
GORADOL A V.
<« Strzatka w gore przesuwa w gore linie horyzontu.
<« Strzatka w dét przesuwa linie horyzontu w dot.
Uwaga: PRZYCISKI POWIEKSZ/ZMNIEJSZ £ ¥ nie dostosuja
linii horyzontu w gére ani w d6t.

Rysunek 3-64: Requlacja linii nawigaciji

UWAGA: Nacisnij ikony STRZALEK GORA/DOt A V¥ aby szybko
Zmienic¢ ustawienia.

ﬂ www.teejet.com
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ROZDZIAL 4 - MONITORING

Oprécz nawigowania poprzez pole, Matrix monitoruje takze
informacje o biezacych zadaniach i sekcjach belki.

[ widok roboczy uzywany jest do kasowania biezacej informacji
roboczej lub do zapisywania biezacej informacji roboczej na naped
USB.

B Monitorowanie belki wyswietla status czynnosci belki oraz
czynnosci paska statusu. Z tego ekranu mozna tez wigczac i
wytaczaé funkcje BoomPilot.

WIDOK ROBOCZY

Widok roboczy uzywany jest do kasowania biezace;

informacji roboczej lub do zapisywania biezacej informacii

roboczej na naped USB.

Aby dostac sie do ekranéw widoku roboczego.

1. Nacis$nij PRZYCISK START ® b nacisnij ekran aby
aktywowac ikony i wybierz ikone START Dw lewym dolnym
rogu ekranu.

2. Wybierz WIDOK ROBOCZY [ z menu start BEE

Rysunek 4-1: Menu start — widok roboczy

' Dane robocze

Opcje danych roboczych kasujg aktualne dane robocze, obecny
obszar z granica, warto$ci taczne obszaru 1 i obszaru 2:

1. Wybierz WIDOK ROBOCZY [ z menu start GBS .
Naciénij ZAKLADKE DANYCH ROBOCZYCH = .

Weisnij ikong KOSZA & to delete the associated data.
"Czy mam skasowa¢ wszystkie dane robocze?"

Wecisnij

» Tak — informacja: "Wszystkie dane robocze skasowane."
pojawi si¢ na wySwietlaczu. Wybierz "OK" aby powréci¢ do
ekranu Danych roboczych.

» Nie — powr6t do ekranu danych roboczych

Rysunek 4-2: Dane robocze

B

4. Waisnij

» Tak — pojawi sie (na ok. 10 sekund) komunikat "Zapisano
raport/dane na naped USB." Aby wczesniej skasowaé okienko,
nacisnij w dowolnym miejscu ekranu.

» Nie — powrdt do ekranu zapisz dane

UWAGA: Ikony DANYCH == = == == pje sg dostepne (sq Szare)
dopdki naped USB nie jest poprawnie zainstalowany.

LJ N
Wykasowad bierace zadanie?
Ograniczone: 0,00 ha

Obszar 1: 39,33 ha

Obszar 2: 0,00 ha

/N

H |

UWAGA: Skasuj biezace zadanie? Nie kasuje obszaru 1
czy obszaru 2.

« Zapisz dane
Aby stworzy¢ kopie zapasowe i przechowa¢ dane na napedzie USB:

1. Wybierz WIDOK ROBOCZY [ z menu start GBS .
2. Wciénij ZAKLADKE ZAPISZ DANE . .
3. Wybierz pomiedzy:
» WSZYSTKIE = — wszystkie dostepne typu plikow
» PDF == — raport do wydrukowania
» KML = — Mapa Google Earth
» SHP == — dane formatu ESRI

Rysunek 4-3: Zapisz dane

ull N\
HEEE

O

Rysunek 4-4: Zapisz wszystko

==}

(==
s s
— Byt o et —
Lt L [ ﬁ-.l-v-u-t-.:
I__ . J s e et

7 o
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= Raport PDF

Wybranie zapisu raportu PDF stworzy wstepnie sformatowany raport
PDF wraz z mapg danego obszaru. Dane o uzytkowniku, pogodzie
czy polu musza by¢ wprowadzone recznie.

Rysunek 4-5: Zapisz PDF

Rysunek 4-6: Przyktad raportu PDF

Rwie t_ i Application

Report
Repor Creoted: 31610 at 11:15 A

customer [Appiicator supervisor

uuuuuuuuu epa Reg [Target Rate.

MMMMMMMM

ooooo

oooooooo

UWAGA: Raport PDF jest dostepny we wszystkich jezykach i
tworzony w tym aktualnie wybranym.

= Dane KML

Wyboér zapisu pliku KML stworzy plik formatu Google Earth. Moze on
by¢ naktadany na wierzch mapy Google aby mozna byto obejrze¢
obszary dziatania na mapie.

KML lub Keyhole Markup Language, jest formatem gramatyki XML

i plikiem do modelowania i przechowywania cech geograficznych
takich jak punkty, linie, obrazy, wieloboki i modele do wy$wietlania w
Google Earth, Google Maps i innych aplikacjach.

KML mozna uzy¢ do wymiany informacji z innymi uzytkownikami
innych aplikacji.

Plik KML jest przetwarzany przez Google Earth w podobny sposéb
jak HTML i XML sg przetwarzane przez przegladarki sieciowe.

Podobnie jak HTML, KML ma strukture opartg na tagach z nazwami i
cechami zwigzanym z konkretnymi celami wy$wietlania. Dlatego tez,
Google Earth dziata jak przegladarka plikéw KML.

Dalsze informacje i szczegdty na stronie Google.com.

Rysunek 4-7: Zapisz KML

mil N =

)




= Dane ESRI

Wybranie zapisu pliku SHP stworzy GIS lub plik shape. Pliki takie

s uzytecznymi narzedziami dla wielu uzytkownikdw uzywajacych
oprogramowania GIS innych firm do wyznaczania, przechowywania i
analizy danych zebranych przez Matrix.

"Balancing the inputs and outputs on a farm is fundamental to its
success and profitability. The ability of GIS to analyze and visualize
agricultural environments and workflows has proven to be very
beneficial to those involved in the farming industry.

From mobile GIS in the field to the scientific analysis of production
data at the farm manager's office, GIS is playing an increasing role
in agriculture production throughout the world by helping farmers
increase production, reduce costs, and manage their land more
efficiently.”

— ESRI.com

Plik Shape jest formatem przechowywania danych wektorowych
do przechowywania potozenia geograficznego i zwigzanych z nim
danych dodatkowych.

Rysunek 4-9: Zapisz SHP

= \ = .

[ - ju
“mm’ (o=
At At

Rysunek 4-10: Przyktad danych ESRI

Legend
+ Well
A River
1 Lake

b2

|
+
+r )
-+

/l'-|\ Menu start

Przycisk start @® 1ub ikona start 2> szesé opcji menu ekranu
dotykowego (ustawienia jednostki #*, widok pojazdu B,

widok pola &3, nawigacja RealView @ widok roboczy [ oraz
monitorowanie belki £2) pozwala na szybki dostep do wszystkich
aspektow urzadzenia.

Aby obejrze¢ opcje menu start:

1. Naciénij PRZYCISK START ® b ikone START 42 w lewym
dolnym rogu ekranu.

Rysunek 4-11: Menu start

MONITOROWANIE BELKI

Monitorowanie belki wy$wietla czynnosci sekcji belki,
czynno$ci nawigacii i czynno$ci paska statusu. Z tego
ekranu mozna ustawi¢ funkcje BoomPilot.

i Monitor belki

Aby zobaczy¢ ekran monitorowania belki:

1. Naci$nij PRZYCISK START ® b nacisnij ekran aby
aktywowac ikony i wybierz ikone START Dw lewym dolnym
rogu ekranu.

2. Wybierz MONITOROWANIE BELKI B z menu start G0,
Rysunek 4-12: Menu start — monitorowanie belki

Pokos ha

D ATH A
Rysunek 4-13: Monitorowanie belki

M

km/h ha

D AW A
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BoomPailot jest niedostepny

jesli brak SmartCable lub modutu SDM, nalezy uzyé
przetacznika statusu. Pokazana zostanie tylko jedna sekcja,
ikone BOOMPILOT A bedzie niedostepna, a pasek statusu nie
bedzie miat zadnych ikon.

Rysunek 4-14: Belka niedostepna

o 0,0

km/h ha

/\

D S el

/I'-I\ Menu start

Przycisk start ® b ikone start 2 szest opcji menu ekranu
dotykowego (ustawienia jednostki #*, widok pojazdu B,

widok pola &9, nawigacja RealView @ widok roboczy [ oraz
monitorowanie belki £2) pozwala na szybki dostep do wszystkich
aspektow urzadzenia.

Aby obejrze¢ opcje menu start:

1. Nacisénij PRZYCISK START ® b nacisénij ekran aby
aktywowac ikony i wybierz ikone START Dw lewym dolnym
rogu ekranu.

Rysunek 4-15: Menu start

& A H A

A Funkcja BoomPilot

Funkcja BoomPilot jest uzywana do ustawiania BoomPilot w tryby:
wyt./reczny A, automatyczny A lub wszystkie belki wiaczone A\

UWAGA: Gdy ikone BOOMPILOT jest szara A 6ps Jjest niedostepny.
Ikona BoomPilot na pasku statusu bedzie pokazana jako wyt/
reczny A

UWAGA: lkona BOOMPILOT A\ jest niedostepna gdy brak
SmartCable lub modutu SDM. Aby wigczy¢ belke, nalezy
uzy¢ przetgcznika statusu. Mozna zobrazowac tylko jedng
belke, a pasek statusu nie bedzie miat zadnych ikon.

Nawigacja ze SmartCable lub SDM
+ Przetgczy¢ gtowny sterownik w pozycje “Wt.”. Wiaczniki
poszczegolnych sekcji belki powinny pozosta¢ w pozycjach
“Wyt”.
+ W obszarach gdzie dziatanie nie jest pozadane, recznie
wytaczy¢ przetacznik gtéwny aby wytaczy¢ belki. Dziatanie
wznawiamy recznie wigczajac ten przetacznik.

UWAGA: Nie dotyczy to sytuacji gdy SmartCable lub SDM nie sq
podtaczone do systemu.

Wyt./reczny i tryb automatyczny
Aby przefaczy¢ funkcje BoomPilot pomiedzy wyt./reczny A a
automatyczny
1. Wisnij ikone BOOMPILOT A .
<Wyt./reczny - ikona statusu zmieni kolor na czerwony A
<Automatyczny — ikona statusu zmieni kolor na zielony A .

Tryb wszystkie sekcje wiaczone
Aby wiaczyé wszystkie belki A\

1. Nacisnaé i przytrzymaé ikone BOOMPILOT A .
<4Wszystko wigczone — ikona paska statusu zmieni kolor na
20ty A\

Rysunek 4-16: Automatycznie w tryb wszystkich sekcji wigczonych

5 10,2 5 10,2
km/h ha km/h ha
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ROZDZIAL 5 - ZALACZNIKI

ZALACZNIK A - OPIS IKONY

/I'I-\ Opcje Menu

lkona Opis

%

®

Start — wy$wietla opcje menu wraz z ustawieniem jednostki,
widokiem pojazdu, widokiem pola, nawigacjg widoku
rzeczywistego, widokiem roboczym i kontrola belki.

D Q)

N

Ustawienie jednostki — pozwala na ustawienie systemu,
BoomPilot/pojedyncza belka, pojazdu, korekty
przechytu i ustawienie funkgji FieldPilot.

\/é{

P g

Ustawienie systemu. Ustawia opcje paska LED, ustawien
kulturowych (jednostek, jezyka i strefy czasowej), GPS,
konsoli (gto$nosci, jasnosci wyswietlacza, kalibracji ekranu
dotykowego, zrzutéw ekranowych (ich zapisu) i kamer wideo.

Ustawienie funkcji BoomPilot/pojedyncza belka. Ustawia
naktadki pokos, opdznienia, ilosci sekcji belek i szerokosci
sekcji belek.

Py Yy
60

o

Ustawienie pojazdu. Ustawia typ pojazdu, wysokos$¢ anteny,
kierunek belki i odlegtos¢ migdzy belka a antena.

@

Ustawienie zyroskopowego modutu przechytu. Ustawia
wigczanie/wytaczanie i kalibracje korekty zyroskopowej.

2d
&

Ustawienie funkcji FieldPilot. Ustawia sterowanie
automatyczne, opcje ustawien zaworu (czestotliwos¢ i
minimalne/maksymalne obcigzenie), testowanie zawor i
konfiguracja funkgji "FieldPilot" (ustawienie przyblizone,
doktadne, obszar martwy i wyprzedzanie kierunku).

Widok pojazdu - pozwala komputerowe na
generowanie widoku pozycji pojazdu i wyswietlanie
na widoku aplikacji. Opcje dostepowe dla trybéw
nawigacji, granic obszaru i funkcji "BoomPilot".

lkona Opis lkona Opis

Widok pola — pozwala na komputerowe generowanie
widoku pozycji pojazdu i obszaru roboczego z
perspektywy lotu ptaka. Opcje dostepowe granic
obszaréw i punktu. Wprowadz tryby widok przyblizony
i pan.

Strefa czasowa. Ustala lokalng strefe czasowa,

Nawigacja - widok rzeczywisty — pozwala na wejscie
pojedynczego sygnalu video lub czterech wejs¢ na
zywo i wyswietlenie ich zamiast obrazu generowanego
przez komputer. Mozna tez tu wejs¢ do nawigacji na
obrazie video oraz tryboéw kata sterowania.

Widok roboczy - pozwala na zapisanie informacji
w pamieci przenosnej lub na usuwanie danych z
jednostki.

Ustawienie GPS - typ GPS, port GPS, i informacje
dotyczace statusu GPS.

Typ GPS. Ustawia system do akceptacji GPS, DGPS lub obu
typéw sygnatu.

Port GPS. Ustawia port transmisji danych COM na wewnetrzny
lub zewnetrzny.

Status GPS. Wyswietla informacje dotyczace typu danych,
ilosci widzianych satelit, jakosci satelit i ID.

Monitorowanie belki — pozwala na generowany
komputerowo widok aktywnych/nieaktywnych sekgji
belki. Wtacz/wytacz funkcje BoomPilot.

Ustawienia

et I
¢ Ustawienie systemu

Ustawienie paska LED - rozmieszczenie diod LED, tryb
wyswietlania i jasnos¢ LED.

Ustawienia konsoli — gtosnos¢, jasnos¢ LCD, kalibracja
ekranu dotykowego, zrzut ekranowy i O/zapis.

Glosnos¢. Reguluje poziom glosnosci gtosnikow.

Jasnos$¢ LCD. Reguluje jasnos¢ wyswietlacza konsoli.

Kalibracja ekranu dotykowego. Uzywane do rozpoczecia
procedury kalibracji.

Zrzut ekranowy. Pozwala na zapisywanie zrzutow ekranowych
w formie plikdw graficznych na pamieci przeno$ne;.

0. Wyswietla informacje dotyczace systemu jak réwniez wers;ji
oprogramowania i podtaczonych do listwy CAN modutéw.

Zapisz. Zapisuje dane ustawienia konsoli na pamie¢ USB.

Pasek LED/rozmieszczenie LED-6w. Ustawia odlegtosé
ilustrowang przez podswietlone LED-y.

Tryb wy$wietlacza. Okresla czy o$wietlenie reprezentuje pokos
czy pojazd.

P

Jasnos¢ diod LED. Reguluje jasno$¢ LED-6w paska.

Ustawienie video - uzywane do konfiguracji do 8
kamer przy pomocy modutu wyboru video. Szare =
VSM niedostepne.

Kamery. Skonfiguruj kamery do pracy w trybie normalnym,
odwrotnym, do gory nogami lub odwrotnie.

»
1

Region - jednostki, jezyk, i strefa czasowa.

Jednostki. Definiuje system miar.

=

Jezyk. Definiuje jezyk systemu.

www.teejet.com
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@ Ustawienie BoomPilot/pojedyncza belka

lkona Opis lkona

||»
dl

<
v

Natozenie. Okresla ilos¢ dozwolonego natozenia, kiedy sekcje
belki sa wtaczone/wytaczone przy zastosowaniu funkcji
BoomPilot.

Natozenie 0%

Natozenie 50%

Natozenie 100%

o\

Opodznienie wh./wyt. Funkcje takie jak uprzedzanie do czasowej
kontroli wigczania i wytaczania zaworéw sekcji belki w

czasie wjezdzania lub wyjezdzania z obszaru poddanego juz
zabiegowi.

llo$¢ sekciji belki. Ustawia ilosci sekciji belki (1 do 15 w
zalezno$ci od kabla typu SmartCable lub SDM).

| [

Szerokosci sekcji belek. Ustawia szerokos¢ belki dla catego
pokosu lub pojedynczych sekcji belek (w zaleznosci od
dostepnosci kabla SmartCable lub SDM w systemie).

Ustawienie pojazdu

lkona Opis

| £ | Typ pojazdu. Wybiera typ sterowania pojazdem, ktére
- najbardziej przypomina twéj pojazd.
Wysoko$¢ anteny. Ustawia wysoko$¢ anteny od ziemi.

lo
- _ . ® | Kierunek do belki. Ustawia czy belka jest z tytu czy z przodu
0000 |antenyGPS.

( LH‘ Odlegtos¢ przesunigcia belki. Definiuje dystans od anteny GPS
00 do podtoza.

e

&
5

Q Ustawienia zyroskopowego modutu przechytu

Opis
Korekta przechytu wi./wyt. Wiaczalwytacza korekte przechytu.

-

058 250

Pozycije przechytu. Kalibruje korekte przechytu.

B Ustawienie funkgii FieldPilot

lkona

Opis
Sterowanie automatyczne. Ustawia "FieldPilot" w pozycji
wiaczony/wytaczony

Ustawienie zaworu - czestotliwo$¢ zaworu, minimalne
obciagzenie robocze lewo/prawo i maksymalne
obcigzenie robocze.

Czestotliwos¢ zaworu. Uzywany do kierowania zaworem
sterowniczym.

Minimalny cykl roboczy. Ustawia minimalng predko$¢ jazdy
wymagang do rozpoczecia sterowania pojazdem prawo/lewo.

Maksymalne cykl roboczy. Ustawia maksymalng predko$¢ z
jaka kota beda skrecac od prawego do lewego/od lewego do
prawego (pozycja zamknieta do pozycji zamknigtej).

Test zaworu lewo/prawo. Weryfikuje poprawne ustawienie
sterowania. Uzywane do doktadnego ustawienia przeptywu
oleju do czasowej kalibracji kota.

Skonfiguruj funkcje FieldPilot - regulacja przyblizona,
regulacja doktadna, strefa martwa i wyprzedzanie
kierunku

Regulacja przyblizona. Reguluje agresywno$¢ pojazdu w
utrzymaniu kierunku ruchu w trybie prostym A-B.

Regulacja doktadna. Reguluje agresywnos$¢ pojazdu w
utrzymaniu kierunku ruchu w trybie zakrzywionym A-B.

Strefa martwa. Reguluje sposab sterowania jesli jest zbyt
zmienny/wrazliwy lub jesli pojazd ciggle pozostaje poza linig
nawigaciji.

Wyprzedzanie kierunku. Uzywany w trybie nawigacji prosto A-B
aby wyregulowa¢ podejécie pojazdu do linii.

Ogodlne sterowanie

lkona Opis

®

Przycisk start. Daje dostep do opcji menu start w tym:
ustawienia urzadzenia, widok pojazdu, widok pola, nawigacja
RealView, widok zadania oraz monitorowanie belki.

AV

Przyciski powigksz/zmniejsz. Dopasowujg ustawienia
powiekszenia widoku pojazdu i widoku pola.

+_

lkony plus i minus. Uzywane do zwigkszenia lub zmniejszenia
ustawionych warto$ci.

<

Czerwony = sprawdz lewo lub zacznij test w lewo.
Zielony = sprawdz prawo lub zacznij test prawej strony.

AV

lkony géra dét. Uzywane do zmiany ustawien lub zwigkszenia
lub zmniejszenia warto$ci ustawienia.

BEE

Swiatto stop. Zielone $wiatlo = rozpocznij testowanie,
Czerwone $wiatto = zatrzymaj testowanie, Szare = testowanie
wyltgczone

FezzloK

Zakoncz i OK. Oba sa uzywane do zakoriczenia zadania.




E Opcje widoku pola

lkona Opis

Ikony paska stanu Tryb nawigacji. Nacisnij aby wybra¢ tryb nawigacji. Tryby D Zaznacz granicg. IUst.aIa obszar dziatania i okres| .obsza.r
wykluczony. Granica jest ustalana po zewngtrznej stronie

obejmujg prost A-B, akrzywion A—B, ; RO
lkona Opis muja prosty zaiqzywiony przejazdu. Szary = GPS jest niedostepny
okrezny i ostatni przejazd @ﬂ lub brak trybu

Status funckgji “FieldPilot". E @ Zakoncz granice. Konczy proces ustawiania granicy. Granice

@ Opcje widoku pojazdu
lkona Opis

B C Ekrany nawigadji

Q

lkona = wigczony. Brak ikony = wytgczony. o moga by¢ réwniez zamkniete poprzez przejazd do wnetrza
nawigacji . szerokosci pokosu punktu startowego. Szare = minimalny dystans
Tryb nawigaciji. . . . nie zostat przejechany.
L ) . o Punkt A @. Wcisnij aby zaznaczyé pierwszy punkt linii - - - - - - —
@ Prosta nawigacja A-B. Zapewnia prosta linie nawigacyjng poczatkowej. Anuluj granice. Anuluje ustalanie granic na nowej mapie (jesli
oparta na punktach odniesienia Ai B. Q zostata ustalona).
- . . . - Punkt B . Wcisnij aby zaznaczy¢ punkt koricowy linii
N ki A-B.Z k » o
@ o a;/\:lga:éa“ﬁ r:zm'zga-ne' ( A_aBr;ewma zakzywiona nawigacie @ u poczatkowej. Szare = nie przejechano jeszcze minimalnego @ m Zaznacz punkt 4. Ustala punkt w lokalizacji pojazdu. Szary =
P q . gacyjnej . ’ o dystansu. GPS jest niedostepny.
Ei‘:’dg;ﬁﬁ;ggéﬂ:'ﬁs azwzr!:’rr:at\:’z' 9:;1@ (:okola punktu w Anuluj punkt A. Anuluje proces zaznaczania punktu A. Wrd¢ do punktu. Podaje odlegto$¢ do ustalonego punktu.
A egu. @ Przywraca wcze$niejsza linie A-B (jesli byta ustalona). G (przetacz na widok pojazdu aby nawigacja wrdcita do
Nawigacja ostatniego przejazdu. Konsola wykryje najblizszy — — — — ustalonego punktu).
przystajacy pokos i w oparciu o niego ustali nawigacje. @ PT?ES;”'QC'G A+. Zmienia biezaca linig na pozycjg biezacq Anuluj punkt. Usuwa zaznaczony punkt
ojazdu. . .
Brak nawigacji. Powoduje wytaczenie nawigacji. lkony nie bedg Pl @
wyswietlane. D Zaznacz granice. Ustala obszar oprysku i okresla strefe nie - - - — -
Status ‘BoormPlof g objeta opryskiem. Granica jest ustalona na zewnarz przejazdu P ﬁ Powieksz. Ikona lub przycisk ogranicza wyswietlany na ekranie
: strefy oprysku. Szare = GPS jest niedostepny N obszar.
A A Czenwony = wylaczony/manuainy, Zakonicz granice. Koriczy proces ustalania granicy. Granice moga, a v Zmniejsz. lkona lub przycisk rozszerza wy$wietlany na ekranie
Ziglony = automatyczny, E Bz byé zamkniete przez jazde do wnetrza szerokoéci pokosu punktu N obszar.
A Z6tty = wszystko wiaczone, startowego. Szare = nie przejechano minimalnego dystansu.

Anuluj granice . Anuluje proces ustalania granicy mapy.

@ Widok ogolny. Powigksza widok na najszerszy z mozliwych.
Przywraca poprzednig granice (jesli zostata zaznaczona).

Brak ikony = pojedyncza sekcja belki (brak kabla typu
“SmartCable” lub zainstalowanego w systemie SDM).

Pan. Pozwala operatorowi na koncentracje na okreslonych

Status obszaru ograniczonego. lkony i przyciski powigksz/zmniejsz dopasowuja widok pojazdu obszarach bez poruszania pojazdu. Strzafki na ekranie
Granica zewnetrzna = obecnie przemieszczamy sie poza I;;&:isektywe do horyzontu 2 widoku pojazdu do widoku 2 przesuwajg widok (dot, lewo, prawo, gora) w

obszarem ograniczonym. odpowiednim kierunku.

Anuluj pan. Anuluje ogniskowa i przywraca widok normalny.

Granica wewnetrzna = obecnie przemieszczamy si¢ wewnatrz

obszar ograniczonego. Pilot belki. Wybiera tryb pilota belki.

Szare = GPS jest niedostepny

© @

abZdr
Pl V0

Brak ikon = nie ustalono granicy.
Status GPS.

Czerwony = brak GPS,

Z6tty = tylko GPS,

Zielony = DGPS,WAAS/RTK,

Brzoskwiniowy = ruch posuwisty, droga czysta

=X
=2
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lkona

Opcje nawigacji — widok rzeczywisty

Opis
Pefen widok. Usuwa ikony i paski z ekranu. Nawigacja video i
kat skretu beda nadal widoczne.

Nawigacja wideo. Umieszcza trojwymiarowe linie na widoku
video w celu pomocy nawigacyjnej.

Kat skretu. Wyswietla kierunek w ktérym nalezy skreci¢
kierownica.

Wybér kamery video. Wybiera jedng z o$miu kamer gdy system
VSM jest podtaczony.

Tryb przedzielonego ekranu. Wybiera jeden z dwoch zestawow
czterech wejs¢ kamery (A/B/C/D lub E/F/G/H) aby podzieli¢ ekran
na 4 niezalezne wejscia sygnatu video.

AV

lkony géra i dét. Uzywane do dopasowania linii nawigacyjnych
do widoku kamery. Przyciski powieksz/zmniejsz nie dopasowujg
tych linii.

O Widok roboczy

lkona Opis

o=

Dane robocze. Pozwala na usuniecie wszystkich biezacych
danych roboczych, danych dotyczacych obszaréw zamknietych
i licznikow.

Nacisnij $mietnik o aby usuna¢ zaznaczone.

Zapisz dane.
Zachowuje wszystkie dane ks wraz z plikami PDF @3 ,

KML e (Google Earth) i SHP Eid (ESRI) lub kazdy
indywidualny typ na pamie¢ przeno$na.

ZALACZNIK B - STREFY CZASOWE

Africa

Abidjan
Accra
Addis Ababa
Algiers
Asmara
Bamako
Bangui
Banjul
Bissau
Blantyre
Brazzaville
Bujumbura
Cairo
Casablanca
Ceuta
Conakry
Dakar

Dar es Salaam
Djibouti
Douala

El Aaiun
Freetown
Gaborone
Harare
Johannesburg
Kampala
Khartoum
Kigali
Kinshasa
Lagos
Libreville
Lome
Luanda
Lubumbashi
Lusaka
Malabo
Maputo
Maseru
Mbabane
Mogadishu
Monrovia
Nairobi
Ndjamena
Niamey
Nouakchott

Ouagadougou
Porto-Novo
Sao Tome
Tripoli

Tunis
Windhoek

America

Adak

Anchorage

Anguilla

Antigua

Araguaina

Argentina - Buenos Aires
Argentina - Catamarca
Argentina - Cordoba
Argentina - Jujuy
Argentina - La Rioja
Argentina - Mendoza
Argentina - Rio Gallegos
Argentina - San Juan
Argentina - Tucuman
Argentina - Ushuaia
Aruba

Asuncion

Atikokan

Bahia

Barbados

Belem

Belize

Blanc-Sablon

Boa Vista

Bogota

Boise

Cambridge Bay
Campo Grande
Cancun

Caracas

Cayenne

Cayman

Chicago

Chihuahua

Costa Rica

Cuiaba

Curacao
Danmarkshavn

Dawson

Dawson Creek
Denver

Detroit

Dominica
Edmonton

Eirunepe

El Salvador
Fortaleza

Glace Bay

Godthab

Goose Bay

Grand Turk
Grenada
Guadeloupe
Guatemala
Guayaquil

Guyana

Halifax

Havana

Hermosillo

Indiana - Indianapolis
Indiana - Knox
Indiana - Marengo
Indiana - Petersburg
Indiana - Vevay
Indiana - Vincennes
Indiana - Winamac
Inuvik

Iqaluit

Jamaica

Juneau

Kentucky - Louisville
Kentucky - Monticello
La Paz

Lima

Los Angeles
Maceio

Managua

Manaus

Martinique
Mazatlan
Menominee

Merida

Mexico City
Miquelon

Moncton

Monterrey
Montevideo
Montreal
Montserrat
Nassau

New York
Nipigon

Nome
Noronha
North Dakota - Center
North Dakota - New Salem
Panama
Pangnirtung
Paramaribo
Phoenix
Port-au-Prince
Port of Spain
Porto Velho
Puerto Rico
Rainy River
Rankin Inlet
Recife

Regina
Resolute

Rio Branco
Santiago
Santo Domingo
Sao Paulo
Scoresbysund
Shiprock

St Johns

St Kitts

St Lucia

St Thomas

St Vincent
Swift Current
Tegucigalpa
Thule
Thunder Bay
Tijuana
Toronto
Tortola
Vancouver
Whitehorse
Winnipeg
Yakutat
Yellowknife

Antarctica

Casey

Davis
DumontDUrville
Mawson
McMurdo
Palmer
Rothera

South Pole
Syowa

Vostok

Arctic

Longyearbyen

Asia

Aden
Almaty
Amman
Anadyr
Agtau
Aqtobe
Ashgabat
Baghdad
Bahrain
Baku
Bangkok
Beirut
Bishkek
Brunei
Calcutta
Choibalsan
Chongging
Colombo
Damascus
Dhaka

Dili

Dubai
Dushanbe
Gaza
Harbin
Hong Kong
Hovd
Irkutsk
Jakarta
Jayapura
Jerusalem

Kabul
Kamchatka
Karachi
Kashgar
Katmandu
Krasnoyarsk
Kuala Lumpur
Kuching
Kuwait
Macau
Magadan
Makassar
Manila
Muscat
Nicosia
Novosibirsk
Omsk

Oral

Phnom Penh
Pontianak
Pyongyang
Qatar
Qyzylorda
Rangoon
Riyadh
Saigon
Sakhalin
Samarkand
Seoul
Shanghai
Singapore
Taipei
Tashkent
Thilisi
Tehran
Thimphu
Tokyo
Ulaanbaatar
Urumai
Vientiane
Vladivostok
Yakutsk
Yekaterinburg
Yerevan

Atlantic

Azores
Bermuda



Canary

Cape Verde
Faroe

Jan Mayen
Madeira
Reykjavik
South Georgia
St Helena
Stanley

Australia

Adelaide
Brisbane
Broken Hill
Currie
Darwin
Eucla
Hobart
Lindeman
Lord Howe
Melbourne
Perth
Sydney

Europe

Amsterdam
Andorra
Athens
Belgrade
Berlin
Bratislava
Brussels
Bucharest
Budapest
Chisinau
Copenhagen
Dublin
Gibraltar
Guernsey
Helsinki
Isle of Man
Istanbul
Jersey
Kaliningrad
Kiev
Lisbon
Ljubljana
London
Luxembourg

Madrid
Malta
Marighamn
Minsk
Monaco
Moscow
Oslo

Paris
Podgorica
Prague
Riga
Rome
Samara
San Marino
Sarajevo
Simferopol
Skopje
Sofia
Stockholm
Tallinn
Tirane
Uzhgorod
Vaduz
Vatican
Vienna
Vilnius
Volgograd
Warsaw
Zagreb
Zaporozhye
Zurich

Indian

Antananarivo
Chagos
Christmas
Cocos
Comoro
Kerguelen
Mahe
Maldives
Mauritius
Mayotte
Reunion

Pacific

Apia
Auckland
Chatham

Easter
Efate
Enderbury
Fakaofo
Fiji
Funafuti
Galapagos
Gambier
Guadalcanal
Guam
Honolulu
Johnston
Kiritimati
Kosrae
Kwajalein
Majuro
Marquesas
Midway
Nauru
Niue
Norfolk
Noumea
Pago Pago
Palau
Pitcairn
Ponape
Port Moresby
Rarotonga
Saipan
Tahiti
Tarawa
Tongatapu
Truk

Wake
Wallis

ZALACZNIK C - FABRYCZNE ZAKRESY |
USTAWIENIA

>,
Ustawienia

oA .
¢ Ustawienie systemu

Ikona Opis Ustawienia Zakres
fabryczne
oD Rozmieszczenie LED. 0,46 m 0,01-30m
[
Tryb wyswietlacza Pojazd
ax» " )
Jasnos$¢ LED 50 0-100
Jednostki us
Illlllllllll
f Jezyk Angielski
<
\ Strefa czasowa America - Chicago
)
v Typ GPS Tylko GPS
/h'J
— Port GPS. Wewnetrzny
‘ Glosnose 50 0-100
Jasno$¢ ekranu LCD 50 0-100
a Zrzut ekranowy Wytaczone
Kamery Normalnie

A

@ Ustawienie BoomPilot/pojedyncza belka

Ikona Opis

Ustawienia Zakres
fabryczne

Natozenie 100%

<>
@ Opo6znienie wi. 10s 0,0-10,0

sekund

Opdznienie wyt. 10s 0,0-10,0
sekund

Szeroko$¢(i) sekcji belki. | 0,9 m 0,9-750m

X ll08¢ sekcji belki 1 1-15
A
—

Ustawienie pojazdu

Ikona Opis Ustawienia Zakres
fabryczne

m ;I} Typ pojazdu Przednia 0$
T Wysoko$¢ anteny 3,8m 0,0-10,0m
o

- _ - | Kierunek do belki W przéd

0000
( lH| Odlegtos¢ przesuniecia 0,0m 0,0-50,0m

00 belki

&
£+ Ustawienia zyroskopowego
modutu przechytu

Ustawienia
fabryczne
& Korekta przechytu wt. wh.
2 T
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\B» Ustawienie funkeji FieldPilot ZALACZNIK D = SPECYFIKACIA
J URZADZENIA
lkona Opis Ustawienia Zakres
Autopilot wh.
Wymiary Matrix 570G 161,5 mm x 149,1 mm x 58,4 mm
Czestotliwosé zaworu 175 1-5000 Matrix 840G 27,0x 18,0 6,0 cm
Waga Matrix 570G 0,794 kg
@ Minimalny lewy cykl 0,0 0,0-500 Matrix 840G 1,06 kg
s.2. roboczy Zlaczka PWR/CAN 8 pinéw Conxall
-y Minimalny prawy cykl 0,0 0,0-50,0 Kamera 5 pinow Conxall
S.=. roboczy Predkosé/czujnik | 4 lub 8 pinéwConxall
Maksymalny cykl roboczy | 100 25-100 Srodowisko Magazynowanie | -10 do +70°C
Dziatanie 0do +50°C
‘ Regulacja przyblizona 25,0 1,0-100,0 Wilgotnoéé 90% brak kondensacji
Wyswietlacz Matrix 570G 320 x 240rozdzielczo$¢
@ Regulacja doktadna 25,0 1,0-100,0 14,5 cm
bt Matrix 840G 800 x 600 rozdzielczos¢
W’ Strefa martwa 1 1-10 21,3cm
Wejscie/wyjscie UsB 2,0
<§ Wyprzedzanie kierunku 4,0 0,0-10,0 Zasilanie <9watdla12VDC




MATRIX

INSTRUKCJA UZYTKOWNIKA

Nawigacja Matrix: cechy specjalne
+ Nawigacja przez video - widok rzeczywisty (RealView™)
— Nawigacja natozona na obraz video
- Tylko nawigacja
— Tylko obraz video

Ekran czytelny w ciggu dnia

tatwa w obstudze nawigacja w grafice 3D

Obstuga map/eksport danych

TeeJet Technologies Poland
Ul. Mickiewicza 35

60-837 Poznan

Poland
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