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Radi Vase sigurnosti

Osnovne sigurnosne upute

1 Radi Vase sigurnosti
1.1 Osnovne sigurnosne upute
Pozorno procitajte slijedece sigurnosne upute, prije no $to uporabite uredaj prvi put.
A = Proitajte upute za uporabu poljoprivrednog uredaja, kojeg moZete upravljati pomoéu aplikacije.
1.2 Propisana uporaba
Softver se smije koristiti samo zajedno sa poljoprivrednim uredajima i strojevima. Softver se smije
koristiti samo izvan javnih cesta, za vrijeme poljskog rada.
1.3 Struktura i znaéenje uputa upozorenja

Sve sigurnosne upute, koje ¢ete pronadi u ovim uputama za uporabu, stvaraju se prema slijede¢em
uzorku:

/\ UPOZORENJE

Ova signalna rije¢ oznaGava opasnosti sa srednjim rizikom, koje mogu imati za posljedicu smrt li
teSke tjelesne ozljede, ukoliko se ne izbjegnu.

/\ OPREZ

Ova signalna rije¢ oznaCava opasnosti koje mogu imati za posljedicu lagane ili srednje tjelesne
ozliede ako se ne izbjegnu.

Primjer

1.4

30302432a-02-HR

NAPOMENA

Ova signalna rije¢ oznaCava opasnosti koje mogu imati za posljedicu materijalnu Stetu ako se ne
izbjegnu.

Postoje radnje, koje se izvode u viSe koraka. Kada kod jednog od ovih koraka postoji rizik, pojavljuje
se sigurnosna uputa izravno u uputi za radnju.

Sigurnosne upute uvijek stoje izravno ispred riziénog koraka radnje i isti€u se masnim slovima i
jednom signalnom rijedi.

1. NAPOMENA! Ovo je jedna uputa. Upozorava Vas od jednog rizika, koji postoji kod
slijedeéeg koraka radnje.

2. Rizi¢an korak radnje.

Zahtjevi upuéeni korisniku
= Naucite propisno upravljati terminalom. Nitko ne smije upravljati terminalom, prije no $to prodita
ove upute za uporabu.
= Pro€itajte i pozorno se pridrzavajte svih sigurnosnih uputa i uputa upozorenja u ovim uputama za
uporabu i u uputama priklju¢enih strojeva i uredaja.

V18.20201207 7



Tokovi upravljanja

Kada koristite samo paralelno vodenje

2 Tokovi upravljanja

U ovom poglavlju naci cete preglede nacina djelovanja koji ¢e Vam pomoci da obradite polje s
pomocu aplikaciie TRACK-Leader. Iz ovih pregleda saznajte koje korake moZete izvoditi jedan za
drugim i u kojim su to poglavljima detaljno objadnjeni.

Prije nego Sto po¢nete, morate konfigurirati softver. Konfiguracija je opisana u poglavlju Konfiguracija
[— 87]i u uputama za uporabu terminala. Ako prvi put upravljate terminalom, konfigurirajte terminal i
aplikaciju TRACK-Leader, a zatim se vratite ovom poglaviju.

Moguéi su sliedeéi scenariji primjene:

1. TRACK-Leader za jednostavno paralelno vodenje. Na primjer: TRACK-Guide bez dodatnih
aplikacija.

2. TRACK-Leader za paralelno vodenje i aktiviranje sekcije. Na primjer: TOUCH1200 s SECTION-
Controlom

3. TRACK-Leader za paralelno vodenije i istodobnu regulaciju koli¢ine putem shp aplikacijske karte.

4. Obrada naloga s nalozima u formatu ISO XML.

2.1 Kada koristite samo paralelno vodenje

Ovo je poglavlje zanimljivo za Vas ako imate jednostavan sustav bez ISOBUS Jobrechnera. Na
primjer, terminal TRACK-Guide Ill bez dodatnih aplikacija. Drugim terminalima moZete takoder
upravljati nakon ovog toka upravljanja, dok ne priklju¢ite ISOBUS Jobrechner i aplikacija ISOBUS-TC
ostane u radnom modusu ,Standardni*.

1. Vozite na polje.

2. Ako je ovo polje ve¢ obradeno u proSlosti, ucitajte podatke toga polja. [— 81] Ako Zelite obraditi
novo polje, morate osigurati da ne postoje drugi ucitani podaci polja. U to slu¢aju, morate
odbaciti otvoreni zapis. [— 85]

3. Ako imate aplikacijsku kartu, mozete je uvesti sada. Vidi: Ako radite sa shape aplikacijskim
kartama [— 9]

4. U aplikaciji ,Virtual ECU“ moZete aktivirati virtualni Jobrechner koridtenog stroja. Vise informacija
o0 tome moZete naci u uputama za uporabu terminala.

5. Pokrenite novu navigaciju. [— 23]
6.  Provjerite je li terminal pravilno prepoznao smjer voznje. [— 26]

7. U slu€aju da koristite GPS prijamnik, koji radi sa EGNOS ili WAAS, postavite referentnu tocku
[— 28]

8. Prema zadanim postavkama aktiviran je navigacijski mod ,Paralelno®. Ako ne Zelite raditi u
ravnim paralelnim prijevozima, promijenite navigacijski mod. [— 44]

9. Ako Zelite raditi s preklapanjima, postavite Zeljeni razmak izmedu navigacijskih linija [— 42].
10. Pokrenite snimanje. [— 48]

11. Postavite prvu liniju AB [— 36].

12. Obuhvatite granicu polja [— 30] (opcionalno).

13.  Ako Zelite uvratine zasebno obradivati, aktivirajte ih. [— 48]

14. Obradite polje u paralelnim prijevozima. Za to mozete koristiti svjetlosnu gredu [— 47] ili sustav
upravljanja.

8 V18.20201207 30302432a-02-HR



2.2

2.3

2.31
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15.
16.
17.

Tokovi upravljanja

Kada koristite SECTION-Control

Ako se pribliZite prepreci, moZete oznaditi njen polozaj. [— 51]
Nakon posla spremite podatke. [— 81]

Kopirajte podatke na USB-memoriju [— 83], za spremanje na raCunalo ili za promatranje s
TRACK-Guide-Desktop [— 85].

Kada koristite SECTION-Control

Ovo poglavlje je za Vas interesantno, kada imate stroj sa ISOBUS-Jobrechner-om i Zelite, da
SECTION-Control upravlja sekcijom stroja.

1.
2.

10.
1.
12.
13.
14.

15.
16.
17.

Vozite na polje.

Ako je ovo polje ve¢ obradeno u proSlosti, ucitajte podatke toga polja. [— 81] Ako Zelite obraditi
novo polje, morate osigurati da ne postoje drugi ucitani podaci polja. U to slu¢aju, morate
odbaciti otvoreni zapis. [— 85]

Ako imate aplikacijsku kartu, moZete je uvesti sada. Vidi: Ako radite sa shape aplikacijskim
kartama [— 9]

Ako ste Jobrechner po prvi puta prikljucili na terminal, provjerite postavke u maski ,Postavke® |
+SECTION-Control* [— 90]. Posebno pazite na parametre ,Vrsta stroja“, ,Tromost uklju¢ena"“ i
»rromost iskljuéena®.

Pokrenite novu navigaciju. [— 23]
Provjerite je li terminal pravilno prepoznao smjer voznje. [— 26]

U slucaju da koristite GPS prijamnik, koji radi sa EGNOS ili WAAS, postavite referentnu tocku.
[— 28]

Prema zadanim postavkama aktiviran je navigacijski mod ,Paralelno®. Ako ne Zelite raditi u
ravnim paralelnim prijevozima, promijenite navigacijski mod. [— 44]

Ako Zelite raditi s preklapanjima, postavite Zeljeni razmak izmedu navigacijskih linija [— 42].
Aktivirajte automatski mod [— 54] od SECTION-Control ili ruéno upravljajte strojem.
Postavite prvu liniju AB. [— 36]

Obuhvatite granicu polja [— 30] (opcionalno).

Oznadite uvratine [— 48] (opcionalno).

Obradite polje u paralelnim prijevozima. Za to moZete koristiti svjetlosnu gredu [— 47] ili sustav
upravljanja.

Ako se pribliZite prepreci, moZete oznaciti njen polozaj. [— 51]
Nakon posla spremite podatke. [— 81]

Kopirajte podatke na USB-memoriju [— 83], za spremanije na raCunalo ili za promatranje s
TRACK-Guide-Desktop [— 85].

Ako koristite i ISOBUS-TC

Ako radite sa shape aplikacijskim kartama

Ako radite s aplikacijskim kartama u formatu shp, morate poduzeti sliede¢e korake:

V18.20201207 9



Tokovi upravljanja

Ako koristite i ISOBUS-TC

1. Kreirajte polje u aplikaciji ISOBUS-TC. U glavnim uputama terminala u poglavlju ISOBUS-TC
mozete pronaci upute za to.

2. Ucitajte aplikacijsku kartu polja u ISOBUS-TC.
3. Aktivirajte polje u aplikaciji ISOBUS-TC.

4. Potom pratite opise iz jednog od sljedec¢ih poglavlja:
a) Kada koristite samo paralelno vodenje [— 8]
b) Kada koristite SECTION-Control [— 9]

Polje nemojte spremati nakon rada. Umjesto toga zavrsite obradu polja u aplikaciji ISOBUS-TC.

2.3.2 Ako koristite ISOBUS-TC u standardnom nacinu rada
Mozete koristiti ISOBUS-TC u standardnom nacinu rada za upravljanje poljem.
Da biste mogli koristiti ISOBUS-TC u standardnom nacinu rada, trebate uCiniti sljedece korake:

1. Kreirajte polje u aplikaciji ISOBUS-TC. U glavnim uputama terminala u poglavlju ISOBUS-TC
mozete pronaci upute za to.

2. Aktivirajte polje u aplikaciji ISOBUS-TC.

3. Potom pratite opise iz jednog od sliedecih poglavija:
a) Kada koristite samo paralelno vodenje [— 8]
b) Kada koristite SECTION-Control [— 9]

233 Ako koristite ISOBUS-TC u prosirenom nac¢inu rada

Ako svoje naloge ISO XML Zelite planirati na ra¢unalu uz pomo¢ terenskog dnevnika za polje (FMIS)
i potom obradivati uz pomo¢ terminala, onda morate za to koristiti aplikaciju ISOBUS-TC.

U tom sluéaju ne morate spremiti podatke u aplikaciji TRACK-Leader. Svi podaci koji nastaju prilikom
rada, izravno se prenose na ISOBUS-TC i spremaju u datoteci ,taskdata.xml*.

Najvec¢a razlika u normalnom upravljanju lezi na po¢etku i zavrSetku navigacije, kao i lokaciji
memorije podataka. Ostalim funkcijama se upravlja, kako je opisano u ovoj uputi za uporabu.

1. Prikljucite ISOBUS Jobrechner na ISOBUS ili aktivirajte virtualni Jobrechner u aplikaciji Virtual
ECU.

2. Otvorite aplikaciju ISOBUS-TC.
3. Pokrenite nalog. Slijedite upute za uporabu ISOBUS-TC.

4. Ako je nalog pokrenut, otvorite aplikaciju TRACK-Leader. Navigacija se treba automatski
pokrenuti. Ako ne, pokrenite je ruéno.

5. Potom pratite opise iz jednog od sljedecih poglavlja:
a) Kada koristite samo paralelno vodenje [— 8]
b) Kada koristite SECTION-Control [— 9]

10 V18.20201207 30302432a-02-HR



3 O ovim uputama za uporabu
3.1 Podruéje vazenja

3.2

3.3

3.4
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0 ovim uputama za uporabu

Podrucje vazenja

Ove upute za uporabu vaze za sve module primjene TRACK-Leader od Miiller-Elektronik.

Verziju softvera, od koje ove upute za uporabu vaze, pronaci ¢ete u impressumu.

Ciljna grupa ovih uputa za uporabu

Ove upute za uporabu su usmjerene na korisnika softvera TRACK-Leader i pripadajucih dodatnih

modula.

Struktura uputa za rukovanje

Upute za rukovanje ¢emo Vam objasniti korak po korak, kako odredene radove moZzete izvrsiti sa

proizvodom.

U ovim uputama za uporabu koristili smo slijedec¢e simbole, kako bi oznaili upute za rukovanje:

Vrsta prikaza

Znacenje

Kada su navedeni preduvjeti, morate ispuniti
preduvjete, prije no §to izvrSite jednu radnju.

1. Radnje, koje morate izvrsiti jedna za drugom.
2,
= Rezultat radnje.

Ovo se dogada, kada izvrSavate jednu radnju.
= Rezultat upute za rukovanje.

Ovo se dogada, kada slijedite sve korake.
4| Preduvjeti.

Struktura uputnica

Kada u ovim uputama za uporabu postoje uputnice, uvijek izgledaju kako slijedi:

Primjer jedne uputnice: [— 11]

Uputnice prepoznajte na kvadratnim zagradama i jednoj strelici. Broj nakon strelice pokazuje Vam na
kojoj strani poCinje poglavlje, u kojem trebate Citati dalje.

V18.20201207

1"




Opis proizvoda

Opis ucinka

4 Opis proizvoda

TRACK-Leader je jedan suvremeni sustav, koji pomaze vozacu poljoprivrednog vozila da vozi u
toéno paralelnim tragovima na polju.

Sustav je modularno izgraden i korisnik moze prosiriti sa daljim funkcijama.

4.1 Opis uéinka
Raspolozive funkcije softvera zavise od toga za koje module ste aktivirali licencu.

Postoje dvije vrste modula:
= Osnovni modul; Preduvijet za dodatne module.

- TRACK-Leader
= Dodatni moduli: Mogu se slobodno sastavljati.
SECTION-Control
TRACK-Leader AUTO
TRACK-Leader AUTO CLAAS
TRACK-Leader TOP
TRAMLINE-Management

411 TRACK-Leader
Vrsta modula: Osnovni modul. Ovo je preduvjet za sve druge module.

Preduvijeti Kako bi koristili ovaj modul, morate ispuniti slijedece preduvjete:
= Plugin ,TRACK-Leader" mora biti aktiviran.
= Licenca ,TRACK-Leader" mora biti aktivirana.

Kako bi saznali, kako trebate aktivirati plugin i licencu, pro€itajte upute za sastavljanje i uporabu
terminala.

Funkcije Slijedece funkcije ¢ete dobiti nakon aktiviranja:
= Prikaz paralelnih navigacijskih linija.
= Prikaz paralelnih navigacijskih linija u uvratini.
= Registracija smetnji, koje se nalaze na polju.
= Upozorenje na prepreke.
= Upozorenje od dostizaganja granice polja.
= Pohranjivanje rezultata rada u dva formata.

preklapanja.

4.1.2 SECTION-Control
Vrsta modula: dodatni modul.

Sa SECTION-Control moZete sa prikljuéenim Jobrechner-om navesti, koje dijelove poljoprivrednog
uredaja on treba iskljuciti, kako bi radio bgez preklapanja. Ovo mogu biti na primjer sekcije kod
mlaznice za polje.

Preduvjeti Kako bi koristili ovaj modul, morate ispuniti slijedece preduvjete:
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Funkcije
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Preduvjeti
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41.4

Preduvijeti

Funkcije

41.5
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Opis proizvoda

Opis ucinka

= Plugin ,TRACK-Leader" mora biti aktiviran.

= Licenca ,TRACK-Leader" mora biti aktivirana.

= Licenca ,SECTION-Control* mora biti aktivirana.

= Terminal mora biti prikljuéen na jedan ISOBUS-Jobrechner, kojeg podupire SECTION-Control ili
na SC-Box od Miiller-Elektronik.

= |ISOBUS-Jobrechner mora biti konfiguriran.

Slijedece funkcije ¢ete dobiti nakon aktiviranja:
= GPS-podupire uklju€ivanje sekcije krila.

TRACK-Leader TOP

Vrsta modula: dodatni modul.

Sa TRACK-Leader TOP mozete navesti upravijackom Jobrechner-u od tvrtke Reichhardt, kako treba
upravljati vozilom, kako bi mogao slijediti preko TRACK-Leader postavljene navigacijske linije.

Kako bi koristili ovaj modul, morate ispuniti slijedece preduvjete:
= Plugin ,TRACK-Leader" mora biti aktiviran.
= Licenca ,TRACK-Leader" mora biti aktivirana.
= Licenca ,TRACK-Leader TOP* mora biti aktivirana.
= Upravljacki jobrechnera mora biti montiran na traktoru, instaliran i konfiguriran.

— TRACK-Leader TOP radi samo sa upravljackim jobrechner-om tvrtke Reichhardt: Steering
ECU PSR, od verzije softvera 02.173.8.

= Na upravljaékom jobrechner-u mora biti aktivirana podrska za TRACK-Leader TOP.

Slijedece funkcije ¢ete dobiti nakon aktiviranja:
= Automatsko upravljanje vozila uzduz postavljenih navigacijskih linija.

TRACK-Leader AUTO®

Vrsta modula: dodatni modul.

TRACK-Leader AUTO omogucuje komunikaciju izmedu aplikacije TRACK-Leader i automatskog
upravljanja s pomodu sliedecih sustava:

» TRACK-Leader AUTO® EZ-Pilot Pro

= TRACK-Leader AUTO® eSteer

= TRACK-Leader AUTO® ISO

= TRACK-Leader AUTO® Pro

Kako bi koristili ovaj modul, morate ispuniti slijedece preduvjete:
= Plugin ,TRACK-Leader mora biti aktiviran.
= Licenca ,TRACK-Leader‘ mora biti aktivirana.
= Licenca ,TRACK-Leader AUTO" mora biti aktivirana.

Slijedece funkcije ¢ete dobiti nakon aktiviranja:
= Automatsko upravljanje vozila uzduz postavljenih navigacijskih linija.

TRACK-Leader AUTO® CLAAS

Vrsta modula: dodatni modul.

TRACK-Leader AUTO CLAAS omogucuje komunikaciju izmedu aplikacije TRACK-Leader i
automatskog upravljanja s pomocu sljedeéih sustava:
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Opis proizvoda

Koristenje testne licence

Preduvjeti

Funkcije

4.1.6

Preduvjeti

Funkcije

4.2

4.3

14

= TRACK-Leader AUTO® eSteer
= TRACK-Leader AUTO® ISO
= TRACK-Leader AUTO® Pro

Kako bi koristili ovaj modul, morate ispuniti slijedece preduvjete:
= Plugin ,TRACK-Leader mora biti aktiviran.
= Licenca ,TRACK-Leader" mora biti aktivirana.
= Licenca ,TRACK-Leader AUTO" mora biti aktivirana.
= Licenca aplikacije ,TRACK-Leader AUTO CLASS" mora biti aktivirana.
= U upravljackom jobrechneru ECU-S1 mora biti konfigurirano CLAAS vozilo.

Slijedece funkcije ¢ete dobiti nakon aktiviranja:
= Automatsko upravljanje vozila uzduz postavljenih navigacijskih linija.

TRAMLINE-Management
Vrsta modula: dodatni modul.

Sa znacajkom TRAMLINE-Management mozete razmjenjivati informacije koje su relevantne za
stvaranje voznog traga izmedu terminala i jednog ISOBUS-Jobrechnera. Osim toga, mozete pustiti
da se vozni tragovi prebacuju na temelju trenutnog GPS polozaja.

Kako bi koristili ovaj modul, morate ispuniti slijedece preduvjete:
= Plugin ,TRACK-Leader“ mora biti aktiviran.
= Licenca ,TRACK-Leader" mora biti aktivirana.
= Licenca za ,TRAMLINE Management mora biti aktivirana.
= PrikljuCeni Jobrechner mora podrzavati uklapanje voznih tragova.
= Prikljuceni Jobrechner mora biti pravilno konfiguriran.

Slijedece funkcije ¢ete dobiti nakon aktiviranja:
= Aktiviranje i deaktiviranje automatskog uklapanja voznih tragova na vasem stroju.
= |zrada voznih tragova s pomoéu funkcijskih simbola u aplikaciji TRACK-Leader.
= Prikaz voznih tragova u aplikaciji TRACK-Leader.

Koristenje testne licence
U isporucenom stanju, nisu aktivirani svi dodatni moduli sa testnom licencom od 50 sati.
Svaki modul moZete testirati 50 sati. Vrijeme istie tek kada ste aktivirali jedan modul.

Nakon isteka 50 sati, sve funkcije se deaktiviraju, ¢ija je testna licenca istekla.

Struktura startne maske

Stratna maska se pojavljuje, kada otvorite aplikaciju TRACK-Leader i kada nije pokrenuta navigacija.
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Opis proizvoda

Informacije u radnoj maski

Startna maska od TRACK-Leader

U startnoj masci moZete:
= Mijenjati na dalje maske.
= Pogledajte softver verziju (Brojevi pored ,TL"i ,NG*)

Upravljacki elementi Simbol funkcije Funkcija

Pokrece navigaciju. [— 23]

Pojavljuje se umjesto funkcijske tipke ,Navigacija“ ako se navigacija
ne moze pokrenuti.

Ako pritisnete ovu tipku, pojavljuje se poruka [— 107] u kojoj je
naveden uzrok.

Otvara masku ,Memorija“. [— 81]

Otvara masku ,Postavke”. [— 87]

4.4 Informacije u radnoj maski

Cim pokrenete navigaciju, pojavijuje se radna maska. Odavde mozete izvaditi sve druge naloge, koje
trebate tijekom radova na polju.

Informacije koje se pojavljuju u radnoj maski razlikuju se prema tome je li aktiviran SECTION-Control.

Radna maska naokn pokretanja, kod uklju¢ene SECTION-Control

@ Podrucje za navigaciju @ Trenutne statusne informacije
@ Radna greda @ Kompas
@ Simbol vozila @ Stanje od SECTION-Control
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Opis proizvoda

Informacije u radnoj maski

Na sljedecoj slici mozete vidjeti, koje druge informacije u radnoj maski se mogu pojaviti tijgkom rada.

Radna maska za vrijeme rada
@ Svjetlosna greda na zaslonu Brojilo i informacije o statusu
@ Napomena prije dostizanja granice polja.

@ Granica polja

@ Navigacijska linija

Strelica simbolizira poloZaj GPS prijamnika

Radna greda

@QE@®

Kompas

Za povecavanje i smanjivanje pregleda u radnoj maski moZete upotrebljavati funkciju zumiranja s dva
prsta. Ako samo zelite premjestiti prikaz, dodimnite bilo koji dio zaslona i povucite prikaz u Zeljenom
smjeru.

Medu ostalim, u radnoj maski prikaz moZete centrirati, pri cemu doticete kompas.

Ako vidite linije u gornjem podrucju maske, prijedite prstom kako biste se prebacivali izmedu razli€itih
prikaza.

Navigacijske linije
Navigacijske linije su pomocne linije, koje vam pomaZzu da paralelno vozite.

Postoje tri vrste navigacijskih linija:
= AB linija - To je prva navigacijska linija. Na zaslonu je uvijek oznagena slovima A i B.
= Aktivirana navigacijska linija - Ovo je navigacijska linija koju vozilo upravo slijedi. Ona je
oznacena plavom bojom.
= Neaktivirane navigacijske linije - navigacijske linije koje nisu aktivirane.

Ako ste odabrali zapis navigacijskih linija, u gornjem podruéju radne maske uvijek éete vidjeti
odabrani zapis i odredeni razmak navigacijskih linija.

Polozaj GPS prijamnika

Srediste sive strelice preko radne grede odgovara polozaju GPS prijamnika.

Radna greda

Radna greda simbolizira poljoprivredni uredaj. Ona se sastoji od viSe Cetverokutnika. Svaki
Cetverokutnik odgovara jednoj sekciji. Boja etverokutnika se moZe mijenjati tijekom rada.

Vidi takoder: Sekcijski prikaz koristiti [— 47]
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Brojilo i informacije o statusu

U ovom podrucju moZzete vidjeti viSe informacija.

Opis proizvoda

Informacije u radnoj maski

Krugovi na dnu maske ukazuju da se mozete prebacivati izmedu viSe prikaza:

1. Povucite prstom preko podrucja brojaca:

= Pojavljuje se sljedeci prikaz.

Brojilo

@ Brzina

@ Zadana vrijednost iz aplikacijske kartice

@ Status sustava automatskog upravljanja

@ Status od SECTION-Control
- AUTO - SECTION-Control upravlja
aktiviranjem sekcije ISOBUS-Jobrechnera.
- MANU - ISOBUS-Jobrechner se ru¢no
upravlja.

®
®

@

Kvalitet GPS-signala

Povrsina:

Na polju bez granice polja: Ve¢ obradena
povrsina.

- Na polju s granicom polja: Ukupna povrsina
polja.

Pojavljuje se samo, kada ste registrirali
granicu polja.

- Povrsina koja se joS$ treba obraditi.

Prikaz radne Sirine sa stanjem sekcija, kod priklju¢enih ISOBUS-Jobrechnera

@ Deaktivirana sekcija

@ Naziv stroja i radna Sirina
@ Ispustena sekcija

V18.20201207
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Opis proizvoda

Upravljacki elementi u radnoj maski

Legenda vizualizirane kolicine ispustanja ili aplikacijska kartica

Naziv legende Legenda
Naziv se navede od Jobrechnera ili od ISO-
XML-naloga.

Granica polja

Granica polja [— 30] pokazuje softveru to¢an polozaj polja i sluzi kao informacija za obra¢un ukupne
povrsine polja.

Vozenje i obradene povrsine

Povrsine iza simbola stroja su oznacene sa zelenom bojom. Zelena boja moze pri tome ovisno od
konfiguracije imati slijede¢e znacenje:
= Vozene povrSine
Kada koristite samo TRACK-Leader, oznacena je samo vozena povrsina. Ona je oznaCena
neovisno od toga, je li stroj kod voZnje povrSinu obradio ili nije.
= QObradene povrsine
Kada koristite SECTION-Control, obradene povrSine budu oznacene. Povrsine, na kojima stroj
vozi, ali ih nije obradio, nece biti oznacene.

Ukoliko zelite, da softver oznaci zeleno samo obradene povrsine, morate uraditi slijedece:
= Aktivirajte SECTION-Control

i
= Montirajte i aktivirajte senzor radnog poloZaja
Senzor radnog poloZaja prepoznaje, da je jedan poljoprivredni uredaj u radnom poloZaju i
prenosi ovu informaciju na terminal.

Status GPS-veze
Pokazuje status DGPS-veze.

Vidi takoder: Provijeriti kvalitet DGPS-signala [— 29]

Upravljacki elementi u radnoj maski

U ovom poglavlju éete pronaéi pregled veéine simbola funkcija koje se mogu pojaviti u radnoj maski i
njihove funkcije.
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Opis proizvoda

Upravljacki elementi u radnoj maski

Simbol funk- | Funkcija / poglavlje s viSe informacija
cije
000 Prikazuje drugu stranicu sa simbolima funkcija.

Izadite iz radne maske i zavrSite s navigacijom ili se prikazuje prva stranica sa
simbolom funkcije.

Prikazivanje simbola funkcije za postavke granica polja

Pojavljuje se dodatni simbol funkcije.

Obuhvatite granicu polja [— 30]

Na navigacijskom ekranu oko polja povladi se crvena linija. To je granica polja.

IzbriSite granicu polja [— 34]

Granica polja se brise.

Otvorite izbor polozaja veze za zapisivanje granica polja

Otvara se odabir u kojem mozete odluciti na kojem poloZaju se mora nalaziti veza
granice polja.

Pokretanje zapisivanja granice polja

Pokrece se zapisivanje granica polja s odabranim poloZajem veze.

Zaustavljanje zapisivanja granice polja

Zaustavlja se i odbacuje zapisivanje granica polja s odabranim poloZajem veze.

Pauziranje zapisivanja granice polja

Pauzira se zapisivanje granice polja s odabranim polozajem grede.

Nastavak zapisivanja granice polja

Nastavlja se zapisivanje granice polja s odabranim poloZajem grede i povladi se
pravac do to¢ke na kojoj je zapisivanje pauzirano.

Zavr3etak zapisivanja granice polja

ZavrSava se zapisivanje granice polja s odabranim polozajem grede i povlaci se
pravac do pocetne tocke zapisa.

Otvorite izbor polozaja veze za zapisivanje ograni¢enih podrucja

Otvara se odabir u kojem mozete odluciti na kojem poloZaju se mora nalaziti veza
ogranitenog podrugja.

Pokretanje zapisivanja ograni¢enog podrucja

Pokrece se zapisivanje ograni¢enog podruja s odabranim polozajem veze.

Zaustavljanje zapisivanja ograniéenog podrucja

Zaustavlja se i odbacuje zapisivanje ograni¢enog podrucja s odabranim poloZajem
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Opis proizvoda

Upravljacki elementi u radnoj maski

Simbol funk- | Funkcija / poglavlje s viSe informacija
cije

veze.

Pauziranje zapisivanja ograniene povrsine

Pauzira se zapisivanje ograni¢ene povrsine s odabranim poloZajem grede.

Nastavak zapisivanja ograni¢ene povrsine

Nastavlja se zapisivanje ograni¢ene povrSine s odabranim poloZajem grede i
povladi se pravac do tocke na kojoj je zapisivanje pauzirano.

Zavr3etak zapisivanja ograni¢ene povrsine

ZavrSava se zapisivanje ograni¢ene povrsine s odabranim poloZajem grede i
povladi se pravac do pocetne toCke zapisa.

Pokrenite snimanje snimljenih tragova [— 48]

Simboli funkcije pojave se samo kada je SECTION-Control deaktiviran i kada
nemate senzor radnog polozaja.

Prekinuti oznacavanje obradene povrsine

Promijenite radni modus SECTION-Control [— 54]
SECTION-Control mijenja radni modus.

Obradite uvratinu [— 48]

Simbol je deaktiviran jer nedostaje granica polja.

Obradite uvratinu [— 48]

Pozovite masku u kojoj moZete definirati uvratinu.

Stvaranje AB-linije [— 36]
Tocan izgled zastava ovisi o tome koji je navigacijski mod aktiviran.

Postavlja se tocka A AB-linije.

Obrisati navigacijske linije [— 41]
Pritisnite funkcijsku tipku za tri sekunde.

Navigacijske se linije briSu.

Promijeniti prikaz radne maske

Cijelo se polje prikazuje.

OkruZenje se vozila prikazuje.

Na ekranu se mijenja izmedu dva prikaza: "Karta stvarnih vrijednosti" i "Obradene
povrSine" [— 54]
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Opis proizvoda

Upravljacki elementi u radnoj maski

Simbol funk-
cije

Funkcija / poglavlje s viSe informacija

Izaberite navigacijski mod [— 44]

Pojavljuje se maska za konfiguraciju navigacijskih linija.

Stvaranje alternativne AB-linije [— 46]

Tocan izgled ovisi 0 tome koji je navigacijski mod aktiviran.

Prepoznavanje pravca kretanja [— 26]

Mijenja se usvojen smjer voznje.

Vise funkcija:
= Postavite razmak izmedu navigacijskih linija [— 42]
= Postavite interval navigacijskih linija [— 42]
= Postavite interval mod [— 43]
= Konfiguriranje TRACK-Leader AUTO® [— 104]

3D prikaz se aktivira

2D prikaz se aktivira

Obuhvatite prepreke [— 51]

Pojavljuje se maska s registracijom smetniji.

Ako se pojavi ova strelica, sustav pretpostavlja da se vozilo kre¢e prema naprijed.
[— 26]

Kada pritisnete, mijenja se usvojeni smjer voznje.

Ako se pojavi ova strelica, sustav pretpostavlja da se vozilo kreée unatrag. [— 26]

Kada pritisnete, mijenja se usvojeni smjer voznje.

Pomijerite navigacijske linije [— 41]
(drzati 3 sekunde pritisnuto)

Pomijerite navigacijske linije na aktualni polozaj vozila.

Pojavljuju se simboli funkcije za postavljanje referentne tocke [— 28] i za
kalibraciju GPS signala:

Promjena radnog modusa sustava TRAMLINE-Management [— 78]

TRAMLINE-Management mijenja radni modus

Premje$tanje voznog traga na sljedeéi prijelaz [— 79]

Premje$tanje voznog traga na prethodni prijelaz [— 79]
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Opis proizvoda

Upravljacki elementi u radnoj maski

Simbol funk-
cije

Funkcija / poglavlje s viSe informacija

Inverzija AB-linije za TRAMLINE-Management [— 79]
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Osnove upravljanja

Prvo pustanje u pogon

5 Osnove upravljanja
5.1 Prvo pustanje u pogon
Postupak 1. Pokrenite terminal.
2. U izbornom meniju dodirnite simbol
= Aplikacija TRACK-Leader se pojavljuje u glavnom prozoru:
5.2 Pokrenite navigaciju

Moguci problemi

5.2.1
Postupak

30302432a-02-HR

Postoje dva nacina za pokretanje navigacije:
= |z aplikacije TRACK-Leader. [— 23]
= |z aplikacije ISOBUS-TC, kada radite s ISO-XML nalozima. [— 25]

Ako ne mozete pokrenuti navigaciju, jer se u startnoj maski pojavljuje zasivljeni simbol ,onda
to moZe imati sljiedece uzroke:
= Prerano se pokuSali pokrenuti navigaciju. Nakon ponovnog pokretanja i nakon prikljucka
Jobrechnera terminal treba nekoliko sekundi da bi stvorio komunikaciju sa svim komponentama.
Nakon toga se ponovno pojavljuje tipka ,Navigacija“.
= Radite bez ISO-XML naloga, ali u aplikaciji ISOBUS-TC aktiviran je ,Napredni“ parametar ,Radni
modus®.
= Radite sa ISO-XML-nalozima i nemate pokrenut nalog.
= Prikljucili ste terminal na novi ISOBUS Jobrechner bez ponovnog pokretanja terminala.
= U aplikaciji Tractor-ECU deaktivirali ste parametar ,Veza s ISOBUS-TC-om?*“. (Dojava o
pogresci: Nije postavljen raspored uredaja.)
= Istekla je valjanost jedne od testnih licenci: TRACK-Leader ili SECTION-Control

Start u TRACK-Leaderu - bez ISOBUS-TC-a
M Ako radite s jednim ISOBUS Jobrechnerom, on mora biti prikljucen na ISOBUS.
M Ako radite bez ISOBUS Jobrechnera, u aplikaciji Virtual ECU morate aktivirati virtualni

Jobrechner. Vide informacija o tome mozete pronaéi u uputama za uporabu terminala.

M U aplikaciji ISOBUS-TC ste za parametar ,Radni modus” odabrali moguénost ,Standardni”.

1. - Otvorite aplikaciju TRACK-Leader.
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Osnove upravljanja

Pokrenite navigaciju

= Pojavljuje se sliede¢a maska:

= Ako se umjesto navigacije pojavljuje tekst ,...", onda niste ispunili uvjete. Da biste doznali

uzrok, dodirnite

2. Dodirnite ,Memorija”.

= Pojavljuje se maska ,Memorija”: [— 81]

. Sada morate odluciti Zelite li obraditi polje po prvi put ili Zelite raditi u polju Cije su granice polja

ve¢ spremljene. Odlucite se za jednu od sliede¢ih moguénosti i nastavite Citati od koraka 8.

. Moguénost a: Ako zelite obraditi novo polie, morate osigurati da ne postoje stariji zapisi u

memoriji. Dodirnite da biste odbacili otvoreni zapis. (Zapis se ne briSe sa SD-kartice.)
= U maski se ne pojavljuje polje.

. Moguénost b: Ako Zelite obraditi polje ¢iji se podaci polja nalaze spremljeni na SD kartici,

dodirnite i uCitajte podatke polja sa SD kartice.
= U maski se pojavljuje polje koje ste uéitali.
= Kod ucitanog polja imate dvije mogucnosti:

. Moguénost b1: Zelite nastaviti raditi u ovom polju.

Ako Zelite nastaviti raditi u ovom polju, ali za to Zelite upotrijebiti drugi stroj, prvo morate prikljuciti
drugi stroj.
Citajte dalje od koraka 8.

. Moguénost b2: Zelite li ponovno obraditi ovo polje, trebate samo granicu polja. Dodimite

da biste izbrisali tragove.

- Napustite masku ,Memorija”.
= Pojavljuje se startna maska aplikacije.

— Pokrenite novu navigaciju.
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Osnove upravljanja

Pokrenite navigaciju

= Pojavljuje se radna maska. Ona sadrzava samo simbol vozila ili dodatno i uitane granice
polja i snimljene tragove — ovisno o tome koje ste podatke prije toga uditali.

= Ako se u sredini ekrana pojavljuje simbol , Ne postoji veza s GPS-prijamnikom i ne
mozete nastaviti raditi. Prikljucite GPS-prijamnik i konfigurirajte ga.

10. Da biste saznali koje se informacije pojavljuju u radnoj maski, proditajte ovo poglavlje:
Informacije u radnoj maski [— 15]

11. Da biste saznali Sto trebate sljedece napraviti, procitajte ovo poglavlje: Tokovi upravijanja [— 8]

5.2.2 S datotekama Shape iz ISOBUS-TC-a
Koristite ove metode kada koristite aplikaciju ,ISOBUS-TC" u standardnom nacinu rada.
Postupak M Ako radite s jednim ISOBUS Jobrechnerom, on mora biti prikljucen na ISOBUS.

M Ako radite bez ISOBUS Jobrechnera, onda morate u aplikaciji Virtual ECU aktivirati virtualni
Jobrechner. Vise informacija o tome mozete pronaéi u uputama za uporabu terminala.

™M U aplikaciji ISOBUS-TC ste za ,Radni modus" odabrali moguc¢nost ,Standardni*.

1. Aktivirajte jedno polje u aplikaciji ,JISOBUS-TC". Postupak mozete procitati u uputama za
uporabu terminala.

2, - Otvorite aplikaciju TRACK-Leader.
= Pojavljuje se radna maska sa svim podacima polja pohranjenima u aplikaciji ISOBUS-TC:

=> Ako se radna maska ne pojavljuje, onda niste ispunili neke uvjete.
= Ako se u radnoj maski pojavljuju zelenom bojom oznacene, obradene povrsine (iz

posljednje primjene), onda ih morate u maski ,Memorija“ obrisati uz pomoc¢ tipke
=> Ako se u sredini ekrana pojavljuje simbol , onda ne postoji veza do GPS prijamnika i

ne moZete nastaviti raditi. Prikljugite GPS prijamnik i konfigurirajte ga.

3. Da biste saznali koje se informacije pojavljuju u radnoj maski, proCitajte ovo poglavije:
Informacije u radnoj maski [— 15]

4. Da biste saznali Sto trebate uraditi kao sljedece, procitajte ovo poglavlje: Tokovi upravijanja [—
8]

5.2.3 S jednim ISO-XML-nalogom
Koristite ove metode kada koristite aplikaciju ,ISOBUS-TC* u naprednom nacinu rada.

Postupak M Ako radite s jednim ISOBUS Jobrechnerom, on mora biti priklju¢en na ISOBUS.
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Prepoznavanje pravca kretanja

M Ako radite bez ISOBUS Jobrechnera, onda morate u aplikaciji Virtual ECU aktivirati virtualni
Jobrechner. Vise informacija o tome mozete pronaéi u uputama za uporabu terminala.

M U aplikaciji ISOBUS-TC ste za ,Radni modus" odabrali mogucnost ,Napredni®.

1. Pokrenite nalog u aplikaciji ,JSOBUS-TC". Procitajte u uputi za uporabu od ISOBUS-TC, kako da
to ucinite.

2. - Otvorite aplikaciju TRACK-Leader.
= Pojavljuje se radna maska sa svim podacima iz ISO-XML naloga:

= Ako se radna maska ne pojavljuje, onda niste ispunili neke uvjete.

=> Ako se u sredini ekrana pojavljuje simbol , onda ne postoji veza do GPS prijamnika i
ne moZete nastaviti raditi. Priklju¢ite GPS prijamnik i konfigurirajte ga.

3. Da biste saznali koje se informacije pojavljuju u radnoj maski, pro¢itajte ovo poglavije:
Informacije u radnoj maski [— 15]

4. Da biste saznali $to trebate uraditi kao sljedece, proditajte ovo poglavlje: Tokovi upravljanja [—
8]

Prepoznavanje pravca kretanja

Da bi sustav prilikom skretanja i voZnje unatrag ispravno funkcionirao, preporucuje se obratiti paznju i
na smjer voznje.

Sve dok se na polju pomiCete prema naprijed, na zaslonu ¢e se ispravno prikazivati radni uredaj, a

sekcije ¢e se ispravno priklapati @ @ No prilikom voZnje unatrag @ postoje dvije
mogucnosti:
= Ako se u obzir ne uzme smjer voznje, terminal Ce i kod promjene smjera pretpostaviti da vozilo
vozi prema naprijed. U tom ¢ée slu€aju vozilo na zaslonu biti okrenuto za 180°. Tada se sekcije

nalaze na pogre$nom mjestu i pod odredenim se uvjetima mogu pogresno priklopiti.

= Ako se u obzir uzme smjer voznje, promijenit ¢e se boja i smjer strelice za GPS.
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Prepoznavanje pravca kretanja

Prednosti promjene smjera

Postoje sljede¢e mogucnosti za praéenje smjera voznje:
= Senzor smijera voznje u traktoru. Signal smjera prenosi se putem ISOBUS-a i prepoznaje na
terminalu.
= Signal smjera voznje upravljackog sustava.
= Poluautomatsko prepoznavanje smjera voznje na temelju GPS-signala.

Poluautomatsko prepoznavanje smjera voznje

Kad je aktiviran parametar ,Prepoznavanije pravca kretanja“ [— 88], nakon uklju¢ivanja terminala
trebate provjeriti ispravnost pretpostavljenog smjera voznje.

Sustav pretpostavija na prvom kretanju vozila da se vozilo kreCe prema naprijed. Svaka promjena
smjera nakon toga se prilagodava tim informacijama.

Stoga je vrlo vazno da provjerite neposredno nakon pocetka pokretanja je li sustav prepoznao to¢an
smjer voznje. Pogotovo,ako vozilo prije ili tijekom pokretanja navigacije vozi unatrag, ili primjerice, jo$
uvijek nema odgovaraju¢i GPS-prijem.

Smjer voznje najkasnije treba ponovno provjeriti kod novog pokretanja sustava.
Postupak 1. Pokrenite novu navigaciju.

= Strelica iznad simbola za vozilo prikazuje smjer voZnje koji je trenutacno prihvacen.

- Vozilo vozi unaprijed; - Vozilo vozi unatrag.
2. Dodirnite da biste promijenili usvojeni smjer voznje.

3. Prilikom svake promjene smjera koju terminal prepozna na temelju GPS-signala dolazi do
promjene prikazanog smjera voznje.
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Osnove upravljanja

Stvaranje referentne tocke

Stvaranje referentne tocke

Ako radite s korekturnim signalom visoke to&nosti, kao $to je RTK ili CenterPoint RTX, ne morate
stvoriti referentnu tocku.

Zasto Vam je potrebna referentna toc¢ka?

Uz pomo¢ referentne tocke mozete izjednaditi stvarne GPS-koordinate sa spremljenim GPS-
koordinatama i izjednaditi eventualna rasipanja (pomake).

Za kalibriranje GPS-poloZaja trebate fiksnu tocku na tlu, tzv. referentnu tocku. Pri kalibriranju GPS-
poloZaja spremljene koordinate referentne tocke izjednacavaju se s aktualnim koordinatama.

Lijevo — polje s kalibriranim GPS-poloZajem; desno — polje bez kalibriranog GPS-poloZaja

Ako ne postavite referentnu to¢ku i GPS-polozaj ne kalibrirate svaki put prije rada, dogada se
slijedece:
Spremljene GPS-koordinate granice polja, navigacijske linije itd. razlikuju se od stvarnih poloZaja.
Ovako ne mozete obraditi dijelove polja jer se spremljeni poloZaj polja nalazi izvan granice polja.
Kako biste postigli maksimalnu preciznost:

1. Pri prvoj voznji po svakom polju postavite referentnu tocku.

2. Kalibrirajte GPS-poloZaj polja za koje ste ve¢ postavili referentnu to¢ku prije obrade polja.

3. Kalibrirajte GPS-polozaj u meduvremenu tijekom duljih radova.

Postavite referentnu tocku

Kod postavljanja referentne tocke odlucujuée su koordinate GPS prijamnika. Ako ne Zelite svaki put
demontirati GPS prijamnik, morate ostaviti vozilo uvijek na istom mjestu. Pri tome je takoder GPS
prijamnik na istom mjestu.

Kod postavljanja referentne tocke potrebna Vam je jedna fiksna tocka, Ciji polozaj se vremenom ne
mijenja. Na primjer jedno drvo, jedan graniéni kamen ili poklopac odvoda.

Potrebna Vam je ova tocka, kako bi kod buduce kalibracije GPS-signala traktor mogli postaviti na
to€no istom mjestu.

V18.20201207 30302432a-02-HR



Osnove upravljanja

Provijeriti kvalitet GPS-signala

NAPOMENA

Gubitak podataka kod nedostajuce referentne tocke
Kada referentnu tocku ubuduce ne moZzete viSe pronaci, snimljeni podaci postaju nekorisni.

o Uvijek zapamtite to€an poloZaj referentne tocke za svako polje!

Slijedeca slika pokazuje moguénost postavljanja traktora kod postavljanja referentne tocke:

Traktor kod postavijanja referentne tocke

. GPS prijamnik na krovu kabine traktora >« Polozaj referentne tocke
@ Razmak izmedu GPS prijamnika i tocke na @ Razmak izmedu GPS prijamnika i tocke na
uliénom rubu na X-osi uli€nom rubu na Y-osi

-—-Linija od fiksne tocke preko ulice

Postupak M Prvi put obradujete polje.

1. Pronadite u ulazu u polje fiksnu to¢ku. Na primjer jedno drvo, jedan graniéni kamen ili poklopac
odvoda.

2. Povucite liniju od ove tocke preko puta na kojem vozilo stoji.
3. Postavite vozilo s oba prednja kotaca na liniju.

4. ZapiSite razmak izmedu fiksne tocke i vozila. Ovog razmaka morate se pridrzavati i kod
kalibracije GPS-signala.

5. Pokrenite novu navigaciju.

6. Dodirnite uzastopce sljede¢e simbole:

jejele]
> >

=> Na ekranu se pojavijuje "R" i to¢ka, oznacena referentna tocka na polju. Togka se nalazi
ispod strelice.

= Postavili ste referentnu tocku.

5.5 Provjeriti kvalitet GPS-signala

Sto bolji je GPS-signal, to je toéniji i besprijekorniji TRACK-Leader. Kvalitet GPS-signala ovisi o vise
¢imbenika:
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Granica polja

= od modela GPS prijamnika;
= od zemljopisnog polozaja (u nekim regijama u svijetu korekcioni sateliti nisu dostupni);
= od lokalnog prekrivanja na polju (drvece, planine).

Informacija u radnoj maski

@ Aktualni kvalitet GPS-signala @ Stupicasti dijagram

@ Broj povezanih satelita

Kvaliteta GPS-signala

Prikazuje kvalitet veze. Sto vise plavih
stupaca, to je bolja veza.

Kvaliteta

Opis

RTK fix

Najveca toénost.

RTK float

Trag-na-trag to€nost oko 10 do 15 ¢m, TerraStar-C.

DGPS

GPS s korekturnim signalom. Ovisno o GPS-prijamniku i konfiguraciji:
WAAS, EGNOS, GLIDE ili drugi.

GPS

Slab i neprecizan signal.

INV

Nema GPS-signala. Nije moguc¢ rad.

RTX conv

Samo kada se upotrebljava sluzba za ispravke Trimble-RTX. Korekturni
signal joS nije potpuno konvergiran. Jo$ nije dosegnuta najveca
toCnost.

RTX

Samo kada se upotrebljava sluZba za ispravke Trimble-RTX.
Dosegnuta je najveca to¢nost.

xFill

Kada se kao GPS kvaliteta prikazuje xFill, umjesto broja satelita
pojavljuje se digitalni sat. Digitalni sat pokrece se kada se dostigne 20
minuta i prikazuje koliko se dugo jo§ moZze upotrebljavati xFill.

Granica polja

Kako bi sustav prepoznao konture polja, moZete oznaiti granicu polja. Granica polja se pojavi na
ekranu kao crvena linija, koja je nacrtana oko polja.

Nije obvezno oznaciti granicu polja. Medutim, njihovo koristenje ima neke prednosti:
= Moze se utvrditi cjelokupna povrsina polja i obradena povrsina.
= Terminal ée vas upozoriti kada se pribliZite granici polja.
= Samo kod postojece granice polja, moguce je prikazati uvratinu na ekranu.
= Ako je granica polja prisutna, sekcije koje su izvan polja mogu se automatski iskljuciti. To je
korisno posebno kod mlaznica za polje s velikim radnim Sirinama.

Postoji viSe mogucnosti za oznaciti granicu polja:
= Izravno na terminalu; [— 31]
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Granica polja

- Za vrijeme rada s jednim radnim uredajem.

— Naknadni izraCun iz jedne voZnje oko polja.

- Voznjom oko polja traktorom ili drugim vozilom (terensko vozilo).
= Uvoz granice polja: [— 34]

— Uvoz iz izmjerenih podataka u formatu shape.

- Uvoz iz prethodnih zapisa TRACK-Leader.

- Uvoz iz granica polja nacrtanih na raCunalu.

5.6.1 Zapisivanje granice polja tijekom rada

Da biste zapisali granicu polja tijekom rada, morate zadati sliedece. Sto ste toniji u stvaranju granice
polja, to se tonije zatim ukljucuju sekcije na granicnoj povrsini.

Postupak M Prikljucen je Jobrechner i raspored uredaja ispravno je postavljen.

1. Pokrenite novu navigaciju.

2. - Ovisno o smjeru voznje i strani polja odaberite koji poloZaj grede Zelite upotrijebiti za
zapisivanje granice polja.

3. - Potvrdite.
4, - Pokrenite zapis granice polja.
5. Obidite polje.
6. - Prekinite zapis npr. kad su potrebni posebni vozni manevri.
= U slu¢aju voznja tijekom kojih je prekinut zapis na terminalu se prikazuje iscrtkana linija.
7. - Nastavite zapis.

= Terminal povladi pravac izmedu poloZaja na kojem ste pauzirali zapis i polozaja na kojem
Zelite nastaviti zapis.

8. Nastavite zapis.
= Imajte na umu da terminal pri zavretku zapisivanja povlaci pravac od trenutacnog polozaj
do pocetne tocke zapisa.

9. - ZavrSite zapis ograniene granice polja.
= Terminal povladi pravac s trenutaénog polozaja do poCetne toCke zapisa.

= Zapisali ste granicu polja.

= Ukupna povrsina polja prikazuje se u navigacijskoj maski.

5.6.2 Obuhvatite granicu polja voznjom oko polja

Da biste obuhvatili granicu polja izravno na terminalu, morate voziti oko polja. Sto ste to&niji u okolnoj
vozniji, to je toCnije nakon 3to je ukljucite u graniéna podruéja sekcija.

Tocnost GPS-signala je vrlo vazna:
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Granica polja

= Ako moZete, koristite po moguénosti najtocniji GPS-signal, na primjer RTK.
= Ako radite s DGPS, kalibrirajte GPS-signal svakih 15 minuta. Da biste to uCinili, prekinite

shimanje (Simbol ) i vozite do referentne tocke. Nakon kalibracije moZete se vratiti na
mjesto, tamo gdje ste prekinuli okolnu voznju.

Osnovno odvijanje - bez ISOBUS-Jobrechnera i bez SECTION-Control
Postupak Ovako vozite oko polja, ako radite bez ISOBUS-Jobrechnera i bez SECTION-Control:
M U aplikaciji Virtual ECU odabrali ste virtualni Jobrechner koristenog stroja.
1. Pokrenite novu navigaciju.

2. Ako radite bez RTK, postavite referentnu tocku ili kalibrirajte GPS-signal.
= Vidjet Cete sljedecu sliku:

3. — Pritisnite simbol za funkciju da biste javili terminalu da radni uredaj radi. Kada je na
radnom uredaju (ili traktoru) montiran senzor radnog poloZaja, tada se ovaj simbol ne pojavijuje.
U ovom slu€aju prepoznaje terminal automatski, da radi radni uredai.

4. Ukljucite uredaj za rad, odnosno dovedite ga u radni polozaj.

5. Vozite oko polja. Poku3ajte pri tome s vanjskim dijelom uredaja za rad voziti izravno na rub polja.
Ako ustanovite da je radna Sirina drugadija od Sirine uredaja za rad, zaustavite i ispravite
parametar ,Radna Sirina“ u aplikaciji Virtual ECU. Za vrijeme voznje oko polja, mozete parametar
¢ak i malo viSe postaviti i onda voziti na konstantnom razmaku do ruba polja.

=> Nakon prvih centimetar vidite, da se na ekranu povrsina iza simbola vozila oznaci zeleno.
Zelena boja ozna¢ava obradenu povrsinu:

6. Vozite oko cijelog polja.

7. Zaustavite se, kada ste zaobisli polje.
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Granica polja

= Okolna voznja mora biti zatvorena:

8. — Pritisnite ovaj simbol za funkciju da biste oznaili granicu polja na zeleno oznagenoj
povrsini.

= Na navigacijskom ekranu oko polja povlaci se crvena linija. To je granica polja.

= U podrucju brojila pojavljuje se sada izraCunata povrsina polja.

= Buduci da ste u blizini granice polja, terminal se oglasi zvuénim signalom i na ekranu se pojavi
poruka upozorenja "Granica polja".

Tako mozete spremiti obuhvacenu granicu polja.

Voznja oko polja sa SECTION-Control
Ako radite sa SECTION-Control, postupite tocno tako, kao $to je opisano u osnovnom odvijanju.

VazZno:
= |SOBUS-Jobrechner mora biti prikljucen.

= Simboli za funkciju [ zamjenjuju se ovim simbolom . U koraku 3 osnovnog
odvijanja, morate aktivirati automatski mod od SECTION-Control. Obradene povrSine se
automatski oznace, ¢im uredaj za rad poéne raditi.

Okolna voznja s aplikacijom ISOBUS-TC

Ako koristite aplikaciju ISOBUS-TC u standardnom nacinu rada, onda morate uvijek u ISOBUS-TC-u
kreirati i aktivirati polje prije nego poCnete izvoditi ovdje opisani, osnovni tijek.

Voznja oko polja s traktorom, terenskim vozilom ili drugim vozilom bez uredaja za rad
U mnogim slu€ajevima, poZeljna je voznja oko polja s vozilom, bez vuéenja uredaja za rad.

Vazno:
= Morate montirati terminal i GPS prijamnik na vozilo.
= Za vozilo morate u aplikaciji Virtual ECU kreirati virtualni Jobrechner. UpiSite pritom poloZzaj GPS
prijamnika i to¢nu radnu Sirinu.
= Polovica radne Sirine odgovara razmaku od sredine vozila do granice polja. Drzite taj razmak
tijekom cijele vozZnje oko polja.
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Granica polja
5.6.3 Uvezite granicu polja
MoZete uvesti granicu polja iz vanjskog programa. To mogu biti starije granice polja, koje su izradene
s drugim terminalom, ili podaci od geodetske tvrtke. Izvor nije bitan. Jedino je vazno, da je granica
nacrtana vrlo toéno.
Datoteka mora imati sliede¢e karakteristike:
= Format datoteke: shp
= Standard: WGS84
Postupak s datotekama shape mozete vidjeti u sliede¢em poglavlju: Ako koristite ISOBUS-TC u
standardnom nacinu rada [— 10]
5.6.4 Obrisite granicu polja
Postupak
1. Dodirnite sljedec¢i simbol za funkciju za oko 3 sekunde:
= Sliedeéa poruka se pojavljuje: "Zelite li izbrisati granice polja?"
2. ,Da“ - Potvrdite.
= Granica polja se brise.
5.6.5 Zapisivanje ogranic¢enih povrsina
Ako na vadem polju postoji prepreka koju uvijek Zelite zaobi¢i, moZete za nju stvoriti ograniCenu
povrsinu.
Prilikom zapisivanja ograni¢enih povrSina morate postupati sli¢no kao prilikom zapisa granica polja.
Postupak M Zapisali ste granicu polja za koje Zelite zapisati ogranicenu povrsinu.

M Nalazite se unutar polja.

1. - Ovisno o smjeru voznje i strani polja odaberite koji polozaj grede zelite upotrijebiti za
zapisivanje ograniéene povrsine.

2. - Potvrdite.
3. - Pokrenite zapis ograni¢ene povrsine.
4. Obidite povrsinu koju zelite zapisati.
5. - Prekinite zapis npr. kad su potrebni posebni vozni manevri.
= U slu¢aju voznja tijekom kojih je prekinut zapis na terminalu se prikazuje iscrtkana linija.
6. - Nastavite zapis.
= Terminal povlai pravac izmedu polozaja na kojem ste pauzirali zapis i poloZaja na kojem
Zelite nastaviti zapis.
7. Nastavite zapis.

= Imajte na umu da terminal pri zavr8etku zapisivanja povladi pravac od trenutatnog poloZaj
do pocetne tocke zapisa.
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Granica polja

8. - ZavrSite zapis ograni¢ene povrsine.
= Terminal povladi pravac s trenutaénog polozaja do poCetne toCke zapisa.

= Zapisali ste ogranienu povrsinu.

= PovrSina ograni¢ene povrsine oduzima se od ukupne povrSine polja. Prikazuje se samo povrsina
koja se obraduje.
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6

6.1

6.1.1
Postupak
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Paralelno vodenje TRACK-Leader

Koristite navigacijske linije za paralelno vodenje

Navigacijske linije su paralelne linije, koje se prikazuju na ekranu. One ¢e Vam pomocéi, da obradite
polje u paralelnim prugama.

Prva navigacijska linija, koju ste postavili na terminalu, zove se AB-linija. Na ekranu se ona obi¢no
oznacava sa slovima A i B. Sve daljnje navigacijske linije se izradunavaju i crtaju od A-B linije.

Tok AB-linije se pohranjuje kod prvog prijelaza, kojeg morate ruéno izvrSiti. Upravljanje terminalom,
ovisi 0 tom, koji ste navigacijski mod izabrali.

Da biste mogli promijeniti na svakom polju smjer obrade, moZete postaviti [— 44] viSe kompleta
navigacijskih linija. Za svaki komplet navigacijskih linija mozete navigacijske linije postaviti u drugom
smjeru i u drugom modu.

Medu ostalim, tijekom rada sa zapisom navigacijskih linija moZete stvoriti zapis navigacijskih linija za
kasnije uredivanje [— 46].

Za svaki smjer moZete odabrati komplet navigacijskih linjja

Ravne navigacijske linije
™M Navigacijski mod ,Paralelno” je aktiviran. [— 44]

1. Postavite vozilo na pogetnu to¢ku Zeljene AB-linije.

2, - Postavite prvu tocku.
=> Tocka A se pojavi na ekranu.
= Na simbolu za funkciju prva zastava A se oboji u zeleno.

=

3. Prijedite na drugu stranu polja.

4, - Postavite drugu tocku.
=> Tocka B se pojavi na ekranu.
= Na simbolu za funkciju druga zastava se takoder oboji u zeleno.
= TocCke AiB se povezuju s jednom linijom. To je AB-linija.
= Lijevo i desno od AB-linije pojavljuju se dalje navigacijske linije.
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Paralelno vodenje TRACK-Leader

Koristite navigacijske linije za paralelno vodenje

Navigacijske linije kao krivine
M Aktiviran je navigacijski mod ,Kontura“. [— 44]

1. Postavite vozilo na poCetnu tocku Zeljene linije AB.

2. - Postavite prvu tocku.
=> Na zaslonu se pojavljuje tocka A.

3. Vozite na drugu stranu polja. Pritom se ne morate voziti u ravnoj liniji.
= Tijekom voznje na zaslonu se iza vozila ocrtava linija.

4, — Postavite drugu to¢ku.
=> Na zaslonu se pojavljuje tocka B.
= ToCke A i B spajaju se jednom linijom.

5. Lijevoidesno od linije AB pojavljuju se nove navigacijske linije.

Navigacijske linije prema kompasu
M Navigacijski mod ,A+" je aktiviran. [— 44]

1. Postavite vozilo na pogetnu to¢ku Zeljene AB-linije.

2. Dodirnite simbol:
= Pojavljuje se tipkovnica.

3. Upisite, u kojem smjeru neba trebaju voditi navigacijske linije. Mozete upisati vrijednost izmedu

0°i360°.

4, - Potvrdite.

= Na ekranu bi¢e nacrtano vise paralelnih navigacijskih linija, koje sve vode u smjeru kojeg

ste upisali.

Kombinirana navigacijska linija

U navigacijskom modu ,A-B i obris* mozete nacrtati navigacijsku liniju koja se sastoji od usporednih

ravnih linija i od krivulja.

V18.20201207
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Koristite navigacijske linije za paralelno vodenje

Postupak

6.1.5

Nacin funkcioniranja

38

Simbol funkcije | Funkcija Rezultat

Postavlja tocku A.

Pokre¢e snimanje kontura. Postavlja crvenu to¢ku koja se ravnom
linijom spaja s posljednjom tockom.

Zaustavlja snimanje kontura. Postavlja crvenu to¢ku od koje se
snima ravna linija.

Postavlja posljednju tocku i zavrSava
snimanje linije AB.

M Aktiviran je navigacijski mod ,A-B i obris". [— 44]

1. Postavite vozilo na po€etnu tocku Zeljene linije AB.

2. - Postavite prvu tocku.
=> Na zaslonu se pojavljuje tocka A.

3. Vozite se ravno sve dok Vam je potrebna ravna navigacijska linija.
= Tijekom voznje na zaslonu se iza vozila ocrtava linija.
= Linija je iscrtana i ravna.

4, — Zavrsite snimanje ravne linije AB.

= Simbol zamjenjuje se simbolom

= Na zaslonu se stavlja jedna mala crvena tocka.

= Sada moZzete snimiti krivulju kao navigacijsku liniju.
= Tijekom voZnje na zaslonu se iza vozila ocrtava linija.

5. Ako Zelite ponovno nacrtati ravnu liniju, moZete ponovno dodirnuti simbol
kao $to je opisano u 3. koraku.

6. — Stavite drugu to&ku za dovr8etak snimanja.
=> Na zaslonu se pojavljuje to¢ka B.

= Tocke Ai B spajaju se jednom linijom.

Uporaba automatski kreiranih navigacijskih linija

Sustav moze automatski kreirati navigacijske linije:
= U uvratini. [— 48]
= U unutarnjem podruéju polja. Ovaj je slu¢aj ovdje opisan.

i nastaviti dalje

Uporabom ove funkcije Cesto nije potrebno ruéno kreirati prvu liniju AB. Umjesto toga mozete od

samog poCetka koristiti upravljacki sustav.

Ako se u TRACK-Leaderu na zaslonu prikazuje granica polja, onda sustav moZe automatski kreirati
navigacijske linije. Te navigacijske linije tada su uvijek ravne i medusobno usporedne. Prva linija AB

V18.20201207
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Paralelno vodenje TRACK-Leader

Koristite navigacijske linije za paralelno vodenje

stvara se kao spojna linija izmedu dviju tocki koje se stavljaju pored granice polja. Razmak do granice
polja iznosi pola radne Sirine.

Odmah se kreira viSe zapisa navigacijskih linija. Sami moZzete odluiti koje linije zelite koristiti.
Nepotrebne zapise navigacijskih linija moZete izbrisati

Upravljanje se opéenito sastoji od sliedeéih faza:

1. Priprema granice polja: Zaobilazak polja, u¢itavanje shape granice polja u ISOBUS-TC ili stare
granice polja u TRACK-Leader.

2. Dodavanje uvratina: [— 48] Pritom oznacite parametar ,Automatsko kreiranje navigacijskih
linija“.
3. lzbriSite nepotrebne zapise navigacijskih linija.
4. Odaberite navigacijsku liniju za rad.
Postupak Postupak uporabe automatski kreiranih navigacijskih linija:

M Nalazite se na polju koje Zelite obradivati.
M Pokrenuli ste jednu navigaciju.
M Na zaslonu se prikazuje granica polja.

M Nema navigacijskih linija.

1. - Kreirajte uvratinu.

N

. Postavite parametar ,Minimalni polumjer okretanja“.

w

. Stavite kvacicu kod parametra ,Automatsko kreiranje navigacijskih linija“.

>

— |zadite iz maske.

(3,

. Potvrdite da Zelite kreirati uvratinu. MoZete je kasnije i dalje izbrisati.

6. — Otvorite popis svih raspoloZivih zapisa navigacijskih linija.
=> Automatski kreirani zapisi navigacijskih linija imaju oznaku ,Uvratina_(br.)".

7. Sada morate odluciti koje zapise navigacijskih linija Zelite zadrZati, a koje izbrisati.
8. Dva puta dodirnite jedan od zapisa navigacijskih linija.

= Pojavljuje se radna maska.

9. — Povecaijte prikaz.
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Koristite navigacijske linije za paralelno vodenje

= Pojavljuje se pregled:

= U pregledu vidite dvije tocke: Ai B
10. Razmislite je li izmedu to¢aka A i B za liniju AB prikladna linija.
11. Sada imate dvije moguénosti:

12. Moguénost a: Ako navigacijska linija nije prikladna za obradu, izbriSite zapis navigacijske linije.
13. — Otvorite popis svih raspoloZivih zapisa navigacijskih linija.

x — |zbridite zapis navigacijskih linija. Brie se uvijek oznaceni zapis linija. Zapis
navigacijskih linija oznaCava se na nacin da se jednom dodirne.

14,

15. Moguénost b: Ako Zelite zadrZati navigacijsku liniju, promijenite naziv zapisa navigacijskih
linija.

16. — Otvorite popis svih raspoloZivih zapisa navigacijskih linija.

17. — Promijenite naziv oznaCenog zapisa navigacijskih linija.

18. Dva puta dodirnite sliedeéi zapis navigacijskih linija.

19. — Povecajte prikaz.
= Pojavljuje se pregled:

20.Razmislite je li izmedu toCaka A i B za liniju AB prikladna linija.
21. — Otvorite popis svih raspoloZivih zapisa navigacijskih linija.

x - Ovdje moZete izbrisati zapis navigacijskih linija. BriSe se uvijek oznaceni zapis linija.
Zapis navigacijskih linija oznacava se na nacin da se jednom dodirne.

22,

23.Ponovite te korake za sve automatski kreirane zapise navigacijskih linija.
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Postupak

6.1.7
Postupak

6.1.8

Postupak

6.1.9

Postupak
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Paralelno vodenje TRACK-Leader

Koristite navigacijske linije za paralelno vodenje

Navigacijske linije kao krugovi
M Navigacijski mod ,Krug" je aktiviran.

1. Postavite vozilo na vanjski rub polja, pokraj kruZznog sustava za navodnjavanie.

2. - Postavite prvu tocku.

3. Vozite najmanje pola opsega oko polja.

4, - Postavite drugu tocku.
=> Na ekranu se pojavljuju kruzne navigacijske linije.

Prilagodljive navigacijske linije
M Aktiviran je navigacijski mod ,Rucno prilagodljiva kontura“ ili ,Automatski prilagodljiva kontura®“.

1. Postavite vozilo na po€etnu tocku Zeljene AB-linije.

2. - Postavite prvi to¢ku.

w

. Vozite na drugu stranu polja.
= |za simbola strelice crta se linija.

4, - U navigacijskom modu ,Ruéno prilagodljiva kontura“ oznadite manevar okretanja.

5. Okrenite se u navigacijskom modu ,Automatski prilagodljiva kontura®“. Sustav automatski
prepoznaje, da ste se okrenuli.
= Lijevo i desno od nacrtane linije pojavljuju se nove navigacijske linije.

6. Slijedite nove navigacijske linije.

Obrisati navigacijske linije

U svako vrijeme mozete obrisati navigacijske linije i postaviti nove.

1. Dodirnite jedan od sljede¢ih simbola za funkciju za oko 3 sekunde: . Ovisno
0 navigacijskom modu, mogu simboli izgledati drugadije.
= Sliedec¢a poruka se pojavijuje: "Zelite li izbrisati navigacijske linije?"

2, ,Da“- Potvrdite.
= Navigacijske linije se briSu.

Pomijerite navigacijske linije

Koristite ovu funkciju kada se nalazite u zeljenom tragu, ali se na terminalu pokazuje polozaj traktora
pored traga.

Ova funkcija funkcionira samo u sljedeéem navigacijskom modu:
= Paralelno
= Poravnata kontura

M Navigacija je pokrenuta.
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Koristite navigacijske linije za paralelno vodenje

6.1.10

Primjer

Postupak

6.1.11

Primjer

Postupak

42

1. - Pomijerite navigacijske linije na poloZaj GPS prijamnika.

=> Navigacijske linije, granica polja i tragovi bice pomjereni.

Postavite razmak izmedu navigacijskih linija

Po zadanim postavkama odgovara razmak izmedu navigacijskih linija radne S$irine, ali moZete
promijeniti ovaj razmak.

Radna Sirina mlaznice za polje = 18m
Zelite osigurati da kod obrade nista ne bude ispusteno.

Postavite parametar ,Razmak linija“ na npr. 17,80 m. Tada Cete raditi sa 20cm preklapanjem (10cm
lijevo i 10cm desno).

M Navigacija je pokrenuta.

1. - Promijenite na maski ,Postavke navigacije*.
= Maska ,Postavke navigacije“ se pojavi.

2. Dodirnite ,Razmak linija“.
= Pojavljuje se tipkovnica.

3. Upisite, koliko metara treba dati izmedu navigacijskih linija.

4, - Potvrdite.
= Maska ,Postavke navigacije” se pojavi.

(3, ]

. Napustite masku.

Postavite interval navigacijskih linija

Ako Zelite paralelno voziti i pri tome koristiti svaku drugu ili tre€u navigacijsku liniju, moZete podesiti,
da se ove navigacijske linije jaée oznace od drugih.

Kod upisa broja ,2“ svaka druga navigacijska linija se prikazuje podebljana, kod upisa broja ,3"
svaka treca navigacijska linija se prikazuje podebljana itd.

M Navigacija je pokrenuta.

1. - Promijenite na maski ,Postavke navigacije®.
= Maska ,Postavke navigacije“ se pojavi.

2. Dodirnite ,Interval®.
=> Pojavljuje se tipkovnica.

w

. UpiSite, u kojem intervalu Zelite navigacijske linije podebljano oznaditi.

4, - Potvrdite.
= Maska ,Postavke navigacije® se pojavi.

(3]

. Napustite masku.
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Koristite navigacijske linije za paralelno vodenje

Postavite interval mod

Ako koristite funkciju "Interval", moZete odrediti, da li oznacene obradene navigacijske linije treba
promijeniti tijekom rada.
= apsolutno” — pogetne oznacene navigacijske linije ostaju uvijek oznagene, ak i ako promijenite,

Moguce postavke 3 e e
neoznacene navigacijske linije slijedite:

= relativno® — kod ove postavke pomjeraju se sva naglaSavanja, ¢im ne slijedite prethodno
oznacenu liniju:

30302432a-02-HR V18.20201207 43



Paralelno vodenje TRACK-Leader

Koristite navigacijske linije za paralelno vodenje

6.1.12 Izaberite navigacijski mod

Navigacijski mod odreduje o tome, kako se postavljaju navigacijske linije i kako prolaze na polju.

Simbol funkcije Funkcija

Prebacite na masku sa zapisima navigacijskih linija za uvratine.

Prebacite na masku sa zapisima navigacijskih linija.

Napustite masku "Zapisi navigacijskih linija" bez preuzimanja
novog kompleta navigacijskih linija.

Stvara alternativni zapis navigacijskih linija dok je drugi aktiviran.

Izradite novi komplet navigacijskih linija.

To Vam omogucéuje da modificirate komplet navigacijskih linija.

x IzbriSite oznagen komplet navigacijskih linija.

Postupak M Navigacija je pokrenuta.

1. - Promijenite na maski ,Zapisi navigacijskih linija“.
= Maska ,Zapisi navigacijskih linija“ se pojavi.

2, - Izradite novi komplet navigacijskih linija.
= Maska "Zapis navigacijskih linija" se pojavi s redovima: ,Navigacijski mod“ i ,Naziv*.

3. Dodirnite red ,Navigacijski mod".
= Pojavi se lista.

4. Odaberite Zeljeni navigacijski mod.

5. - Potvrdite izbor.
= Maska ,Zapis navigacijskih linija“ se pojavi.

6. - Napustite masku.
7. Maska ,Zapisi navigacijskih linija“ se pojavi.

8. Dvaput dotaknite Zeljeni navigacijski komplet, kako bi ga aktivirali u navigacionoj maski.
= Navigacijske linije, kompleta navigacijskih linija koje ste koristili do tog vremena se brisu.
=> Promijenili ste navigacijski mod i sada moZete postaviti novu navigacijsku liniju.
= U svako vrijeme mozete promijeniti navigacijski komplet.

Postoje slijede¢i modi vodenja:
= Navigacijski mod ,Paralelno
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Koristite navigacijske linije za paralelno vodenje

U ovom navigacijskom modu moZete obraditi polje u paralelnim, ravnim prugama.
Navigacijski mod ,,A-B i obris*

U ovom navigacijskom modu mozete kreirati navigacijsku liniju koja se najprije sastoji od jedne
konture, a potom od ravne linije AB.
Navigacijski mod ,Poravnata kontura“

Koristite ovaj navigacijski mod ako VaSe polje ima trajno neravnu granicu polju.
Navigacijski mod ,,A+“

U ovom navigacijskom modu mozete ru¢no upisati, u kojem geografskom smjeru navigacijske
linije trebaju biti postavljene. Pri tome morate upisati smjer u stupnjevima (0° do 360°) i
navigacijske linije se automatski i paralelno vode jedna prema drugoj.

Navigacijski mod ,,Ruéno prilagodljiva kontura“

U ovom navigacijskom modu se put vozila snima kod svakog prijelaza. Slijede¢a navigacijska
linija se postavlja tek nakon okretanja. Ona je tona kopija zadnjeg prijelaza.

Prije svakog okretanja morate pritisnuti tipku.

Navigacijski mod ,, Automatski prilagodljiva kontura®

Ovaj funkcionira kao ,Rucno prilagodljiva kontura®, ali terminal automatski prepozna, da se
okrecete.

= Navigacijski mod ,,Krug“
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Koristite navigacijske linije za paralelno vodenje

U ovom navigacijskom modu moZete postaviti kruzne navigacijske linije, za obradivanje polja,
koja su opremljena s kruznim sustavom za navodnjavanje.

= Automatske navigacijske linije
Postoji alternativa navigacijskom modu: automatsko kreiranje navigacijskih linija kod rada s
uvratinom. ViSe informacija moZete pronaci u sliede¢em poglavlju: Obradite uvratinu [— 48]

Stvaranje alternativnog zapisa navigacijskih linija tijekom rada

Tijekom rada u polju s navigacijskim modusom moZete primjerice stvoriti alternativni navigacijski
modus s razli¢itim navigacijskim linijama za kasnije uredivanije.

Postupak M Navigacija je pokrenuta.

1. - Prebacite na masku ,Zapisi navigacijskih linija“.
= Maska ,Zapisi navigacijskih linija“ se pojavi.

2, - Aktivirajte funkciju za stvaranje zapisa navigacijskih linija tijekom rada.
= Maska "Zapis navigacijskih linija" se pojavi s redovima: ,Navigacijski mod“ i ,Naziv*.

3. Dodirnite redak ,Navigacijski modus".
= Pojavi se lista.

4. Odaberite Zeljeni navigacijski modus.

5. - Potvrdite izbor.
= Maska ,Zapis navigacijskih linija“ se pojavi.

6. — |zadite iz maske.
= Maska ,Zapisi navigacijskih linija“ se pojavi.

1. - Prebacite natrag na navigaciju.

8. - Postavite prvu tocku za alternativni navigacijski modus. Tocan izgled ovisi o tome koji je
navigacijski modus aktiviran.
=> Na zaslonu se pojavljuje to¢ka A.

9. Na simbolu za funkciju prva zastava se oboji u zeleno.

10. Vozite na drugu stranu polja.

11. — Postavite drugu tocku.
= Na zaslonu se pojavljuje to¢ka B.
=> Na zaslonu se i druga zastava oboji zeleno.

= Alternativni navigacijski modus se memorira.

= Sada alternativni navigacijski modus moZete odabrati putem maske ,Zapisi navigacijskih linija“.
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Paralelna voznja pomoéu svjetiosne grede i navigacijske linije

6.2 Paralelna voznja pomoc¢u svjetlosne grede i navigacijske linije

Ekran-svjetlosna greda pomaze Vam da slijedite navigacijsku liniju. On Vam pokazuje, kada
napustite trag i kako se ponovno mozete vratiti u trag.

Postoje sljedece vrste svjetlosnih greda na zaslonu:
= Svjetlosna greda na zaslonu u grafi¢kom modu
= Svjetlosna greda na zaslonu u tekstualnom modu

Dodatno uz svjetlosnu gredu na zaslonu na ekranu se pojavljuje strelica za smjer, koja pokazuje
toan smjer upravljanja.

Svjetlosna greda na zaslonu lijevo: Tekstualni mod; desno: Graficki mod

@ Prikaz smjera svjetlosne grede u tekstualnom @ Trokut
modu. Ovdje mozete vidjeti, koliko i u kojem smjeru
trebate upravljati, da bi na odredenoj
udaljenosti postigli idealni poloZaj.
Vidi takoder parametar ,Pregled” [— 89].

Aktualno odstupanje od navigacijske linije. @ Oznacavanje optimalnog poloZaja
Navigacijska linija Aktualno odstupanje od navigacijske linije
Ona pokazuije optimalan polozaj vozila. Svaka tocka odgovara odstupanju od 30 cm.

Strelica za smjer

@® @®

Polozaj GPS prijemnika

Za promjenu vrste rada svjetlosne grede, dodirnite prstom na gornje podru¢je ekrana.

6.3 Sekcijski prikaz koristiti

Section-View je Sematska slika radne Sirine i sekcije. Pojavljuje se kao simbol vozila i moZe zamijeniti
lightbar na zaslonu.

Bez ISOBUS-Jobrechner-a: SECTION-View u naslovu i kao radnu gredu
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Pokrenite snimanje snimljenih tragova

S jednim ISOBUS-Jobrechner-om: SECTION-View u naslovu i kao donje zaglavije

Ako radite bez ISOBUS-Jobrechner-a, mozete koristiti prikaz kao pomo¢ kod ukljucivanja sekcije.
Ako radite s ISOBUS-Jobrechner-om, sekcije se automatski ukljucuju. Po bojama prepoznajete
njihovo trenutno stanje.

Boja Ovo morate uciniti:

Siva Snimanije je iskljuceno.

Ispod sekcije polje je ve¢ obradeno ili vozilo stoji.

Zuto Snimanije je iskljuceno. Tlo ispod sekcije je neobradeno.
Crveno Sekciju iskljuciti. Snimanje je ukljuceno.
Plava Sekciju ukljuciti. Snimanje je ukljuceno.

6.4 Pokrenite snimanje snimljenih tragova

U slijedecim slu¢ajevima ne morate Citati ovo poglavlje:
= SECTION-Control je aktivirana
= Imate jedan senzor radnog poloZaja

Kada ne koristite SECTION-Control, niti ste montirali senzor radnog polozaja, softver ne zna, kada
Va$ uredaj (npr. mlaznica) radi a kada ne radi. Zbog toga morate softver o tome obavijestiti, kada
pocCnete sa radom.

Shimanjem tragova mozete na ekranu vidjeti, koja podruéja polja ste ve¢ vozili.

Postupak M Pokrenuli ste jednu navigaciju.

1. - Pokrenite zapis, ¢im pocénete raditi.

= Simbol za funkciju mijenja svoj izgled:
= Obradene povrSine se iza simbola vozila oznace zelenom bojom.

6.5 Obradite uvratinu
U uvratini moZete postaviti navigacijske linije, koje vode oko polja.

Prednosti:
= Uvratinu mozete obraditi nakon unutradnjosti polja. Ovako nakon obrade uvratine ne ostaju
ostatci od sredstva za rasprskavanje na gumama.
= SECTION-Control iskljuCuje sekcije, koje se nalaze za vrijeme obrade polja u podrucju uvratine.
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Obradite uvratinu

Simbol funk- | U ovom stanju je softver kada se Ovo se dogada, kada pritisnete jednu
cije pojavi simbol tipku za funkciju pored simbola
Uvratina je je deaktivirana i nije jo$ Ne mozZe se pritisnuti.

aktivirana kod ovog polja.

Granica polja joS$ nije obradena.

Uvratina nije aktivirana. Pozovite masku, u kojoj mozete definirati

Pojaviue se tek onda kada je granica | “VrainY:

polja obradena.

MoZete sada obraditi unutrasnjost polja. | Paralelno vodenje u uvratini se aktivira.

SECTION-Control obraduje samo
unutradnjost polja. Sekcije se iskljucuju
kod prijelaza u uvratinu.

Paralelno vodenje u unutrasnjosti polja je

aktivirano.
MoZete sada obraditi uvratinu. Paralelno vodenje u unutranjosti polja
se aktivira.
Postupak Parametri se pojavljuju samo jednom: kod kreiranja uvratine. Ako, stoga, ucitavate granicu polja koja

takoder sadrzava uvratinu, onda mozete postavke uvratine promijeniti na sliedeéi nacin:

1. (duze pritiskanje) — brisanje uvratine.
2, — Ponovno je kreirajte.
Parametar Mozete konfigurirati sliede¢e parametre:

» ,Sirina uvratine*
Unesite ovdje, kolika treba biti Sirina uvratine. Kao osnovu mozZete upisati radnu Sirinu najSireg
stroja, na primjer mlaznice za polje.

= ,Razmak navigacijskih linija*“
Unesite ovdje, koliko daleko navigacijske linije trebaju biti udaljene jedna od druge. To u pravilu
odgovara radnoj Sirini uredaja za rad koji se koristi.

= ,Minimalni polumjer okretanja“
Da se linije uvratine ne bi krizale ispod kuta od 90°, onda moZete ovdje unijeti polumjer koji Vase
vozilo moZe voziti s ugradbenim uredajem.

= ,Automatsko kreiranje navigacijskih linija“
Ako aktivirate ovu mogucnost, terminal kreira automatski navigacijske linije za unutarniji dio polja.
Navigacijske linije crtaju se kao ravne, paralelne linije.
Pritom se kreiraju tri zapisa navigacijskih linija u mapi sa zapisima navigacijskih linija da biste Vi
sami mogli birati u kojem smjeru Zelite obradivati polje. Zapisi navigacijskih linija zovu se
,Jvratine® 1 do 3.
Ovdje moZete proditati kako se odabiru zapisi navigacijskih linija: Izaberite navigacijski mod [—
44]

= ,Jednostrani mod*
Parametar samo za sijacice.
Postavite parametar na ,da“, kada Zelite postaviti sa sijaicom tragove za mlaznicu za polje i
time postaviti oba traga u jednom prijelazu.

30302432a-02-HR V18.20201207 49



Paralelno vodenje TRACK-Leader

Obradite uvratinu

Postupak

50

U ovom modu navigacijske linije su postavljene tako, da sijacicu kod prvog ili drugog prijelaza
moze raditi samo sa jednom polovicom radne Sirine.

M Polje s granicom polja je ucitano.

1. Pokrenite novu navigaciju.
= Prikazuje se polje sa granicama polja i jednom neoznaenom uvratinom.

2. - Pozovite parametar uvratine.
=> Parametar se pojavijuje.

3. Unesite parametar:

4, - Napustite masku.
= U radnoj masci naran¢asto je oznaCeno podrucje uvratine.

5. Obradite unutradnjost polja.
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Paralelno vodenje TRACK-Leader

Obuhvatite prepreke

=> Nakon obrade unutradnjost polja je zelena i uvratine narancasta:

6. - Aktivirajte paralelno vodenje u uvratini.

= - pojavljuje se radna maska.
= Uvratina se oznacava sivo.

= U uvratini se pojavljuju navigacijske linije.

7. Obradite uvratinu.

6.6 Obuhvatite prepreke

Kada na Vasem polju postoje prepreke, mozete obuhvatiti njihov polozaj. Tako ¢ete uvijek biti
upozoreni, prije no $to dode do kolizije.

Prepreke mozete obuhvatiti za vrijeme obrade polja.

Upozoreni ste na smetnju u slijede¢im slu¢ajevima:
= Kada dostignete smetnju za 20 sekundi ili ranije.
= Kada je razlika izmedu smetnje i vozila manja od radne Sirine poljoprivrednog uredaja.

Upozorenje se sastoji uvijek iz dva elementa:
= Grafitko upozorenje u gornjem, lijevom kutu radne maske

- ,Granica polja*

- ,Prepreka*
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Paralelno vodenje TRACK-Leader

Obuhvatite prepreke

= Zvuéni signal

/\ OPREZ

Prepreka

Simbol funkcije Znacenje

Poziva dodatne simbole za funkciju.

Izradite novu prepreku.

IzbriSite sve prepreke.

IzbriSite odabranu prepreku.

Pomjerite prepreku.

Spremite prepreku.

Postupak M Pokrenuli ste jednu navigaciju.
1. - Pozovite novi simbol za funkciju.
2, - Dodajte novu prepreku.

= Pojavljuje se tipkovnica.

3. Imenujte prepreku.

4, - Potvrdite.
=> Na ekranu se pojavi trepereca crvena to¢ka. To oznaava mjesto, gdje se prepreka nalazi.
Pored se pojavi razmak izmedu prepreke i GPS prijamnika.

5. Koristite strelicu, za pomicanje to¢ke, tako da razmaci na ekranu odgovaraju razmacima na
polju.

6. - Spremite poloZaj prepreke na polju.

=> Prepreka se pojavljuje sada u radnoj maski.

6.6.1 Izbrisati oznacavanje prepreka

Postupak Ovako cete izbrisati oznaku jedne ili vise prepreka:
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6.7

Postupak
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Paralelno vodenje TRACK-Leader

Zamijena traktora
1. - Pritisnite kako biste usli u masku za brisanje oznake prepreka.
= Pojavljuje se maska ,Brisanje prepreka“.
2. lzaberite zeljenu prepreku. Alternativno mozete s oznaditi prepreku ili ukloniti oznaku.
3. - Prebacite se natrag u radnu masku.

= Pojavijuje se sliedeca poruka: ,Zelite li doista izbrisati odabir?*.
4. ,Da“ - Potvrdite.

= Odabrana prepreka se brise.

Zamjena traktora

Navigaciju mozete u svakom trenutku prekinuti te s jednim drugim traktorom i s drugim terminalom
osjetljivim na dodir nastaviti rad u nekom kasnijem trenutku.

Postupak zamjene traktora:
M Jedna je navigacija aktivirana, polje je djelomi¢no obradeno.
M U obje traktorske kabine upotrebljava se jedan ME terminal osjetljiv na dodir.

1. Zaustavite traktor 1.

- Napustite navigaciju.
Spremite polje. [— 82]
Sinkronizirajte podatke izmedu SD kartice i USB-memorije. [— 83]
Izvucite USB-memoriju.
Umetnite USB-memoriju u terminal drugog traktora.
Sinkronizirajte podatke izmedu SD kartice i USB-memorije.

Ugitajte polje.

© © N o o &~ b

Pokrenite navigaciju.
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Aktivirajte SECTION-Control

7 Ukljucite sekcije sa SECTION-Control

741
Postupak

1.2

Upravljacki elementi

7.3

Postupak

54

Aktivirajte SECTION-Control

Da biste mogli automatski ukljuivati sekcije priklju¢ene na ISOBUS Jobrechner, morate postupiti na
sliedeéi nacin:

1. Prikljuite ISOBUS Jobrechner na ISOBUS.

2. Konfigurirajte postavke za ovaj Jobrechner. [— 90]

3. Pokrenite navigaciju. [— 23]

4. Postavite radni modus. [— 54]

Promijenite radni modus od SECTION-Control

Kada je SECTION-Control aktivirana, mozete raditi u dva moda:
= Automatski mod
U automatskom modu sustav prebacuje sekcije automatski na ukljueno i iskljuceno.
= Ruéni mod
U ruénom modu morate uvijek ruéno ukljucivati i iskljucivati.

Simbol funkcije  |Znacenje

Prebacuje izmedu ru¢nog modusa i automatskog modusa.

Koji mod je aktiviran, vidite u radnoj maski:

Simbol |Znacenje

Automatski mod je aktiviran.

Ruéni mod je aktiviran.

Prikazati kartu stvarne vrijednosti

Tijekom rada moZete primijenjene koli€ine vizualizirati kao kartu stvarne vrijednosti.
M ISOBUS-Jobrechner je prikljuéen na ISOBUS-osnovnu opremu raéunala.
M SECTION-Control je aktivirana.
M Navigacija je pokrenuta.

M Tijekom rada, navigacija obradeno podrucje oboji zeleno.

1. - Aktivirajte vizualiziranje naneSene koliine.
= Na glavnom ekranu sada ¢e biti plavim oznaCena podrucja sa sliénim primijenjenim
koli¢inama.
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Ukljucite sekcije sa SECTION-Control

Upravljanje strojevima s viSe radnih Sirina

2. Povucite s kaZiprstom dva puta preko donjeg podrucja ekrana prema lijevo:

= Pojavljuje se legenda:

3. Dvaput dotaknite legendu.
= Pojavljuju se parametri.

4. Konfigurirajte parametar. Njihovo objasnjenje pronaci ¢ete u ovoj uputi za rukovanje.

Parametar ,,DDI 2 ili naziv primijenjenog sredstva

Aktivirajte i deaktivirajte prikaz.

Parametar ,Minimalna vrijednost*

UpiSite ovdje najnizu vrijednost.

Parametar ,Maksimalna vrijednost"

UpiSite ovdje najviSu vrijednost.

Parametar ,,Broj nijansi“

UpiSite broj nijansi.

Upravljanje strojevima s vise radnih Sirina
Ako koristite Jobrechner, u kojem je istovremeno konfigurirano viSe radnih Sirina, SECTION-Control
to moze automatski prepoznati.
To mogu na primjer biti sliedeéi strojevi:
= MiIaznice za polje s dvije Sipke
= Sijacice, koje pored sjemena nanose i gnojivo
SECTION-Control Vam omogucuje da uklju€ivanje za svaku radnu Sirinu pojedinaéno konfigurirate. U

maski ,Postavke | SECTION-Control“ tu je za svaku radnu $irinu jedan profil. [— 90]

U navigacionom ekranu ne mogu se istodobno pojavljivati rezultati svih radnih $irina. To moze prikaz
uciniti nepreglednim. Zbog toga morate aktivirati radnu Sirinu. Od njih obradene povrsine se prikazuju
s zelenom bojom na ekranu.
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Ukljucite sekcije sa SECTION-Control

Upravljanje strojevima s viSe radnih Sirina

Sve povrsSine, koje su obradene od drugih radnih Sirina, obuhvacene su u pozadini. Nakon §to
aktivirate druge radne Sirine, vidjet Cete takoder njihove rezultate.

Postupak Ovako aktivirate jednu radnu Sirinu:
M Stroj ima dvije radne Sirine.
M SECTION-Control je aktivirana.
M Navigacija je pokrenuta.

1. Da biste vidjeli pregled raspolozivih radnih $irina, povucite preko brojila ulijevo, do pojave
simbola radne Sirine. (Opcionalno)
=> Aktivirana radna $irina je oznacena sa strelicom.

2. Dodirnite simbol za vozilo:

= Sliedeca radna Sirina se aktivira.
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Rad s aplikacijskim karticama

Aplikacijske kartice iz ISO-XML-naloga

8 Rad s aplikacijskim karticama

8.1
Postupak

8.1.1

30302432a-02-HR

Aplikacijska kartica je detaljna karta jednog polja. Polje je na ovoj karti podijeljeno na podrucja.
Aplikacijska kartica sadrzi informacije o tome, koliko intenzivno trebaju biti radovi u svakom podrucju.

Kada je aplikacijska kartica ucitana, softver provjerava na osnovu GPS-koordinacija vozila, koje
koli¢ine ispustanja materijala su prema aplikacijskoj kartici potrebne te prenosi informaciju na
ISOBUS-Jobrechner.

Terminal moze otvoriti aplikacijske karte u dva formata:
= Format ISO XML

— Aplikacijska karta mora se dodati na radunalu na ISO-XML-nalog.
- Aplikacijska karta moze se koristiti samo zajedno s ISO-XML nalogom preko ISOBUS-TC.

- Moze se koristiti istovremeno do Cetiri aplikacijske karte u jednom nalogu. To Vam
omoguéuje da kod uredaja za rad, koji imaju viSe od jednog sustava za doziranje, moZete
za svaki sustav koristiti po jednu aplikacijsku kartu.

= Format shape (shp)
- Aplikacijska karta uvozi se u ISOBUS-TC. [— 9]

— Moze se istovremeno koristiti samo jedna aplikacijska karta.

Aplikacijske kartice iz ISO-XML-naloga

1. U Kkartici za planiranje zemlji$ta izradite ISO-XML-nalog s jednom ili vi§e aplikacijskih kartica.
2. Prenesite nalog na terminal. ViSe o tome u uputama od ISOBUS-TC.

3. Otvorite nalog u aplikaciji ISOBUS-TC. Ovisno o konfiguraciji, mozda ¢ete morati provijeriti je |i
zadana vrijednost pravilno postavljena.

Pokrenite nalog u aplikaciji ,]ISOBUS-TC".
Otvorite TRACK-Leader.

Vozite na polje.

N o o M

Otvorite aplikaciju TRACK-Leader.
= U radnoj maski vidite aplikacijsku karticu u boji.

Vise aplikacijskih kartica istovremeno

S TRACK-Leader-om moZete istovremeno koristiti viSe aplikacijskih kartica za viSe sustava za
doziranje.

Preduvijeti:
= Licenca za ,MULTI-Control“ mora biti aktivirana.
= Obje aplikacijske karte moraju biti dio jednog ISO-XML-naloga.
= ISOBUS Jobrechner uredaja za rad mora podrZavati ovu funkciju.

Postoje sljedeci scenariji za istovremeno koritenje viSe aplikacijskih kartica:
= Uredaj za rad sa viSe sustava za doziranje i viSe radnih Sirina
= Uredaj za rad sa viSe sustava za doziranje i s jednom radnom Sirinom

U svakom slu¢aju imate moguénost tijekom rada odabrati, koja se aplikacijska kartica treba prikazati
na ekranu. Ovisno o scenariju upravljanje u TRACK-Leader-u je malo drugacije.
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rticama

Vise sustava za doziranje i viSe radnih Sirina

Uredaj za rad raspolaZe s viSe sustava za doziranje i svaki sustav za doziranje raspolaze s vlastitom
radnom Sirinom. Na primjer mlaznica za polje s dvije armature i dvije Sipke, sijacica, koja izbacuje
sjeme i gnojivo. Radne Sirine tada mogu biti montirane uzastopno.

Za promjenu prikazane aplikacijske kartice:
M Navigacija s aplikacijskim karticama je pokrenuta.

1. U radnoj maski dodirnite simbol vozila.
= Prikazat ¢e se sljede¢a aplikacijska kartica iz naloga.

Vise sustava za doziranje s jednom radnom Sirinom

Uredaj za rad raspolaZe s viSe sustava za doziranje, koji dijele jednu radnu Sirinu. Na primjer
rasprsiva¢ gnojiva s viSe od jednog spremnika i s viSe sustava za doziranje ali samo s jednom
radnom Sirinom. U takvom rasprsivaCu gnojiva sastavlja se iz vise spremnika jedna mjeSavina
gnojiva, koja se primjenjuje preko razdjelnika.

Za promjenu prikazane aplikacijske kartice:
M Navigacija s aplikacijskim karticama je pokrenuta.

1. Dolje lijevo, pojavljuje se podrucje brojila s nazivom primijenjenog sredstva. Dodirnite ovaj tekst.
= Prikazat e se sljedeca aplikacijska kartica iz naloga.

Aplikacijske karte shape
Aplikacijske karte shape moraju se uvesti u aplikaciju ISOBUS-TC. [— 9]

Prikaz aplikacijske kartice

Kada radite s aplikacijskom karticom, moZete vizualizirati pojedine zadane vrijednosti kao aplikacijsku
karticu.

M Aplikacijska kartica se uitala.

M Navigacija je pokrenuta.

1. - Otvorite vizualizaciju.
= Na glavnome zaslonu sada ¢e podruéja s pojedinim zadanim vrijednostima biti ozna¢ena u
boji.

2. Povucite kaziprstom dva puta preko donjeg podrucja zaslona ulijevo.

= Pojavljuje se legenda:

V18.20201207 30302432a-02-HR
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Osnovne sigurnosne upute

9 Automatsko upravljanje TRACK-Leader AUTO

9.2
Postupak

9.3

9.31

Postupak
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Osnovne sigurnosne upute

Uvijek kad god koristite automatsko upravljanje, obratite pozornost na sljedece sigurnosne upute:

Vi ste kao voza¢ odgovorni za sigurno koritenje automatskim upravijanjem. Sustav ne sluzi kao
zamjena za vozaca. Kako biste izbjegli smrtonosne nesrece ili teSke ozljede kotrljanjem vozila,
nikada ne napustajte sjedalo vozaca kada je ukljuéeno automatsko upravijanje.

Upravljacki sustav ne moze zaobiéi prepreke. Vozaé uvijek mora promatrati stazu kojom vozi i
preuzeti upravljanje ruéno, kada se prepreka mora zaobiéi.

Upravljacki sustav NE kontrolira brzinu voZnje vozila. Voza¢ uvijek mora sam upravljati brzinom
voznje ne bi li radio na sigurnoj brzini, da se vozilo ne otrgne kontroli ili da se ne bi prevrnulo.
Upravljagki sustav preuzima kontrolu nad upravljanjem vozilom, kada se aktivira tijekom
ispitivanja, kalibracije i kod radova. Ako je aktiviran, mogu se upravljacki dijelovi vozila (kotagi,
osovine, zglobne tocke) nepredvidivo ponasati. Prije nego $to ukljucite upravljacki sustav,
provjerite da u blizini vozila nema ljudi ili prepreka. Time éete sprijeciti smrt, ozljede ili oStecenje
imovine.

Automatsko upravljanje ne smije se upotrebljavati na javnim ulicama ili na drugim javnim
podruéjima. Prije nego $to se odvezete na cestu ili na javno podruéje, pobrinite se da je
automatsko upravljanje iskljuceno.

Priprema terminala za rad s TRACK-Leader AUTO

Prije koriStenja po prvi put TRACK-Leader AUTO morate izvrSiti neke postavke u terminalu:

1.

Aktivirajte licencu ,TRACK-Leader AUTO" u aplikaciji ,Service” terminala. Kako aktivirati licence
saznat ¢ete u uputama za uporabu terminala.

Ako upotrebljavate AG-STAR ili SMART-6L, aktivirajte GPS-poganja¢ ,TRACK-Leader AUTO".
Ako upotrebljavate NAV-900, morate aktivirati GPS-poganja¢ ,AG-200, NAV-900". Kako se
aktiviraju GPS-poganjaci, mozete saznati u uputama za uporabu terminala.

U TRACK-Leaderu: U izborniku ,Postavke” > ,Opéenito” aktivirajte parametar ,TRACK-Leader
AUTO".

Prikljucite Jobrechner ili aktivirajte virtualni Jobrechner u aplikaciji Virtual ECU.
Uvjerite se da je odabran pravilan profil vozila [— 104] u postavkama TRACK-Leader AUTO.

Ako koristite TRACK-Leader AUTO eSteer, dodatno uvezite inicijalnu vrijednost za parametar
,Ru¢no upravljanje volanom”. [— 104]

TRACK-Leader AUTO s upravljackim Jobrechnerom ECU-S1

Ukljucite upravljacki jobrechner

Tek kada je upravljacki jobrechner ukljuéen i pokrenut, moguce je aktivirati automatsko upravljanje.

Kao upravljacki jobrechner nazivamo u ovom poglavlju i u potpoglavlju upravljacki jobrechner ECU-

S1.

Ovako ukljuCujete upravljacki jobrechner:
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Automatsko upravljanje TRACK-Leader AUTO
TRACK-Leader AUTO s upravljackim Jobrechnerom ECU-S1

1. - Pritisnite sklopku ,AUTO" u srednji polozaj.
= Simbol ,OFF* poginje svijetliti.

= Pokrece se upravljacki jobrechner. To moze potrajati i do dvije minute.
Ovako prepoznajete da je upravljacki jobrechner operativan:

1. Na LED diodi na ku¢istu. Pogledajte upute upravljackog jobrechnera.
il

1. Otvorite aplikaciju TRACK-Leader.

2. Dodirnite ,Postavke".

3. Pricekajte dok se ne pojavi gumb ,TRACK-Leader AUTO". Oznacen je sivom bojom sve dok se
ne pokrene upravljacki jobrechner.

9.3.2 Iskljuéite upravljacki jobrechner

Iskljucite upravljacki jobrechner ¢im prestanete upotrebljavati automatsko upravljanije, prije
napustanja kabine i prije nego Sto iskljucite motor vozila:
= Na taj ¢ete nacin osigurati da nitko ne moze slu€ajno aktivirati upravljacki sustav.
= Promjene u naponu koje mogu nastati prilikom paljenja i isklju¢ivanja motora vozila ne utje€u na
rad upravljackog jobrechnera.

Postoji nekoliko nagina da se iskljuci upravljacki jobrechner:
= iskljuCivati upravljacki jobrechner s glavnom sklopkom;
= Na nekim vozilima moZe se upravljacki jobrechner iskljuéiti gadenjem motora. Medutim, to nije
moguce kod svake vrste priklju¢ivanja.

Postupak Ovako isklju¢ujete upravljacki jobrechner s glavhom sklopkom:

1. - Pritisnite sklopku ,OFF*.
= Simbol ,OFF* prestaje svijetliti.

9.3.3 Aktivirajte i upravljajte automatskim upravljanjem

Kada je aktivirano automatsko upravljanje, preuzima upravljaéki sustav kontrolu preko upravljackih
mehanizama, €im se je u aplikaciji TRACK-Leader obuhvatila navigacijska linija.
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Automatsko upravljanje TRACK-Leader AUTO
TRACK-Leader AUTO s upravljackim Jobrechnerom ECU-S1

Nepoznavanje opasnosti
Smrt ili teSke ozljede

o Prije instaliranja ili koriStenja sustava, pro€itajte cjelokupnu dokumentaciju i upoznajte se s
mogucim rizicima i opasnostima.

Vozilo u voznji
Smrt ili teSke ozljede

o Nikada ne napustajte vozilo, dok je ukljuéen upravljacki jobrechner ECU-S1.

o Prije prvog pustanja u pogon, kalibracije, konfiguracije, odnosno koristenja upravijackog
sustava, pobrinite se da nema ljudi ili predmeta u blizini vozila.

Nesrec¢a zbog slucajnog aktiviranja sustava
Smirt ili teSke ozljede

o Iskljucite upravljacki jobrechner, prije nego $to vozite na cestu.

o Nikad ne ukljuéujte upravljagki jobrechner na cesti.

Sustav ne moze zaobici prepreke
Sudar s preprekom

o Promatrajte polje tijekom voZnje i ruéno zaobidite sve prepreke. U sluéajevima nuzde
zaustavite vozilo.
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Simbol Funkcija

Nije moguce automatsko upravljanje.

Sljedeci su uzroci moguci:
= Upravljacki Jobrechner zaklju¢ao je funkciju zbog poruke o pogresci.
= Niste postavili navigacijsku liniju.

Posljedice:

Nista se nece dogoditi jer je simbol deaktiviran.

Za aktiviranje i deaktiviranje automatskog upravljanja.

U podrugju statusa moZete vidjeti trenutacni status:

— Aktivirano je automatsko upravljanje. Sustav usmjerava do jedne
navigacijske linije.

— Aktivirano je automatsko upravljanje. Vozilo prati jednu navigacijsku liniju.
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Simbol Funkcija

— Deaktivirano je automatsko upravljanje.

Usmijerite vozilo ulijevo.

Vozilo se do sljedeée promjene navigacijske linije pomice paralelno s navigacijskom
linijom.

Usmijerite vozilo udesno.

Vozilo se do sljedeée promjene navigacijske linije pomice paralelno s navigacijskom
linijom.

M Ispunili ste sve preduvjete. Vidi poglavlje: Priprema terminala za rad s TRACK-Leader AUTO [—
59

M Nalazite se na polju.

1. Pokrenite motor vozila.

Ukljucite terminal.

Ukljucite upravljacki Jobrechner. [— 59]

Otvorite aplikaciju TRACK-Leader.

o &~ b

Dodirnite ,Navigacija”.
= Pojavljuje se radna maska.

6. PriCekajte dok se ne ukljuci upravljacki Jobrechner.
= Pojavljuje se sljedeca poruka:
,TRACK-Leader AUTO i ECU-S1:
ProCitajte prije prvog pustanja u pogon i pridrzavajte se dokumentacije sustava, a posebno
uputa u sigurnosti.”
= Pokrenut je upravljacki Jobrechner.

7. Potvrdite.

8. Dodirnite

9. Provjerite je li u retku ,Set parametara” [— 65] postavljen ispravan profil vozila.

10. Ako je profil vozila to¢an, dodirnite . Ako nije, u aplikaciji Virtual ECU odaberite ispravan
profil vozila i stroja.

= Desno na radnoj maski moZete vidjeti simbol funkcije . Sustav se ne moZe aktivirati
dok ne postavite AB-liniju.

11. Odaberite navigacijski mod. [— 44]
12. Uvjerite se da imate dobar GPS signal.
13. Postavite AB-liniju. [— 36] Kod postavljanja AB-linije morate ru¢no upravljati vozilom.

14. Cim postavite tocku B, mozZete aktivirati automatsko upravljanje. Vazno je da vozilo polako vozi u
smjeru obrade da bi se pravilno prepoznao smjer.
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15. Postoji viSe mogucénosti za aktiviranje automatskog upravljanja:

Mogucénost 1: Dodirnite

Moguénost 2: — Pritisnite na cca jednu sekundu tipku ,AUTO".

Moguénost 3: Potvrdite opcionalnu noznu sklopku.

Mogucénost 4: Kod aplikacije TRACK-Leader AUTO Iso dodatno kod nekih modela vozila preko
aktivacijske tipke u vozilu ili preko sustava upravljanja uvratinama. Pridrzavajte se uputa za
uporabu vozila.

= Simbol u podrucju brojila zamjenjuje se sljede¢im:
= Aktivira se automatsko upravljanje. Ono preuzima kontrolu nad upravljanjem.
16. Vozite do uvratine.

17.Kada dodete do uvratine, deaktivirajte automatsko upravljanje. U sliedecem poglavlju mozete
vidjeti kako se to radi. [— 63]

18. Okrenite rucno.

19. Nakon skretanja upravljajte vozilom dok se ne zabiliezi sliede¢a AB-linija, odnosno dok se ne
oznaci plavom bojom.

20. Aktivirajte automatsko upravljanje.
=> Ponovno se aktivira automatsko upravljanje.

21.Vas je zadatak sada prije svega kontrola brzine i zaustavljanje, ako je potrebno.

Deaktivirajte automatsko upravljanje

Kada je automatsko upravljanje deaktivirano, upravljacki Jobrechner ukljuCen je, ali ne upravija
vozilom.

Deaktivirajte automatsko upravljanje u sljede¢im situacijama:
= Prije nego $to se okrenete.
= Prije nego $to iskljucite upravljacki Jobrechner, terminal ili vozilo.
= Ako Zelite da preuzmete kontrolu nad vozilom.

Ovako deaktivirate automatsko upravljanje:

1. Moguénost 1: — Kratko pritisnite tipku ,AUTO".
Moguénost 2: U radnoj maski aplikacije TRACK-Leader dodirnite simbol

Moguénost 3: Okrenite upravljacki kotaC. Ako snazno okrenete upravljacki kota€ ili zaustavite
njegovo okretanje, ugradeni senzor prepoznaje da preuzimate kontrolu. Automatsko upravljanje
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se deaktivira.

Moguénost 4: Potvrdite opcionalnu noznu sklopku.

Moguénost 5: Kod aplikacije TRACK-Leader AUTO Iso dodatno kod nekih modela vozila preko
aktivacijske tipke u vozilu il preko sustava upravljanja uvratinama. PridrZzavajte se uputa za
uporabu vozila.

= U podrucju brojila radne maske ¢ete vidjeti da se simbol zamjenjuje sliede¢im:

Fino namjestanje upravljatkog sustava

Buduci da je upravljacki sustav kalibriran, funkcionira bez problema u vecini situacija. MoZe doéi do
toga, da posebne okolnosti zahtijevaju prilagodbu vrijednosti. Na primjer kod posebnih uvjeta polja,
ugradnih uredaja, brzine voznje itd.

Iskljuivanje uzroka
Ako sustav ne upravlja kako treba:
1. Provjerite kvalitetu GPS-signala.

2. Osigurajte da na upravljatkom jobrechneru nema vibracija i da je pri¢vrS¢en na za to
predvidenom drzacu.

3. Osigurajte da je GPS-prijamnik montiran na za to predvidenom mjestu.

4. Osigurajte da je odabran ispravan profil vozila i profil stroja.

Fino namjestanje
Ako ste iskljucili ostale uzroke, mozete provesti fino namjestanje upravljackog sustava.

Nakon kalibriranja kod svakog se parametra pojavljuje pojedina optimalna vrijednost za odabrano
vozilo bez ugradbenog uredaja. Postupnim poveéavanjem i smanjivanjem parametara vrijednosti
mozete prilagoditi trenutaénim uvjetima polja i ugradnom uredaju.

NAPOMENA

Neocekivan snazan otklon vozila
Sve se promjene parametara odmah preuzimaju bez novog pokretanja.
Ako neku vrijednost parametra znacajno povecate, to moze rezultirati snaznim otklonom vozila.

o Vrijednosti povecCavajte polako, korak po korak.

Sljedece parametre promijenite pojedinaéno jedan za drugim tako da postigne optimalan rad
upravljatkog sustava. Nakon svake promjene provjerite posljedice:

1. ,Agresivnost motora“ - samo kod sustava s motorom upravljadkog kotaca.
,Reakcija upravljanja*

JAgresivnost pri promjeni kursa“

,Dopusteno odstupanje”

,Registracija linije*

o o W b

,Reakcija pri voZnji unatrag*
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Ako sustav nakon toga bolje funkcionira, ali jos§ uvijek nije optimalan, ponovite postavke po ovom
redoslijedu.

Da biste vidjeli parametre:
1. Ukljucite upravljacki jobrechner. [— 59]
Otvorite aplikaciju TRACK-Leader.

Osigurajte da je aktiviran profil vozila [— 104] koji odgovara vozilu.

> 0 bd

Pokrenite novu navigaciju.

5. U radnoj maski dodirnite

Set parametara

Na temelju ovog parametra mozete vidjeti za koju su kombinaciju vozila i ugradnog uredaja
konfigurirani i spremljeni parametri.

Slog parametara prima parametre iz dva izvora:
= |z profila vozila iz izbornika TRACK-Leader AUTO.
= S ugradbenog uredaja preko Jobrechnera ili preko virtualnog Jobrechnera iz aplikacije Virtual
ECU.

Svaki put kada prikljucite poznatu kombinaciju vozila, ucitavaju se upravljacki parametri koji su
posljednji koristeni za tu kombinaciju vozila.

Registracija linije

S ovim parametrom mozete utjecati, kako brzo se sustav usmjerava prema novo registriranoj
navigacijskoj liniji.

Cilj postavljanja mora biti, da vozilo preuzme najkraéi put, bez da pri tome mora naglo ili iznenada
jako okretati.

Reakcija upravljanja (pri voznji naprijed)

Sa ovim parametrom mozete utjecati, kako brzo ¢e reagirati sustav na komande upravljanja pri voznji
naprijed.
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@ Kod previsoke vrijednosti. @ Kod preniske vrijednosti.
Sustav reagira prebrzo. To ima za posljedicu Sustav reagira presporo. Korekcije su tek
da su kotadi vrlo nemirni. rijetke.

@ Idealna vrijednost

Reakcija pri vozniji unatrag
S ovim parametrom mozete utjecati, kako brzo e reagirati sustav na komande upravljanja pri voznji

unatrag.

Odgovarajuci parametar u upravljatkom jobrechner-u: ,Reakcija pri vozniji unatrag” (engleski:
Reverse Response)

Agresivnost pri promjeni kursa

S ovim parametrom mozete utjecati, koliko treba sustav vratiti kotace da bi korigirali kurs.
= Vozilo postaje nemirno ako sustav prijevremeno korigira kotace. Previsoka je postavljena
vrijednost.
= Ako sustav kotage preusmijerava preslabo i presporo, vozilo ¢esto ostavlja navigacijsku liniju.
Preniska je postavljena vrijednost.

Da biste provjerili moZete promatrati kretanja vrha vozila:

Sto desée vrh vozila mijenja smjer, to éesce krivuda vozilo

Kod previsoke vrijednosti. Kod preniske vrijednosti.
Vrh vozila suviSe ¢esto mijenja smjer. Vrh vozila suvie rijetko mijenja smjer.

@ Idealna vrijednost

Odgovarajuci parametar u upravljackom Jobrechneru: ,Agresivnost pri promjeni kursa“ (engleski:
Heading Aggressiveness)

Dopusteno odstupanje

S ovim parametrom mozete utjecati, kod kojeg odstupanja od idealne navigacijske linije sustav
poCinje korigirati smjer voZnje. Drugim rije¢ima moZete podesiti, na koliko centimetara pokraj
navigacijske linije smije voziti vozilo.
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Sto desce sustav utvrdi gredku, Gesce se korigira kurs

@ Kod preniske vrijednosti @ Kod previsoke vrijednosti
Dopusteno odstupanje je prenisko. Vozilo Dopusteno odstupanje je previsoko. Vozilo
precesto mijenja kurs. suvise rijetko mijenja kurs.

@ Idealna vrijednost

Odgovarajuci parametar u upravljackom jobrechner-u: "Dopusteno odstupanje” (engleski: Cross
Track Error)

Agresivnost motora

S ovim parametrom mozete utjecati, kako brzo ¢e reagirati motor upravljackog kota¢a na komande
upravljanja. Parametar funkcionira kao ,Reakcija upravljanja“, ali djeluje samo kod sustava s
motorom upravljackog kotaca.

Ruéno upravljanje volanom

S pomocu ovog parametra moZete postaviti kojom razinom snage moZete preuzeti kontrolu nad
upravijaem.

Kod prvog pustanja sustava u pogon odreduje se inicijalna vrijednost za vozilo. Tu vrijednost morate
potom jednom uvesti s upravljackog Jobrechnera da bi se kasnije moglo izvesti fino uskladivanje. [—
104]

Kod nize vrijednosti dovoljno je drzati upravlja¢ da bi se upravljacki sustav deaktivirao. Kod vece
vrijednosti potrebno je uloZiti veéi napor. Ako je pak vrijednost preniska, moze se dogoditi da se
sustav deaktivira kada se poveca snaga potrebna za pokretanje kotaca.
Primjeri:
= Kod niskotlaénih guma, na teSkim podlogama ili kod ugradbenog uredaja se vrijednost prednje
hidraulike treba po potrebi povecati da bi se sustavom moglo upravijati.
= Kod uskih guma ili dobrih uvjeta vrijednost se treba smanjiti da bi se osigurao siguran rad.
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NAPOMENA

Nezgode nastale kao posljedica neisklju¢ivanja sustava

Ako ru¢no upravljanje volanom nije pravilno namjesteno, upravljacki se sustav prilikom upravljanja
vozata mozda nece deaktivirati, zbog €ega opcija izmicanja nece raditi pa postoji opasnost od
nezgode. Vozila sa sustavom ECU-S1 smiju se samo koristiti ako je ruéno upravljanje volanom
pravilno namjesteno i ako radi.

o Uvezite inicijalnu vrijednost parametra iz Jobrechnera ECU-S1. [— 104] Parametar se ne
moZe mijenjati bez tog uvoza.

o Konfigurirajte ovaj parametar za svaku konfiguraciju vozila i radnog uredaja (set parametara).

9.3.6 Kraj rada
Postupak Ako ste obradili polje:
1. Deaktivirajte automatsko upravljanje.

2. Iskljucite upravljacki jobrechner.

9.4 TRACK-Leader AUTO s prijamnikom NAV-900
Uzmite u obzir da NAV-900 kao sustav za automatsko upravljanje uvijek mora provjeriti i registrirati
A sluzbena ustanova prema doti¢nim propisima specifinima za pojedinu drzavu.

9.4.1 Ukljucivanje i isklju€ivanje upravljackog Jobrechnera

Upravljacki Jobrechner izravno je ugraden u GNSS-prijamnik NAV-900. Zbog toga nije potrebno
dodatno ukljucivati ili isklju¢ivati upravljacki Jobrechner kada zapo€injete ili zavrSavate s radom.

Ako je prijamnik ispravno montiran i priklju¢en, ugradeni upravljagki Jobrechner automatski se
ukljuGuje i iskljuCuje.

9.4.2 Aktivirajte i upravljajte automatskim upravljanjem

Kada je aktivirano automatsko upravljanje, preuzima upravljacki sustav kontrolu preko upravljackih
mehanizama, ¢im se je u aplikaciji TRACK-Leader obuhvatila navigacijska linija.

/\ UPOZORENJE

Nepoznavanje opasnosti
Smrt ili teSke ozljede

o Prije instaliranja ili koriStenja sustava, pro€itajte cjelokupnu dokumentaciju i upoznajte se s
moguéim rizicima i opasnostima.
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Vozilo u voznji
Smrt ili teSke ozljede

o Nikada ne napustajte vozilo dok je uklju€en upravljacki Jobrechner.

o Prije prvog pustanja u pogon, kalibriranja, konfiguracije odnosno upotrebe automatskog
upravljanja pobrinite se da nema ljudi ili predmeta u blizini vozila.

Nesreca zbog slucajnog aktiviranja sustava
Smrt ili teSke ozljede

o Iskljucite upravljacki jobrechner, prije nego $to vozite na cestu.

o Nikad ne ukljuéujte upravljacki jobrechner na cesti.

Sustav ne moze zaobici prepreke
Sudar s preprekom

o Promatrajte polje tijekom voZnje i ruéno zaobidite sve prepreke. U sluajevima nuzde
zaustavite vozilo.

30302432a-02-HR

Simbol Funkcija

Nije moguce automatsko upravijanje.

Sljedeci su uzroci moguci:
= Upravljacki Jobrechner zaklju¢ao je funkciju zbog poruke o pogresci.
= Niste postavili navigacijsku liniju.

Posljedice:

Nista se nece dogoditi jer je simbol deaktiviran.

Za aktiviranje i deaktiviranje automatskog upravljanja.

U podrudju statusa moZete vidjeti trenutaéni status:

— Aktivirano je automatsko upravljanje. Vozilo prati jednu navigacijsku liniju.

— Deaktivirano je automatsko upravijanje.

Usmijerite vozilo ulijevo.

Vozilo se do sljedece promjene navigacijske linije pomie paralelno s navigacijskom
linijom.

Usmierite vozilo udesno.

Vozilo se do sljede¢e promjene navigacijske linije pomice paralelno s navigacijskom
linijom.
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M Ispunili ste sve preduvijete. Vidi poglavlje: Priprema terminala za rad s TRACK-Leader AUTO [—
59

M Nalazite se na polju.
1. Pokrenite motor vozila.
Ukljucite terminal.

Otvorite aplikaciju TRACK-Leader.

> w0 p»

Dodirnite ,Navigacija”.
= Pojavljuje se radna maska.

5. Pricekajte dok se ne uklju¢i NAV-900.
= Pojavljuje se sliedeca poruka:
,TRACK-Leader AUTO i NAV-900:
Proditajte prije prvog pustanja u pogon i pridrzavajte se dokumentacije sustava, a posebno
uputa u sigurnosti.”
= Pokrenut je upravljacki Jobrechner.

6. Potvrdite.

= Desno na radnoj maski mozete vidjeti simbol funkcije . Sustav se ne moze aktivirati
dok ne postavite AB-liniju.

7. Odaberite navigacijski mod. [— 44]
8. Uvjerite se da imate dobar GPS signal.
9. Postavite AB-liniju. [— 36] Kod postavljanja AB-linije morate ru¢no upravljati vozilom.

10. Cim postavite tocku B, mozZete aktivirati automatsko upravljanje. Vazno je da vozilo polako vozi u
smjeru obrade da bi se pravilno prepoznao smjer.

11. Postoji viSe mogucnosti za aktiviranje automatskog upravljanja:

Moguénost 1: Dodirnite

Moguénost 2: Dodirnite opcionalni vanjski prekidac.

Moguénost 3: Kod aplikacije TRACK-Leader AUTO Iso dodatno kod nekih modela vozila preko
aktivacijske tipke u vozilu ili preko sustava upravljanja uvratinama. PridrZavajte se uputa za
uporabu vozila.

= Simbol u podrucju brojila zamjenjuje se sljede¢im:
= Aktivira se automatsko upravljanje. Ono preuzima kontrolu nad upravljanjem.
12. Vozite do uvratine.

13.Kada dodete do uvratine, deaktivirajte automatsko upravljanje. U sliede¢em poglavlju mozete
vidjeti kako se to radi. [— 63]

14. Okrenite ruéno.

15. Nakon skretanja upravljajte vozilom dok se ne zabiljeZi sliede¢a AB-linija, odnosno dok se ne
oznadi plavom bojom.

16. Aktivirajte automatsko upravljanje.
=> Ponovno se aktivira automatsko upravljanje.

17.Va$ je zadatak sada prije svega kontrola brzine i zaustavljanje, ako je potrebno.
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Deaktivirajte automatsko upravljanje
Kada je automatsko upravljanje deaktivirano, NAV-900 je ukljucen, ali ne upravlja vozilom.

Deaktivirajte automatsko upravljanje u sljede¢im situacijama:
= Prije nego $to se okrenete.
= Prije nego 8to iskljucite upravljacki Jobrechner, terminal ili vozilo.
= Ako zelite da preuzmete kontrolu nad vozilom.

Ovako deaktivirate automatsko upravljanje:

1. Mogucénost 1: U radnoj maski aplikacije TRACK-Leader dodirnite simbol
Mogucénost 2: Okrenite upravljacki kota€. Ako snazno okrenete upravljacki kotac ili zaustavite
njegovo okretanje, ugradeni senzor prepoznaje da preuzimate kontrolu. Automatsko upravijanje
se deaktivira.
Moguénost 3: Kod aplikacije TRACK-Leader AUTO Iso dodatno kod nekih modela vozila preko
aktivacijske tipke u vozilu ili preko sustava upravljanja uvratinama. Pridrzavajte se uputa za
uporabu vozila.

= U podrugju brojila radne maske Cete vidjeti da se simbol zamjenjuje sljedeéim:

Fino namjestanje automatskog upravljanja

Buduéi da je upravljacki sustav kalibriran, funkcionira bez problema u vecini situacija. MoZe do¢i do
toga, da posebne okolnosti zahtijevaju prilagodbu vrijednosti. Na primjer kod posebnih uvjeta polja,
ugradnih uredaja, brzine voznje itd.

Iskljuivanje uzroka
Ako sustav ne upravlja kako treba:
1. Provjerite kvalitetu GNSS-signala.
2. Osigurajte da je prijamnik montiran na za to predvidenom mjestu.

3. Osigurajte da je u sustavu NAV-900 spremljen ispravan profil vozila.

Fino namjestanje
Ako ste iskljucili ostale uzroke, mozete provesti fino namjestanje upravljackog sustava.

Nakon kalibriranja kod svakog se parametra pojavljuje pojedina optimalna vrijednost za odabrano
vozilo bez ugradbenog uredaja. Postupnim pove¢avanjem i smanjivanjem parametara vrijednosti
moZete prilagoditi trenutanim uvjetima polja i ugradnom uredaju.

NAPOMENA

Neocekivan snazan otklon vozila
Sve se promjene parametara odmah preuzimaju bez novog pokretanja.
Ako neku vrijednost parametra znacajno povecate, to moze rezultirati snaznim otklonom vozila.

o Vrijednosti povecavajte polako, korak po korak.

Da biste vidjeli parametre:
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1. Otvorite aplikaciju TRACK-Leader.
2. Osigurajte da je aktiviran profil vozila [— 104] koji odgovara vozilu.

3. Pokrenite novu navigaciju.

4. U radnoj maski dodirnite

Klasi¢na registracija linije

Ako je aktiviran parametar, standardno Ce se pojaviti samo parametri ,Registracija linije” i ,Reakcija
upravljanja”.

Ako je parametar deaktiviran, istovremeno je aktiviran naéin rada OnSwath. Pojavljuju se parametri
.Registracija linije”, ,Kut upravljanja”, ,Brzina okretanja”, ,Kut priblizavanja” i ,Reakcija upravljanja”.

Ti su parametri vidljivi samo kada je aktivirana licencija ,Autopilot” ili ,CAN Based Autopilot”. Ako
upotrebljavate licenciju EZ-Pilot Pro automatski je uvijek aktiviran nacin rada OnSwath. Tada se
parametar, takoder, ne vidi.

Registracija linije

S ovim parametrom mozete utjecati, kako brzo se sustav usmjerava prema novo registriranoj
navigacijskoj liniji.

Cilj postavljanja mora biti, da vozilo preuzme najkraci put, bez da pri tome mora naglo ili iznenada
jako okretati.

Kut upravljanja

Ovaj parametar sadrzi podatak o maksimalnom kutu upravljanja koji se moze upotrebljavati za
registraciju linije.

Pojedine minimalne i maksimalne vrijednosti ovise o profilu vozila.

Brzina okretanja
Ovaj parametar sadrzi podatak o brzini kojom se pokre¢e mehanika upravljanja.

Pojedine minimalne i maksimalne vrijednosti ovise o profilu vozila.

Prilazni kut
Ovaj parametar sadrzi podatak o kutu do navigacijske linije od koje se upravljanje moze aktivirati.

Pojedine minimalne i maksimalne vrijednosti ovisne su o upotrijebljenoj licenciji u sustavu NAV-900.

Proporcionalno podesavanje upravljanja
Ovim parametrom mozete podesiti koliko je agresivna reakcija upravljanja upravljatkog motora.

Ovaj je parametar relevantan samo kada upotrebljavate upravljaéki motor EZ-Pilot Pro.
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Osnovne sigurnosne upute

10 Automatsko upravljanje TRACK-Leader TOP

10.1 Osnovne sigurnosne upute

Uvijek kad god koristite automatsko upravljanje, obratite pozornost na sljede¢e sigurnosne upute:

= Vi ste kao voza¢ odgovorni za sigurno koristenje automatskim upravljanjem. Sustav ne sluzi kao
zamjena za vozaca. Kako biste izbjegli smrtonosne nesrece ili teSke ozljede kotrljanjem vozila,
nikada ne napustajte sjedalo vozaca kada je ukljuéeno automatsko upravljanje.

= Upravljacki sustav ne moze zaobiéi prepreke. Voza€ uvijek mora promatrati stazu kojom vozi i
preuzeti upravljanje ruéno, kada se prepreka mora zaobiéi.

= Upravljacki sustav NE kontrolira brzinu voznje vozila. Voza¢ uvijek mora sam upravljati brzinom
voznje ne bi li radio na sigurnoj brzini, da se vozilo ne otrgne kontroli ili da se ne bi prevrnulo.

= Upravljacki sustav preuzima kontrolu nad upravljanjem vozilom, kada se aktivira tijekom
ispitivanja, kalibracije i kod radova. Ako je aktiviran, mogu se upravljacki dijelovi vozila (kotagi,
osovine, zglobne tocke) nepredvidivo ponasati. Prije nego Sto ukljucite upravljacki sustav,
provjerite da u blizini vozila nema ljudi ili prepreka. Time Cete sprijediti smrt, ozljede ili oSteCenje
imovine.

= Automatsko upravljanje ne smije se upotrebljavati na javnim ulicama ili na drugim javnim
podruéjima. Prije nego $to se odvezete na cestu ili na javno podruéje, pobrinite se da je
automatsko upravljanje isklju¢eno.

10.2 Osnove upravljanja

/\ UPOZORENJE

> Prije pustanja u pogon procitajte priloZzene upute za uporabu ,PSR ISO TOP*. Prije svega
obratite pozornost na informacije u poglavlju ,Sigurnost’.

o Upravo kod uporabe automatskog upravljanja budite paZljivil

o Deaktivirajte automatsko upravljanje, kada se netko priblizava stroju za vrijeme rada na 50

metara.
Simbol Funkcija To se dogada prilikom
dodira
Nije moguée automatsko upravljanje Nista

Sljedeéi uzroci su moguéi.
= Upravlja&ki jobrechner nije priklju¢en. Simbol
je u ovom slu¢aju oznacen sivo.
= Upravljacki jobrechner je zaklju¢ao funkciju
zbog poruke o pogresci.
= Niste postavili navigacijsku liniju.

Promjena radnog moda automatskog upravljanja | U podrucju brojila vidite
aktualan status:

- Automatsko
upravljanje je aktivirano
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Zadaci vozaca

Simbol Funkcija To se dogada prilikom
dodira

- Automatsko
upravljanje je deaktivirano.

Usmijerite vozilo ulijevo.

Usmierite vozilo na desno.

10.3 Zadaci vozaca

Voza€ ima slijedece zadatke:
= Voza€ mora paziti na sigurnost. Automatsko upravljanje je slijepo. Ono ne moze prepoznati,

= Vozac¢ mora koditi i ubrzavati.
= Voza¢ mora okrenuti.

10.4 Aktivirajte i deaktivirajte automatsko upravljanje

/\ UPOZORENJE

Rizik prometne nezgode
Kod uklju¢enog automatskog upravljanja, vozilo moZze voziti sa traga i prouzrogiti nezgodu. Pri tome
osobe mogu biti povrijedene ili ubijene.

o Deaktivirajte automatsko upravljanje, prije no to vozite javnom cestom.

o Udaljite upravljacki motor od upravljackog kotaca.

Automatsko upravljanje ne funkcionira u slijede¢im slu¢ajevima:
= U navigacijskom modu ,Krug*
= Kada su navigacijske linije aktivirane u uvratini.

U ovim situacijama morate vozilom ruéno upravljati.
Postupak Ovako aktivirate automatsko upravljanje:
M Konfigurirali ste upravljacki jobrechner i TRACK-Leader TOP.
M Postavili ste navigacijske linije.

M Postavili ste vozilo u jedan trag i aktivirali navigacijsku liniju.

M Automatsko upravljanje je deaktivirano. U radnoj maski pojavljuje se simbol

1. Pokrenite motor upravlja¢kog kota¢a prema upravljatkom kota¢u. (Samo kod sustava s motorom
upravljackog kotaca.)

2. Dodirnite:

= Simbol se zamjenjuje sa sljedecim simbolom
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Pomijerite navigacijske linije

=> Automatsko upravljanje je aktivirano.
3. Kada vozite vozilo, upravljacki motor upravlja vozilo tako da vozi uzduZ aktivirane navigacione
linije.

Ovako deaktivirate automatsko upravijanje:

1. Dodirnite
= U radnoj maski pojavljuje se sljedeéi simbol:

= Automatsko upravljanje se deaktivira.

Pomijerite navigacijske linije
Automatsko upravljanje upravlja vozilo uz aktiviranu navigacijsku liniju.

Kada kroz rasipanje GPS-signala aktivirana navigacijska linija vise ne odgovara realnom polozaju
vozila, mozete ruéno pomjeriti navigacijsku liniju.

Pri tome imate dvije mogucnosti:
= MoZete navigacijsku liniju pomjeriti za jedan prijelaz. Nakon okretanja stari poloZaj se ponovno
uspostavi.
= MoZete navigacijsku liniju trajno pomjeriti.

Ovako pomjerate navigacijsku liniju za jedan prijelaz:

M Automatsko upravljanje je aktivirano.

[o]e]e]
1. U radnoj maski dodirnite:

= Pojavljuju se novi simboli za funkciju.

2. Dodirnite ili , Za upravljanje vozilom.
= Ispod naslova pojavljuje se informacija o tome, koliko daleko i u koji smjer se pomjera trag.
Na primjer ,>4cm* zna€i, da se vozilo usmjerava Cetiri centimetra desno od navigacijske
linije.
= Vozilo vozi paralelno toliko dugo uz navigacijsku liniju, dok se druga navigacijska linija ne
aktivira.
Ovako pomjerate navigacijsku liniju trajno:

Vidi poglavlje: Pomjerite navigacijske linije [— 41]

Okrecati
Kod okretanja voza¢ mora preuzeti kontrolu nad upravljanjem i samostalno upravijati.
Ovako okrecete, kada je automatsko upravljanje aktivirano:

1. - Deaktivirajte automatsko upravljanje:

= U radnoj maski pojavljuje se simbol . Automatsko upravljanje je deaktivirano.

2. Preuzmite kontrolu i okrenite sami.
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Fino namjestanje upravijackog sustava
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Postupak
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= Sljedeca navigacijska linija se aktivira tek onda kada je kut izmedu nje i vozila manji, nego
postavljeni parametar ,Kut skretanja®“.

3. - Aktivirajte automatsko upravljanje, ¢im se aktivira sliede¢a navigacijska linija.

Fino namjestanje upravljackog sustava

Buduci da je upravljacki sustav kalibriran, funkcionira bez problema u vecini situacija. MoZe doéi do
toga, da posebne okolnosti zahtijevaju prilagodbu vrijednosti. Na primjer kod posebnih uvjeta polja,
ugradnih uredaja, brzine voznje itd.

Iskljuivanje uzroka
Ako sustav ne upravlja kako treba:
1. Provjerite kvalitetu GPS-signala.

2. Osigurajte da na upravljatkom jobrechneru nema vibracija i da je pri¢vrS¢en na za to
predvidenom drzacu.

3. Osigurajte da je GPS-prijamnik montiran na za to predvidenom mjestu.

4. Osigurajte da je odabran ispravan profil vozila i profil stroja.

Fino namjestanje

Ako ste iskljucili ostale uzroke, mozete provesti fino namjestanje upravljaékog sustava.

NAPOMENA

Neocekivan snazan otklon vozila
Sve se promjene parametara odmah preuzimaju bez novog pokretanja.
Ako neku vrijednost parametra zna¢ajno povecate, to moze rezultirati snaznim otklonom vozila.

o Vrijednosti povecCavajte polako, korak po korak.

Da biste vidjeli parametre:

-

. Ukljugite upravljacki jobrechner.

2. Otvorite aplikaciju TRACK-Leader.

3. Osigurajte da je aktiviran profil vozila koji odgovara vozilu.
4

. Pokrenite novu navigaciju.

(3,

. U radnoj maski dodirnite

Brzina reakcije

Brzina reakcije i agresivnosti automatskog upravijanja. Sto je vrijednost veéa, to su upravijacki pokreti
jaci.

Cilj postavke je postaviti vrijednosti tako, da vozilo dovoljno brzo nade trag, ali da jo$ uvijek vozi
mirno i da nije stalno preopterecen.
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Fino namjestanje upravljackog sustava

Primjer razlicitih brzina reakcije

@ Upravljanje reagira presporo @ Upravljanje reagira prebrzo

MozZete prilagoditi vrijednost prije rada prema kakvoci tla:
= Ako je tlo vlazno i upravijanje teze, povecajte vrijednost.
= Ako je tlo suho i upravljanje lagano, smanijite vrijednost.
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Aktiviranje sustava Tramline-Management

11 Uklapanje voznih staza u sustavu TRAMLINE-Management
11.1 Aktiviranje sustava Tramline-Management
Postupak Za aktivaciju sustava TRAMLINE-Management potrebno je uciniti sliedece:

M Aktivirajte licencu za ,TRAMLINE-Management".
1. Priklju¢ite ISOBUS-Jobrechner na ISOBUS koji podrzava TRAMLINE-Management.
Uvjerite se da je prikljuCeni Jobrechner pravilno konfiguriran.

Pokrenite navigaciju. [— 23]

> @ bd

Uvjerite se da su navigacijske linije ve¢ stvorene. U suprotnom, stvorite navigacijske linije. [—
36]

5. l|zaberite Zelite li raditi u automatskom ili ruénom radnom modusu. [— 54]
= Sustav TRAMLINE-Management je aktiviran.

=> Tamo gdje stvorite vozni trag, terminal prikazuje zelenu liniju;

11.2 Promjena radnog modusa sustava TRAMLINE-Management

Kada je TRAMLINE-Management aktiviran, mozete raditi u dva moda:
= Automatski mod
U automatskom modu sustav automatski stvara vozne staze.
= Ruéni mod
U ruénom modu morate ru¢no ukljuivati i iskljucivati vozne staze.

Simbol Znacenje
funkcije

Prebacujte izmedu ruénog moda i automatskog moda.

Koji mod je aktiviran, vidite u radnoj maski:

Simbol |Znacenje

Automatski mod je aktiviran.

Ruéni mod je aktiviran.

78 V18.20201207 30302432a-02-HR



11.3

Postupak

11.4

30302432a-02-HR

Uklapanje voznih staza u sustavu TRAMLINE-Management

Premjestanje voznih tragova na drugi prijelaz

Simbol |Znacenje

TRAMLINE-Management se ne moze aktivirati, jer jo§ nema stvorenih navigacijskih

linija.

Premjestanje voznih tragova na drugi prijelaz

Ako vozne tragove izradujete u automatskom modusu, TRAMLINE-Management ih prebacuje na
stroj.

Ako se trenutaéni broj prijelaza ne podudara sa Zeljenim prijelazom, morate ga ru¢no prilagoditi.

NAPOMENA

Neispravni vozni tragovi kod pogresnog smjera voznje
Ako se tijekom rada vozite suprotno propisanom smjeru voznje ritma voznih tragova, vozne staze
bit ¢e pogresno izradene.

o Uvijek pazite na propisani smjer voznje vaSeg ritma voznih tragova'.

M Aktivirali ste automatski modus za TRAMLINE-Management.

M Prikljuceni ISOBUS-Jobrechner pravilno je prikljucen i konfiguriran.

1. - Povecaite trenutacni broj prijelaza. /

- Smanijite trenutaéni broj prijelaza.

= Broj prijelaza se mijenja.

Inverzija AB-linije za vozne tragove

Da biste stvorili vozne tragove u ispravnim prijelazima, morate provjeriti podudara li se u TRACK-
Leaderu kreirana navigacijska linija sa smjerom voznje u AB orijentaciji.

Ovisno o tome zapodinjete li rad s lijevog ili desnog ruba polja, moZda Cete morati preokrenuti AB-
liniju za izradu voznih tragova.

Primjer 1: Smjer voZnje odgovara stvorenoj AB-liniji. Vozni tragovi se stvaraju u ispravnim prijelazima.
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Izradun voznih tragova

Primjer 2: Smjer voznje ne odgovara stvorenoj AB-liniji. Vozni tragovi se stvaraju u pogre$nim
prijelazima. Morate preokrenuti AB-liniju.

Postupak Ovako se preokrece AB-linija za stvaranje voznih tragova:

M Prikazana AB-linija ne odgovara smjeru voznje.

1. - Preokrenite AB-liniju.
= AB-linija se preokrece.

= Sada smjer voznje odgovara AB-liniji.

= Vozne staze sada su stvorene u ispravnim prijelazima.

11.5 Izraéun voznih tragova

Mozda ¢ete Zeljeti spremiti vozne tragove kako biste ih kasnije mogli upotrijebiti pri uredivanju s
drugim strojem (npr. rasprsivacem).

Postupak M Tijekom navigacije stvorili ste vozne tragove.

1. - Pozovite ih iz navigacijske maske ,Postavke navigacije*.
= Maska ,Postavke navigacije* se pojavi.

2. Dodirnite parametar ,lzraun voznih tragova“.
= Stvoreni vozni tragovi izradunavaju se za druge strojeve.
= Ako izraunate vozne tragove zelite izbrisati, dodirnite ,Izbrisati vozne tragove®.
=> Terminal sprema izraCunate vozne tragove za navedeno polje.

= Vozni tragovi se automatski memoriraju kad zavrsite nalog putem aplikacije ISOBUS-TC.

= Ponovno mozete pozvati pohranjene vozne tragove putem odgovarajuceg polja.
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Maska ,Memorija*“

12 Memorija

Svaki put, kada ste obradili polje, nastane mnogo podataka. Mi ih ovdje nazivamo ,Podaci o polju“.
Podaci o polju moraju se spremiti, tako da ih mozete koristiti u buduénosti.

Vrsta podataka Podaci polja se sastoje od slijedecih informacija:
= Granice polja
= Referentna tocka
= Navigacijske linije
= QObradene povrsine
= Obuhvacene prepreke

Formati Terminal pohranjuje podatke polja istodobno u dva formata:
= Format ngstore - je format podataka vlastitog terminala To se koristi prema zadanim
postavkama i ukljuCuje sve podatke o polju.

— Format ngstore je drugaciji na terminalima s tipkama i na terminalima osjetljivim na dodir.
Ne mozZete razmijeniti podatke izmedu terminala s tipkama i terminala osjetljivog na dodir.
Obilaznica je opisana u sliede¢em poglavlju: Razmjena podataka izmedu terminala s
tipkama i terminala osjetljivog na dodir [— 84]

— Datoteke se nalaze u mapi ,ngstore".

- Na radunalu mozete otvoriti ngstore-podatke samo s aplikacijom TRACK-Guide Desktop.
[— 85]

= Format shp ili kml - su standardizirani formati s kojima rade mnogi GIS programi.
- Datoteke se nalaze u mapi ,SHP".
- Postupak otvaranja datoteka u formatu shp opisan je u poglavlju ISOBUS-TC uputa za

uporabu terminala.

Nosa¢ podataka Podaci-ngstore se spremaju na SD-kartici. Da bi ove prenijeli na USB-memoriju, morate koristiti
uvoz/izvoz-funkciju [— 83]. Datoteke s formatima shp i kml se kod spremanja pohranjuju u mapu
,OHP* na USB-memoriji.

ISOBUS-TC Ako obradujete naloge s aplikacijom ISOBUS-TC, ne morate spremiti podatke polja u TRACK-
Leader-u. Podaci se automatski spremaju zajedno s nalogom u datoteku Taskdata.xml.

12.1 Maska ,,Memorija“

Informacije u maski ,Memorija“
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Spremite podatke polja

@ Naziv ucitanog zapisa

@ Granica polja
@ Tragovi

PovrSine koje su obradene.

Neobradena povrSina

Brojilo:
Neobradena povrSina / ukupna povrsina
Referentna tocka

@ @ ®

Simboli funkcija u maski ,Memorija“

Simbol funkcije Funkcija

Bridu se tragovi u otvorenom zapisu.

BriSu se otvoreni zapisi.

Otvoreni zapisi spremaju se u mapu ,ngstore“. Lokacija memorije: SD
kartica.

Ako je utaknuta USB-memorija, onda se kod spremanja zapisa takoder
spremaju podaci polja u mapu SHP kao datoteke formata shape.

Ucitava spremljeni zapis iz mape ,ngstore". Lokacija memorije: SD-kartica

Sinkronizira podatke izmedu USB-memorije i SD kartice.

Ako prikljuceni ISOBUS Jobrechner radi s vi§e radnih Sirina, ova se tipka
koristi za promjenu prikaza izmedu rezultata rada obiju radnih Sirina.

12.2 Spremite podatke polja
Postupak 1. U startnoj maski aplikacije TRACK-Leader dodirnite ,Memorija“.

2. Utaknite USB-memoriju u terminal. Datoteke se spremaju izravno na USB-memoriju.

3. Dodirnite
= Pojavljuje se tipkovnica.

-

. UpiSite, pod kojim nazivom trebaju biti spremljeni podaci o polju.

5. - Potvrdite.
=> Podaci se spremaju na SD karticu.
= Polje se bride iz pregleda.

6. Ako Zelite polje dalje izravno obradivati, morate ga ucitati.
Datoteke shp

Prilikom pohrane u¢itano polje konvertira se u format shp. Podaci se spremaju na USB-memoriju u
mapu ,SHP*.
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Ucitajte podatke polja

Kod pretvaranja u shp-format bit ée izradene datoteke s podacima polja. Terminal dodjeljuje
odgovarajuci dodatak nazivu:
= _boundary = datoteka s granicom polja.
= _obstacles = datoteka s toCkama prepreka.
= _workareas = datoteka s obradenim povrSinama. Obradene povrSine mogu se pretvoriti samo u
shp-format. Medutim, one ne mogu biti ponovno otvorene.
= _condensedworkareas = U ovoj datoteci cijela se obradena povrSina dijeli na zone. Ako je
terminal radio s ISOBUS Jobrechnerom, koristena zadana vrijednost pohranjuje se za svaku
zonu. Ovu vrstu podataka mozete koristiti za izradu karte stvarne vrijednosti s GIS-programom.
Ona se s druge strane moze pretvoriti u aplikacijsku kartu.
= _guidancepath = datoteka s navigacijskim linijjama.
_headland = povrsina uvratine.

Uditajte podatke polja
1. U startnoj maski aplikacije TRACK-Leader, dodirnite ,Memorija"“.

2. Dodirnite
= Maska ,Ucitavam snimljeno” se pojavi.
= Vidite listu sa zapisima, koje imate spremljene u mapi "ngstore". Pod svakim imenom vidjet
¢ete udaljenost od Vaseg trenutnog polozZaja.

3. Dodirnite , Za sortiranje datoteka po abecednom redu, ili na , kako bi sortirali po
udaljenosti od Va$eg poloZaja.
= Lista se sortira.

4. Dodirnite naziv zapisa, koji Zelite uitati.

U¢itano polje ukljuCuje sve podatke polja, koji su nastale u zadnjoj obradi. Ako Zelite nastaviti raditi,
moZete ostaviti sve podatke kao $to jesu. Medutim, moZete takoder izbrisati prikazane podatke: npr.
tragove, granicu polja ili navigacijske linije.

Ovdje Cete saznati, kako izbrisati podatke polja:
= Tragovi [— 85];
= Granica polja [— 34];
= Navigacijske linije [— 41]

Sinkronizacija ngstore podataka

Da biste izmedu SD-kartice i ra¢unala ili nekog drugog terminala tvrtke Miller-Elektronik osjetljivog
na dodir razmjenjivali podatke spremljene uz pomo¢ TRACK-Leadera, mozete sinkronizirati nosace
podataka.

Prilikom sinkroniziranja na oba se nosaca podataka usporeduju i sinkroniziraju sadrzaji baze
podataka ngstore. Nakon sinkronizacije svi su podaci na oba nosaca podataka aZurirani.

NAPOMENA

Formati podataka na terminalima s tipkama i na terminalima osjetljivim na dodir nisu
kompatibilni
Mozete razmjenjivati datoteke iz mape ngstore samo izmedu terminala iste vrste.

Sinkronizacija nosa¢a podataka vrsi se na sljedeCi naéin:
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Razmjena podataka izmedu terminala s tipkama i terminala osjetljivog na dodir
1. U startnoj maski aplikacije TRACK-Leader dodirnite ,Memorija“.

2. Dodirnite
= Sliedeca se poruka pojavijuje: ,Zelite li sinkronizirati podatke izmedu USB-memorijskog
Stapica i SD-kartice? To moze potrajati nekoliko minuta."

3. Potvrdite da biste sinkronizirali nosace podataka.

12.5 Razmjena podataka izmedu terminala s tipkama i terminala
osjetljivog na dodir

Ako zelite podatke polja prenijeti s terminala s tipkama (npr. TRACK-Guide Il) na terminal osjetljiv na
dodir (ili obrnuto), obratite pozornost na sljedece:
= Podaci iz mape ,ngstore” nisu kompatibilni s objema vrstama terminala. Ne moZete otvoriti
ngstore-datoteke terminala s tipkama izravno s terminalom osjetljivim na dodir.
= Medutim, moZete pretvoriti granice polja, navigacijske linije i tocke prepreke koje su pohranjene
na terminal u shp-format, a zatim uvesti s drugim terminalima. Za to koristite aplikaciju ,ISOBUS-
TC*. Upute za to mozete pronaéi u uputama za upotrebu terminala.

Postupak Ovako prenosite podatke polja s terminala s tipkama:

1. Na terminalu s tipkama otvorite u TRACK-Leaderu masku ,Memorija“.

2, J — Utitajte zapis jednog polja Cije podatke polja Zelite prenijeti.

-

3. J - Pritisnuti. (Postupak moze biti drugadiji kod drugih verzija softvera.)
= Podaci polja konvertiraju se u razne formate (*.shp, *.kml) i spremaju u mapu ,SHP* na
USB-memoriji.

Ponovite ovaj postupak za sva polja, €ije podatke polja Zelite prenijeti.
Umetnite USB-memoriju u terminal osjetljiv na dodir.
Otvorite aplikaciju ISOBUS-TC.

Dodirnite ,Polja*“.

© N o o M

Za svako polje kreirajte datoteku. Potom moZete uz svako polje uditati viSe podataka o polju.
ViSe informacija 0 tome mozete pronaéi u uputama za uporabu terminala.

Postupak Ovako prenosite podatke polja s terminala osjetljivog na dodir:

1. Na terminalu osjetljivom na dodir otvorite u TRACK-Leaderu masku ,Memorija“.

2, — Ucitajte zapis jednog polja Cije podatke polja Zelite prenijeti.

3. Utaknite USB-memoriju u terminal. Datoteke se spremaju izravno na USB-memoriju.

Dodirnite
Ponovite ovaj postupak za sva polja, Cije podatke polja Zelite prenijeti.
Umetnite USB-memoriju u terminal s tipkama.

Otvorite aplikaciju ISOBUS-TC.

N o o &
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Memorija

Izbacite podatke polja

8. Dodirnite ,Polja“.

9. Za svako polje kreirajte datoteku. Potom mozete uz svako polje uéitati vise podataka o polju.
Vise informacija 0 tome mozete pronaéi u uputama za uporabu terminala.

Na ovaj nain mozete takoder prenijeti podatke od terminala osjetljivog na dodir na terminal s
tipkama.

Izbacite podatke polja
Kod izbacivanje podataka polja, briSu se sve informacije iz priviemene memorije terminala.

Morate odbaciti podatke o polju nakon njihove obrade, da bi mogli obraditi novo polje.

NAPOMENA

Gubitak podataka
Podaci polja koje izbacite, ne mogu biti ponovno uspostavljeni.

o Spremite sve vazne podatke polja, prije no Sto ih izbacite.

1. U startnoj maski aplikacije TRACK-Leader, dodirnite ,Memorija"“.
=> Ako polje nije ucitano, ne morate nista odbaciti.
= Ako je polje ucitano, provjerite, ako zelite odbaciti Eitavo polje, ili samo oznacavanja obrade.

2. Dodirnite , ako Zelite izbrisati zelena oznaCavanja obrade, kako bi ovo polje s granicom
polja ponovno obradili.
= OznaCavanja obrade se odbacuju, granica ostaje zadrzana.

3. Dodirnite , ako Zelite odbaciti zapis, da bi obradili novo polje.
= Podaci polja, aktualno uéitanog polja se izbacuju.

Suradnja sa TRACK-Guide Desktop
TRACK-Guide Desktop je besplatan program za raunalo.

Ovim mozete:
= Promatrati rezultate rada
= Tiskati izvjeStaje za VaSe kupce
= Dokumentirati svoj rad
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Memorija

Suradnja sa TRACK-Guide Desktop

Programski prozor

lzvije$taj

TRACK-Guide Desktop moZete pronaci u podrucju ,Download” na sljede¢im internetskim stranicama:
http://www.mueller-elektronik.de/produkte/track-guide-desktop/

Tamo moZete takoder pronaci poveznicu koja vodi do uputa za uporabu.
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Konfiguracija

Suradnja sa TRACK-Guide Desktop

13 Konfiguracija

U ovom poglavlju imate objasnjenje svih postavki, koje morate konfigurirati.

Svi parametri za konfiguraciju nalaze se u maski ,Postavke®. Oni su grupirani na sljedeci nacin:

= Opcenito — parametri koji imaju utjecaj kod svakog modula TRACK-Leadera.

= TRACK-Leader — parametri kojima moZete konfigurirati paralelnu voznju i svjetlosnu gredu.
Prema tome bit ¢e potrebni parametri za sve module.

= SECTION-Control — postavke koje su specificne za Jobrechner, a koje su potrebne za
automatsko uklju€ivanje sekcije.

= TRACK-Leader TOP — parametri za automatsko upravljanje TRACK-Leader TOP

= TRACK-Leader AUTO - parametri za automatsko upravljanje TRACK-Leader AUTO

= Demo - Demovideo.

Broj skupina parametara koji se pojavljuju ovisi o tome koje ste module aktivirali u izborniku
,Opcenito”.

Ovo morate konfigurirati

Modul Poglavlje

TRACK-Leader Konfiguriranje postavki "Opéenito" [— 88]
Konfigurirati TRACK-Leader [— 89]

SECTION-Control Konfiguriranje postavki "Opéenito” [— 88]
Konfigurirati TRACK-Leader [— 89]
Konfigurirati SECTION-Control [— 90]

TRACK-Leader TOP Konfiguriranje postavki "Opéenito" [— 88]
Konfigurirati TRACK-Leader [— 89]
Konfigurirati TRACK-Leader TOP [— 104]

TRACK-Leader AUTO Konfiguriranje postavki "Opéenito" [— 88]
Konfigurirati TRACK-Leader [— 89]
Konfiguriranje TRACK-Leader AUTO® [— 104]

Simboli za konfiguraciju

Simbol Znacenje

@ Da

@ Ne

Postupak Ovako otvarate maske za konfiguraciju
1. - Otvorite aplikaciju TRACK-Leader.

2. Dodirnite ,Postavke®.
= Maska ,Postavke* se pojavi.
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Konfiguracija

Konfiguriranje postavki "Op¢enito”

3. Dodirnite aktivacijska polja, kako bi konfigurirali aplikaciju.

Konfiguriranje postavki "Op¢enito"

U ovom meniju mozete postaviti prikaz na ekranu i aktivirati odredene funkcije.

TRACK-Leader AUTO

Preko ovog parametra mozete aktivirati ili deaktivirati sve varijante upravljackog sustava TRACK-
Leader AUTO.

TRACK-Leader TOP

Preko ovog parametra mozete aktivirati potporu automatskog upravljanja Reichhardt TRACK-Leader
TOP.

Moguce vrijednosti:
- Da"
Aktivirajte automatsko upravljanje.
= Ne*
Deaktivirajte automatsko upravljanje.

TRAMLINE-Management

Putem ovog parametra moZete ukljuéiti podrsku funkcije prebacivanja voznih tragova TRAMLINE-
Management.

Prepoznavanje pravca kretanja

Ovaj parametar aktivira ili deaktivira automatsko prepoznavanje smjera voznje. Vidi: Prepoznavanje
pravca kretanja [— 26].

U sljede¢im sluCajevima je parametar deaktiviran i ne moZe se mijenjati:
= Kad je priklju¢en upravljacki sustav TRACK-Leader AUTO ili TRACK-Leader TOP.
= Ako se s ISOBUS traktora prima signal smjera voZnje.

Selektivno oznacavanje

Uz pomoc¢ ovog parametra mozete odrediti hoce i neobradena povrsina prilikom deaktiviranja jedne
od unutarnjih sekcija na zaslonu biti ozna¢ena zelenom bojom kao obradena. Ova se funkcija odnosi
samo na one slu¢ajeve kad se na vanjskim sekcijama vrsi obrada, dok unutarnje ostaju deaktivirane.
Kad se sekcije priklapaju izvana prema unutra, ovaj se parametar ne uzima u obzir. Na taj se nacin
priklapanje sekcija realisti¢no prikazuje u obliku klinastih povrsina.

Lijevo: povrSina iza deaktiviranih sekcija oznacena je zelenom bojom.

Moguce vrijednosti:
" ”Da“
Kad se jedna od unutarnjih sekcija deaktivira, povrsina iza nje ne ozna¢ava se zelenom bojom.
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Konfiguracija

Konfigurirati TRACK-Leader

= Ne*
Povrsina iza unutarnjih sekcija bit ¢e oznatena zelenom bojom, bez obzira na to vrsi li se na
njima obrada ili ne.
Ovom se funkcijom koristite, primjerice, pri zastiti biljaka u okviru sadnje u redove. Na taj se
nacin prskalica nece nepotrebno aktivirati prilikom skretanja u uvratini.

Zvuéna upozorenja

Ovaj parametar odlucuje o tome, treba li se u blizini granica polja i obradenih smetnji ¢uti ton
upozorenja.

Moguce vrijednosti:
- Da"
= Ne*

Prikaz mreze
UkljuCuje mrezu u navigacionoj maski.

Udaljenost izmedu linija mreZe odgovaraju prikazanoj radnoj Sirini. Linije mreZe su usmjerene na
osovinama sjever-jug i istok-zapad.

Iskljuci sekcije dok vozilo stoji

Aktivirajte ovaj parametar ako se sekcije trebaju automatski iskljucivati kada se dosegne brzina od
0,3 km/h ili manije.

Konfigurirati TRACK-Leader

Osjetljivost
Postavka osjetljivosti signalnog svjetla.

Kod koliko centimetara odstupanja treba se uklju€iti LED na signalnom svjetlu.
= Standardna vrijednost: 30cm
Ova vrijednost zna¢i osjetljivost od 15 cm na lijevu stranu i 15 cm na desnu stranu.

Pregled

Ovaj parametar odlu¢uje o tome, koliko metara ispred vozila prikaza lightbar-a na zaslonu izraunava
buduci poloZaj.
= Standardna vrijednost: 8m

Kut skretanja

S ovim parametrom mozete postaviti, do kojeg kuta sustav aktivira navigacijsku liniju. Ako je kut
izmedu vozila i navigacijske linije manji od postavljenog, aktivira se navigacijska linija. Pri ve¢em kutu
navigacijska linija se ignorira.
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Konfigurirati SECTION-Control

Ponasanje terminala na postavijenom kutu skretanja od 30°
@ Kut izmedu vozila i navigacijske linije = 30° @ Kut izmedu vozila i navigacijske linije = 60°
Navigacijska linija se aktivira. Navigacijska linija se ne aktivira.
@ Kut izmedu vozila i navigacijske linije manji od
=30°
Navigacijska linija se aktivira.

= Standardna vrijednost: 30 stupnjeva.

= Vrijednost za TRACK-Leader TOP: 85 stupnjeva

= Vrijednost za TRACK-Leader AUTO: 65 stupnjeva
Ako upotrebljavate TRACK-Leader AUTO s uredajem NAV-900, kut skretanja dodatno ovisi o
koristenoj licenci.

13.3 Konfigurirati SECTION-Control

U ovom konfiguracijskom koraku, konfigurirate ukljugivanje sekcije krila za Va§ ISOBUS-Jobrechner.

Aplikacija prepozna svaki ISOBUS-Jobrechner na osnovu njegova ISO-ID i izraduje zaseban profil za
svaki. Tako mozete za Va3 rasprsiva¢ gnojiva potpuno druge parametre konfigurirati od onih za Vasu
sijaCicu ili mlaznicu.

Postupak
1. - Otvorite aplikaciju TRACK-Leader.

2. Dodirnite ,Postavke®.
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Konfiguracija

Konfigurirati SECTION-Control

3. Dodirnite ,SECTION-Control*.
= Pojavljuje se popis s profilima ISOBUS Jobrechnera koji su ve¢ prethodno prikljuéeni na
terminal. Uvijek kada prikljucite jedan novi ISOBUS Jobrechner na terminal, izradi se novi
profil.
= U ovom popisu su prikazani takoder virtualni Jobrechneri iz aplikacije Virtual ECU.

4. Dodirnite naziv ISOBUS Jobrechnera koji zelite konfigurirati za SECTION-Control. Prikljuéeni
Jobrechner oznacen je sa zelenom tockom.

5. — Otvorite aplikaciju popisa parametara.
=> Pojavljuje se popis s postavljenim parametrima.

[=2]

. Promijenite parametar. Na sljedecim stranicama naci ¢ete objasnjenje.

7. - Opcijski mozete izbrisati i profil Jobrechnera.

Parametar za SECTION-Control

Stupanj preklapanja
Stupanj preklapanja kod obrade ima povrSinu u obliku klina.

Postavljeni ,Stupanj preklapanja“ je kod vanjskih sekcija pod utjecajem parametra ,Tolerancija
preklapanja“.

0% stupanj preklapanja 50% stupanj preklapanja 100% stupanj preklapanja

Moguce vrijednosti:

= 0% - svaka sekcija se kod napustanja jedne obradene povrsine ukljucuje tek onda kada potpuno
napusti jednu povrsinu. Kod voZnje preko jedne obradene povrSine sekcija se tek onda
iskljuCuje, kada je sekcija za 1% preko obradene povrSine.

= 50% - svaka sekcija se kod napustanja jedne obradene povrsine ukljucuje tek onda kada
potpuno napusti jednu povrsinu za 50%. Kod voznje preko jedne obradene povrSine sekcija se
tek onda iskljuCuje, kada je sekcija za 50% preko obradene povrsine. Kod 50% ,Stupanj
preklapanja“, ,Tolerancija preklapanja“ nema utjecaja.

= 100% - svaka sekcija se kod napustanja jedne obradene povrSine ukljuCuje odmah kada
potpuno napusti jednu povrsinu za 1%. Kod voznje preko jedne obradene povrsine sekcija se tek
onda isklju€uje, kada je sekcija za 100% preko obradene povrsine.

Tolerancija preklapanja

Koristite ovaj parametar za definiranje dopustenog preklapanja. Vanjske sekcije ¢e se ukljuciti tek
onda, kada je preklapanje vece od vrijednosti ovog parametra.
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»Tolerancija preklapanja“ se odnosi samo na vanjsku lijevu i desnu sekciju. Sve druge sekcije nisu
pogodene ovim parametrom.

Slijedece slike pokazuju, kako parametar ,Tolerancija preklapanja“ djeluje kod jednog ,Stupan;j
preklapanja“ od 0%. Postavljenu toleranciju preklapanja vidite ispod slika.

Tolerancija preklapanja kod stupnja preklapanja 0% - U oba slucaja radeno je sa 25 cm preklapanja.

Tolerancija preklapanja Ocm @ Tolerancija preklapanja 30cm
Ovdje se sekcija odmah iskljucuje. Ovdije se sekcija ne iskljuCuje, jer je trenutno
preklapanje manje od 30cm.

Kada postavite parametar ,Stupanj preklapanja na 100%, parametar ,Tolerancija preklapanja“ igra
vaznu ulogu kod napustanja ve¢ obradene povrsine. Na primjer kod okretanja u ve¢ obradenim
zaokretima.

Tolerancija preklapanja kod stupnja preklapanja 100% - U oba slucaja obradene povrSine su napustene za 25
cm.

Tolerancija preklapanja 0 @ Tolerancija preklapanja 30cm
Kada samo 1% sekcije napusti ve¢ obradenu Tolerancija preklapanja omogucava
povrSinu, ukljuCuje se cijelo krilo sekcije. izbjegavanje nepotrebnih preklapanja.

Desno krilo sekcije se ukljuéuje tek onda kada
se obradena povrsina napusti za vise od
30cm.

Moguce vrijednosti:

Preporuka: Ako radite s DGPS-om, tolerancija preklapanja ne smije biti manja od 30 cm. Kod
uredaja za rad s velikim sekcijama, kao npr. kod rasprsivaca gnojiva, postavite vrijednost koja
odgovara veli¢ini:
= Tolerancija 0 cm
Vanjska sekcija se automatski iskljuci, kada se samo minimalno nalazi preko obradene povrSine.
Kada se ova samo minimalno napusti, ona se ponovno ukljugi.
= Druga vrijednost
Vanjska sekcija se ukljuCuije ili iskljuCuje, kada je preklapanje vece od vrijednosti.
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= Maksimalna vrijednost
Polovica Sirine sekcija vanjske sekcije.

Tolerancija preklapanja granice polja

Koristite ovaj parametar, za sprje¢avanje, da se sekcije na granici polja uklju¢e pri najmanjem
preklapanju.

Parametar funkcionira kao , Tolerancija preklapanja“, ali djeluje samo kada se prekoradi granica polja.

Prije nego Sto promijenite razmak, pobrinite se, da je u trenutnoj situaciji sigurno za okoli$ i okolicu.

Preklapajuée mlaznice (EDS)

Ovaj parametar se koristi samo za mlaznice za polje sa funkcijom upravljanja pojedinacnih mlaznica.
Na drugim sustavima se uopce ne prikazuije.

Koristite parametar, za postaviti, koliko mlaznica treba raditi prekloplieno.

Tromost

Tromost je vrijeme, koje protekne izmedu slanja naredbe putem terminala i izvedbe naredbe putem
stroja.

Ovo vrijeme se razlikuje za svaki stroj.
Za konfiguraciju postoje dva parametra:
= Inercija pri uklj (prilikom ukljucivanja)
= Inercija pri isklj (prilikom isklju¢ivanja)
Vrijednosti obaju parametara standardno se navode pomocu prikljuéenog Jobrechnera i ne mogu se

mijenjati. Ovi su parametri zasivljeni i sadrze oznaku ,Uredaj* u imenu.

Da biste prilagodili vremena inercije koja su havedena na Jobrechneru, moZete postaviti parametre
.Korektura inercije pri ukljucivanju® i ,Korektura inercije pri isklju€ivanju®. Vrijednosti koje su navedene
na Jobrechneru i vrijednosti koje su postavljene u terminalu tada se obraunavaju.

Napomena

Korektura vremena inercije pomocu aplikacije TRACK-Leader nije raspoloZiva za sve proizvodace
strojeva. Za strojeve proizvodaéa HORSCH vremena inercije ne mogu se prilagodavati putem
aplikacije TRACK-Leader. Obratite se proizvodaCu ako Zelite prilagoditi vremena inercije ovih
strojeva.

Ako jedna sekcija prskalice prelazi preko ve¢ tretirane povrsine, mora se odmah iskljuciti. U tu svrhu
softver Salje signal za isklju¢ivanje na ventil sekcije. Tako se ventil zatvara i tlak u crijevu se otpusta.
Sve dok se iz mlaznica nista viSe ne isputa. Ovo traje otprilike 400 milisekundi.

To rezultira time da sekcija 400 milisekundi ispusta s preklapanjem.

Kako bi se ovo izbjeglo, parametar ,inercija pri isklj“ mora biti postavljen na 400 ms. Sada se signal
Salje ventilu sekcije 400 milisekundi ranije. Ovako se ispustanje moZe pravovremeno prekinuti.

Sliedecom se slikom pojasnjava kako funkcionira inercija. Na slici je prikazano stvarno pona$anije, a
ne prikaz na zaslonu.
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Korektura inercije pri isklj postavijena je na 0. Kada je postavijeno vriieme odgode premaleno, onda se ispusta s
preklapanjem.

U ovom je trenutku ventil sekcije primio signal @ U ovom je trenutku prskalica prekinula s
za iskljuCivanje. nano$enjem.

Moguce vrijednosti:
= Korektura inercije pri uklju€ivanju*
Ovdije upisite korekturu inercije prilikom uklju¢ivanja sekcije. Ako sekcija prekasno reagira na
signal ukljucivanja, povecajte vrijednost.
npr.

— Magnetni ventil od armature 400 ms
— Elektromotorna armatura 1200 ms

= Korektura inercije pri iskljuivanju
Ovdje upisite korekturu inercije prilikom iskljucivanja sekcije. Ako sekcija prekasno reagira na
signal iskljuéivanja, poveéajte vrijednost.
npr.

— Magnetni ventil od armature 300 ms

— Elektromotorna armatura 1200 ms

Model stroja

Ovaj parametar odlucuje o tome, na koju vrstu i na¢in radna greda treba slijediti simbol GPS-
prijamnika.

Moguce vrijednosti:

= ugradeni®
Postavka za ugradne uredaje.

= ,samohodni*
Postavka za samohodne poljoprivredne strojeve.

= vuceni”
Postavka za poljoprivredne strojeve koje vuce traktor.

= vucenii upravijani®
Postavka za vuéene uredaje s upravljanjem rudom i upravljanjem rukavcem osovine. Primjerice
za prskalice postrojenja s TRAIL-Controlom.
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Lightbar na zaslonu
Vrsta lightbar-a na zaslonu.

Moguce vrijednosti:
= deaktiviran®
Deaktivira lightbar na zaslonu
= ,Graficki mod*
Aktivira lightbar na zaslonu u grafickom modu
= Tekstualni mod*
Aktivira lightbar na zaslonu u tekstualnom modu
= Sekcijski prikaz*
Aktivira Sekcijski prikaz

Pomak stroja

Ovaj parametar mozete koristiti, za postavljanje pomaka radne Sirine u lijevo ili desno. Upisite za
koliko cm je sredina radne Sirine pomaknuta od sredista traktora.

Lijevo: Traktor s jednim uredajem za rad; desno: Traktor s dva uredaja za rad

Pomak stroja - razmak izmedu sredine @ Ukupna radna §irina
traktora i sredine ukupne radne Sirine

Moguce vrijednosti:
= Upisati pozitivnu vrijednost npr.: 90cm
Kada je uredaj prema desno postavljen.
= Upisati negativnu vrijednost npr.: -90cm
Kada je uredaj prema lijevo postavijen.

Nacin funkcioniranja Kada u ovom parametru upiSete neku drugu vrijednost od 0, dogada se slijedece:
= U radnoj maski pojavljuje se crvena navigacijska linija, koja je nacrtana u jednom razmaku od
plave navigacijske linije.
= Radna greda se pomice u jednu stranu. To¢no kroz njenu sredinu prolazi plava navigacijska
linija.
Nakon postavljanja odstupanja uredaja, morate TRACK-Leaderom upravljati na malo drugadiji nacin:

1. Upravljajte vozilom tako da crvena strelica uvijek slijedi crvenu liniju. SrediSte radne grede tada
slijedi plavu navigacijsku liniju.
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Posljedice

96

Navigacijske linjje kod uredaja s odstupanjem

Crvena navigacijska linija - oznacava srediste @ Plava navigacijska linija - oznacava srediste
traktora radne Sirine
@ Strelica - ozna¢ava polozaj GPS prijamnika @ Radna greda

Podrucje uporabe

Ovaj parametar sluzi za prilagodbu ponaSanja SECTION-Controla za rad s prskanjem u okviru
vinogradarstva.

Priklapanje sekcija ukj.

Sekcije. Vanjske sekcije (1, 2, 4, 5) mogu se @ Granica polja. Redovi vinove loze izvan
upotrebljavati za obradu vanjskih redova. granice polja ne prskaju se.

Moguce vrijednosti:
= Standard” - funkcija deaktivirana.
= Vinogradarstvo® — funkcija aktivirana.

U aktiviranom vinogradarskom modu dolazi do promjene rada SECTION-Controla:
= Kad je kut izmedu navigacijske linije i vozila veci od 30°, sustav pretpostavija da se vozilo
okrece. U tom slu¢aju nano3enje se zavrSava na svim sekcijama.
= Na svim se sekcijama primjenjuje parametar ,Tolerancija preklapanja granice polja“.

Minimalni polumjer okretanja

Da se linije uvratine ne bi krizale ispod kuta od 90°, onda moZzete ovdije unijeti polumjer koji Vase
vozilo moZe voziti s ugradbenim uredajem.

Razmak od granice polja

Sigurnosni razmak za granicu polja. Radni uredaji su uvijek automatski udaljeni pola radne Sirine od
granice polja. Ovisno o unosu, sigurnosna se udaljenost smanjuje ili povecava.
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Smanjenje razmaka linija

Ako Zelite smanijiti razmak navigacijskih linija, ovdje unesite Zeljenu vrijednost. Razmak navigacijskih
linija obino odgovara radnoj Sirini upotrijebljenog stroja.

MoZete vidjeti trenutaCni razmak navigacijskih linija u navigacijskoj maski.

Nosivost kod ukljuéenosti i nosivost kod isklju¢enosti kalibrirati
Ovo poglavlje se odnosi na napredne korisnike.

Prije no Sto procitate poglavlje:
= Naucite, kako upravljati sa terminalom.
= Naucite, kako upravljati sa SECTION-Control.

Standardne vrijednosti parametra ,Inercija uredaja pri uklj i ,Inercija uredaja pri isklj* postavljene su
zarad s veéinom uredaja.

Kalibrirajte parametre u slijede¢im slu¢ajevima:
= Kada koristite drugi poljoprivredni uredaj sa SECTION-Control.
= Kada se poljoprivredni uredaj kod voznje preko ve¢ obradene povrsine prekasno ili prerano
ukljucuije.
= Kada se poljoprivredni uredaj kod napustanja ve¢ obradene povrSine prekasno ili prerano
ukljucuje.

u slijede¢im poglavljima ¢ete saznati, kako kalibrirate parametre.

Poglavlja i primjeri su opisani na primjeru mlaznice za polje. Kod drugih poljoprivrednih uredaja
morate analogno postupati.

Faze kalibracije

Kalibracija se sastoji od viSe faza:
1. Pripremite kalibraciju

Vozite se poljem prvi put

Vozite se poljem drugi put

Oznadite granice ispustanja

Izraunajte korekcionu vrijednost

S o

Ispravijanje parametara ,Korektura inercije pri uklju€ivanju® i ,Korektura inercije pri iskljugivanju*

Faze su detaljnije opisane u slijedecim poglavljima.

Pripremite kalibraciju

Potrebna su Vam slijedeca sredstva i osobe, kako bi izvrsili kalibraciju:
= Dva promatraca - dvije osobe, koje oznacavaju obradene povrsine sa kolcima.
= Alati za oznagavanje obradenih povrsina:

- cirka 200 do 300m blokadne trake
- 8 kolCeva za oznaCavanje na polju

= Milaznica za polje sa Cistom vodom u spremniku.
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Postupak

Vozite poljem prvi put
U ovoj fazi kalibracije morate voziti preko polja u jednom tragu.

Slijedeca slika pokazuije, koje tocke morate oznaditi prije i poslije vozZnje. Uputu za ovo éete pronaéi
ispod slike.

Rezultat prve voZnje

@ Kolac @ Kolac

Oznactite vanjske krajeve sekcija prije voznje Oznacite vanjske krajeve sekcija nakon voznje
@ Blokadna traka izmedu kolaca
Oznacava granice voznje

Ovako cete obraditi polje za kalibraciju nosivosti:
1. Pokrenite novu navigaciju sa SECTION-Control.

2. Postavite mlaznicu za polje na poCetku voznje. Voznja ne smije teci u blizini granice polja, kako
bi imali dovoljno mjesta za drugu voznju.

Rasklopiti Sipke.

Oznadite krajeve vanjskih sekcija sa kolcima.

100 do 200 metara ravno vozite, pri tome nanijeti €istu vodu.
Nakon 100 do 200 metara, zaustavite i iskljuCite mlaznice za polja.

Spremite voznju u TRACK-Leader. Ovako se moZe ponoviti kalibracija.

© N oo o B~ »

Oznadite krajeve vanjskih sekcija sa kolcima.
9. Povezite kolac sa jednom blokadnom trakom. Ovako se oznaCavaju granice voznje na polju.
10. PriCvrstite blokadnu traku na zemlju sa kamenjem ili sa zemljom.

= lzvrSili ste prvu voznju i oznaili granice nano3enja.

Vozite poljem drugi put

U ovoj fazi morate obraditi povrSinu koja je vozena u prvoj voznju pod kutom od 90°. Onda morate
provjeriti, da li mlaznica prekasno ili prerano uklju€uje. Pri tome je vaZno, da vozite s konstantnom
brzinom i zapamtite brzinu.

/\ OPREZ

Povreda od pokretne mlaznice za polje
Promatradi, koji pomaZu kod kalibracije, mogu biti pogodeni sa Sipkom.

o Toéno uputite promatraga. Objasnite im opasnosti.
o Pazite na to da promatraci uvijek drze dovoljno razmaka od Sipke sa mlaznicama.

o Odmah zaustavite mlaznicu, ¢im jedan promatra¢ bude preblizu mlaznice.

98

U ovoj fazi potrebna Vam je podrska od jedne ili jo$ dvije osobe. Ove osobe e promatrati voznju i
ponasanje mlaznice za polje i oznaiti granice nano$enja.

Uputite ove osobe tono i upozorite ih na moguce opasnosti.
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Slijedeca slika pokazuje gdje promatradi moraju stojati i Sta morate dostignuti na kraju.

.........

VoZnja 2

@ PoloZaj prvog promatraca @ Ova linija oznaCava mjesto, na kojem
mlaznice po¢nu prskati, kada napusta
obradenu povrsinu.

@ Polozaj drugog promatraca @ Ova linija oznaCava mjesto, na kojem
mlaznice prestanu prskati, kada vozi na
obradenu povrsinu.

Postupak M Spremnik je napunjen sa ¢istom vodom.
M Promatradi stoje na sigurnom razmaku od Sipke mlaznice za polje.
M Navigacija je pokrenuta sa prvom voznjom.
M SECTION-Control je u automatik modu.
1. Postavite mlaznicu za polje u kutu od 90° prema voZenoj povrsini na oko 100 m udaljenosti.

2. Vozite sa konstantnom brzinom (npr.: 8 km/h ) preko ve¢ obradene povrine. Zapamtite, kojom
brzinom vozite. Pri tome nanesti vodu.

3. Promatraci moraju na prethodno oznacenim granicama voznje stojati na sigurnom razmaku od
Sipki.

4. PromatraCi moraju promatrati, na kojim mjestim prestaje i po€inje prskati mlaznica za polje, kada
prode ve¢ vozeno mjesto.

= Sada znate, kako se mlaznica za polje pona3a kod voznje preko jedne ve¢ obradene povrSine.

Da bi dobili jos to¢nije rezultate, moZete ovaj postupak ponoviti viSe puta.

Oznacavanje granice ispustanja - za korekturu inercije pri isklj

U ovoj fazi morate oznaciti kada ¢e vasa prskalica prestati s ispuStanjem dok se vozite na obradenoj
povrsini. Takoder morate utvrditi kada ubuduce treba prekinuti s ispustanjem.

Tako Cete saznati iskljuCuje li se prskalica prekasno ili prerano.

Sljedece slike prikazuju linije koje morate oznaiti na polju da biste mogli izradunati parametar
,Korektura inercije pri iskljucivanju”.
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Linije za parametar ,Korektura inercije pri isklj”. Lijevo: Prskalica se iskljucuje prekasno. Desno: Prskalica se

iskljucuje prerano.
P Razmak izmedu Zeljene linije ispustanja Z i X Stvarna linija ispustanja
stvarne linije ispustanja X u cm Ovdje prskalica prestaje s ispustanjem.
z Zeliena linija ispustanja
Ovdje bi prskalica trebala prestati s
ispustanjem.

Treba se racunati i na malo preklapanje od 10
cm zbog vremena za otpustanje tlaka.

U oba slucaja (lijevo i desno) parametar ,Inercija uredaja pri isklj* pogresno je postavljen:
= Lijevo: Prskalica se iskljuCuje prekasno. Inercija se mora povecati.
= Desno: Prskalica se iskljuCuje prerano. Inercija se mora smanjiti.

Postupak 1. Usporedite oznake na polju s crtezima.

= Sada znate iskljucuje li se prskalica prekasno ili prerano.

Oznacavanje granice ispustanja - za korekturu inercije pri uklj

U ovoj fazi morate oznaciti kada ¢e vasa prskalica poceti s ispustanjem dok se vozite na obradenoj
povrsini. Takoder morate utvrditi kada ubuduce treba poceti s ispuStanjem.

Tako Cete saznati ukljuCuje li se prskalica prekasno ili prerano.

Sljedece slike prikazuju linije koje morate oznaditi na polju da biste mogli izradunati parametar
,Korektura inercije pri uklj“.

Linije za parametar ,Korektura inercije pri uklj”. Lijevo: Prskalica se ukljucuje prekasno. Desno: Prskalica se
ukljucuje prerano.
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P Razmak izmedu Zeljene linije ispustanja Z i X Stvarna linija ispustanja
stvarne linije ispuStanja X u cm Ovdje prskalica pocinje s ispustanjem.
Z Zeljena linija ispustanja
Ovdije bi prskalica trebala poceti s
ispustanjem.

Treba raCunati i na malo preklapanje od 10 cm
zbog vremena za povecanie tlaka.

U oba sluaja (lijevo i desno) parametar ,Inercija uredaja pri uklj* pogresno je postavljen:
= Lijevo: Prskalica se ukljuCuje prekasno. Inercija se mora povecati.
= Desno: Prskalica se ukljuCuje prerano. Inercija se mora smanjiti.

1. Usporedite oznake na polju s crtezima.

= Sada znate ukljuCuje li se prskalica prekasno ili prerano.

IzraCunajte korekcionu vrijednost

U prethodnoj ste fazi utvrdili:
= Koji se parametar mora promijeniti.
= Mora li se aktualna inercija povecati ili smanjiti.

Sada morate izracunati za koliko milisekundi morate promijeniti pogreSno postavljen parametar.
Za to morate izraunati takozvanu korekcionu vrijednost.

Da biste mogli izracunati korekcionu vrijednost, morate znati koliko je brza bila prskalica prilikom
voznje. Brzina mora biti navedena u cm/milisekundi.

U sljedecoj tablici pronaéi cete odredene brzine i njihove preracunate vrijednosti u cm/ms;

Brzina u km/h Brzina u cm/ms
6 km/h 0,16 cm/ms
8 km/h 0,22 cm/ms
10 km/h 0,28 cm/ms

Ovako izradunavate korekcionu vrijednost:
1. [Razmak P] : [Brzina prskalice] = korekciona vrijednost
2. Ova se vrijednost mora upisati za parametar ,Korektura inercije pri uklju€ivanju® ili ,Korektura
inercije pri iskljucivanju®.
Promijeniti parametar nosivost
Sada morate prilagoditi parametre ,Korektura inercije pri uklju€ivanju® i ,Korektura inercije pri
iskljucivanju®.

1. Promijenite parametre prema zlatnom pravilu:
- Ako se prskalica prekasno isklju¢uje, treba postaviti viSe vremena. Inercija se mora povecati.
- Ako se prskalica prerano iskljuCuje, treba postaviti manje vremena. Inercija se mora smanijti.

2. IzraCunajte vrijednost za parametar inercije.
Ovaj korak provedite posebno za parametar ,Korektura inercije pri uklju¢ivanju®, odnosno
parametar ,Korektura inercije pri iskljuéivanju®
Ako se prskalica prekasno ukljuGuje ili iskljuéuje:
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Povecajte vrijednost korekture inercije.
Ako se prskalica prerano ukljuéuje ili iskljuduje:
Smanijite vrijednost korekture inercije.

Primjer Prskalica vozi brzinom od 8 km/h. To odgovara 0,22 cm/ms.
Nakon druge voznje izmjeren je razmak P. Iznosio je 80 cm.
Trenutaéno postavljen parametar ,Korektura inercije pri iskljuCivanju® iznosi 0 ms.

Prskalica se prekasno iskljucila prilikom voZnje preko obradene povrsine. To¢ka Z nalazila se u
smjeru voznje ispred tocke X. Linije su bile oznagene kao na sljede€oj slici:

Prilikom voZnje preko obradene povrsine prskalica se prekasno iskljucila.

1. lIzraCunajte korekcionu vrijednost:
[Razmak P] : [Brzina prskalice] = korekciona vrijednost
80:0,22 = 364

2. Unesite vrijednost 364 u parametar ,Korektura inercije pri isklju€ivanju”.
Primjer Prskalica vozi brzinom od 8 km/h. To odgovara 0,22 cm/ms.
Nakon druge voznje izmjeren je razmak P. Iznosio je 80 cm.
Trenutaéno postavljen parametar ,Korektura inercije pri isklju€ivanju® iznosi 0 ms.

Prskalica se prerano iskljucila prilikom voZnje preko obradene povrsine. To¢ka Z nalazila se u smjeru
voznje iza tocke X. Linije su bile oznagene kao na sljedecoj slici:

Prilikom voZnje preko obradene povrsine prskalica se prerano iskljucila.

1. Izralunajte korekcionu vrijednost:
[Razmak P] : [Brzina prskalice] = korekciona vrijednost
80:0,22 = 364

2. Korekciona vrijednost mora biti negativna jer se prskalica prerano iskljuéuje. Unesite vrijednost
364 u parametar ,Korektura inercije pri iskljucivanju®.
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Ako tijekom rada utvrdite da vrijednosti koje su postavljene u parametrima ,Korektura inercije pri
ukljucivanju® i ,Korektura inercije pri iskljucivanju* uzrokuju odstupanje, mozete upotrijebiti korekturu

inercije.

Inerciju moZete korigirati pri sliede¢im odstupanjima:

Slika

Znacenje

Rupe pri paljenju

Rupe pri gaSenju

Preklapanje pri paljenju

Preklapanje pri gasenju

M Otvorili ste profil stroja za koji Zelite ispraviti vrijeme inercije.

2. Odaberite odstupanije za koje Zelite ispraviti vrijeme inercije.

- Otvorite korekturu vremena inercije.
= Pojavljuje se maska ,Korektura vremena inercije*.

= Pojavljuje se maska ,Korektura vremena inercije” za izabrano odstupanje.
= Vidite trenutano postavljeno vrijeme inercije.

3. U parametru ,Brzina rada“ unesite brzinu kod koje se dogada odstupanije.

4. U parametru ,Odstupanje” unesite odstupanije.

= Pojavljuje se poruka s novoizratunatim vremenom inercije.

6. ,Da“ - Potvrdite.

~

. Ponovite postupak kod eventualnih novih odstupanja.
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13.5.1

Postupak
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= Ispravili ste vrijeme inercije.

=> Ako Zelite vratiti vremena inercije koja su postavljena u Jobrechneru, unesite 0 ms u parametre
.Korektura inercije pri uklju€ivanju® i ,Korektura inercije pri iskljucivanju®.

Konfigurirati TRACK-Leader TOP
Sljedece parametre morate postaviti kako biste mogli koristiti TRACK-Leader TOP;

Visina GPS-prijamnika
Udaljenost GPS-prijamnika od tla.

Konfiguriranje TRACK-Leader AUTO®

U ovom izborniku mozete konfigurirati parametre za automatsko upravljanje.

Parametri koje mozete konfigurirati ovise o0 GNSS-prijamniku koji upotrebljavate za automatsko
upravljanje.

U ovom izborniku mozete konfigurirati odredene osnovne postavke. Dodatne parametre mozete
konfigurirati [— 64] nakon pokretanja navigacije.

Konfiguriranje TRACK-Leader AUTO® za AG-STAR i SMART-6L

Profil vozila

Profil vozila konfigurira se tablet raCunalom u upravljatkom Jobrechneru. Na ovom mjestu mozete za
vozilo odabrati odgovarajuéi profil.

Informacije o ECU-S1

Verzija softvera i serijski broj upravljaékog Jobrechnera.

WiFi
WiFi aktivira ili deaktivira bezi¢nu komunikaciju izmedu upravljackog jobrechnera i raCunala za
konfiguraciju (Tablet, radunalo, prijenosno raéunalo itd.), koji koristite za konfiguraciju upravljaékog

jobrechnera. Vide informacija o tome moZete naci u uputama za uporabu upravljatkog jobrechner-a
LECU-S1*.

Ako ste iskljucili terminal, WiFi se deaktivira.

Inicijalni parametar za ruéno upravljanje volanom

Kod prvog pustanja u pogon upravljackog sustava se za svako vozilo odreduje jedna vrijednost za
parametar ,Ru¢no upravljanje volanom* [— 64]. Ta se vrijednost mora Cesto prilagodavati radnim
uvjetima.

Kako bi prilagodba bila moguéa, morate vrijednost uvesti s upravljatkog Jobrechnera.

Postupak uvoza inicijalne vrijednosti:
1. - Otvorite aplikaciju TRACK-Leader.
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2. Dodirnite ,Postavke®.
3. Dodirnite ,TRACK-Leader AUTO".

4. U retku ,Profil vozila“ odaberite profil vozila za koji uvozite parametar.

5. - Uvezite parametar.
6. Sliedeca se poruka pojavljuje: ,Vrijednosti su uspjesno iSCitane."

7. Potvrdite.
= Parametar ,Ru¢no upravljanje volanom" sada je azurirano za svaki profil vozila.

8. Ponovite ovaj uvoz za svaki profil vozila s popisa.

Minimalna kvaliteta GPS signala

MozZete postaviti pri kojoj kvaliteti GPS signala treba sustav raditi, a kod pri kojoj se treba deaktivirati.

Kvaliteta GPS-a Tocnost

NMEA kvaliteta 1: GPS > 25 c¢m (od traga do traga)
NMEA kvaliteta 2: DGPS < 25 cm (od traga do traga)
NMEA kvaliteta 4: RTK fix 2,5 cm (apsolutno)

NMEA kvaliteta 5: RTK float, TerraStar <10 cm (apsolutno)

NMEA kvaliteta 9: Strani GPS prijamnik nepoznato

Za GPS prijamnike koji iznose NMEA kvalitetu 9.

Standardno su oznacene sljede¢e NMEA razine kvalitete: 2, 4, 5.

Postupak Postupak postavljanja kvalitete GPS-a:

1. - Otvorite aplikaciju TRACK-Leader.
2. Dodirnite ,Postavke®.

3. Dodirnite ,TRACK-Leader AUTO".

>

— Otvorite popis svih NMEA kvaliteta.

[3,]

. Stavite kvacicu kod kvaliteta NMEA pri kojima upravljacki sustav treba raditi.

13.5.2 Konfiguriranje TRACK-Leader AUTO® za NAV-900

Profil vozila

Profil vozila konfigurira se tablet raunalom u upravljatkom Jobrechneru. Na ovom mjestu mozZete za
vozilo odabrati odgovarajuéi profil.

Simbolom funkcije mozete odgovarajuci profil prenijeti s prijamnika na terminal. Profil vozila
tada je prisutan i na prijamniku i na SD-kartici u terminalu.
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Ako utaknete USB-memorijski Stapi¢, takoder mozete kopirati profile s SD-kartice na USB-

memorijski Stapi¢ ili s USB-memorijskog Stapi¢a na SD-karticu.

Zelite li kopirati profil vozila s USB-memorijskog $tapiéa na SD-karticu, slijedite upute u nastavku:
= Mozete upotrijebiti samo profile vozila koji su prilagodeni prijamniku NAV-900. Profili moraju
imati datote¢ni nastavak .vdb ili .cfg.
= Mozete prenijeti i viSe profila vozila istovremeno.

Postupak Postupite na sljedeci nacin ako Zelite kopirati profile vozila s USB-memorijskog $tapi¢a na SD-karticu:

1. Na USB-memorijskom Stapicu izradite mapu ,NAV-900 Profiles”.

N

. Kopirajte Zeliene profile vozila u izradenu mapu.

w

. Umetnite USB-memorijski $tapic u terminal.

4, — Dodirnite da biste otvorili konfiguracijski izbornik za TRACK-Leader AUTO.

5. - Kopirajte podatke.

= Sada moZete u parametru ,Profil vozila” odabrati Zeljeni profil.

Verzija ugradenog programa prijamnika

Verzija ugradenog programa odn. programske opreme GNSS-prijamnika.

106 V18.20201207 30302432a-02-HR



14

Postupak kod poruka o greskama

Postupak kod poruka o gresSkama

Tekst poruke o pogresci

Mogudi uzrok

Ovako uklanjate problem

Pozor! Doslo je do problema tijekom
inicijalizacije memorije. Ako se problem
ponovi nakon ponovnog pokretanja,
kontaktirajte sa servisom.

Na nosacu podataka nije mogla biti
stvorena datoteka.

Terminal iznova pokrenuti.

Aktivan profil ne moze se izbrisati!

Napravljen je poku$aj brisanja trenutaéno
odabranog profila stroja.

Izaberite drugi profil stroja, a zatim
izbriSite Zeljeni profil stroja.

Datoteka s DGPS konfiguracijom nije
pronadenal

Interna datoteka s DGPS postavkama nije
pronadena.

Kontaktirajte sa servisom kako bi softver
iznova mogao biti instaliran.

Istekao je period testiranja. Molimo
informirajte svojeg dobavljaca.

Istekao je period testiranja.

Zahtijevajte licencu.

Aktivirajte softver.

Pogreskal!

Kontaktirajte sa servisom.

GPS-signal ne radi!

Prekinuta je serijska veza do GPS-
prijamnika.

Ne moZe viSe utvrditi polozaj.

Kabelske veze do GPS-prijamnika ispitati i
iznova spojiti.

Preslab je GPS-signal!

Kvaliteta je GPS-signala preslaba,
uglavnom zbog prekrivanja.

Ispitajte montazu GPS-prijamnika i
aktualni poloZaj. Prijamnik mora imati
slobodan pogled prema nebu.

DGPS nije dostupan!

DGPS nije dostupan — zbog prekrivanja
prijemnika.

Ispitajte montazu GPS-prijamnika i
aktualni poloZaj. Prijamnik mora imati
slobodan pogled prema nebu.

DGPS nije raspoloZiv — zbog ispada
usluge korekcije podataka, npr. EGNOS.

Ispitati opéu raspolozivost sluzbe. Kod
EGNOS / WAAS ispitati i postaviti pravilan
korekturni satelit.

Nije se mogla iS¢itati DGPS konfiguracija s
GPS-prijamnika!

Prekinuta je serijska veza do GPS-
prijamnika.

Kabelske veze do GPS-prijamnika ispitati i
iznova spojiti.

Nije se mogla iS¢itati e-Dif konfiguracija s
GPS-prijamnika!

Prekinuta je serijska veza do GPS-
prijamnika.

Kabelske veze do GPS-prijamnika ispitati i
iznova spojiti.

Spremanje nije uspjelo!

Nosa¢ podataka izvucen je prije ili za
vrijeme spremanja.

Nosac¢ podataka ponovno umetnite i
iznova pokuSajte spremanje.

Na nosacu podataka ne moZze se pisati.

Uklonite zastitu od pisanja na nosacu
podataka.

Nosac je podataka pun ili oStecen.

Nepotrebne podatke s nosaca podataka
izbrisati i iznova poku$ati.

Pogre$an status!

Kontaktirajte sa servisom.
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Postupak kod poruka o greSkama

Tekst poruke o pogresci

Mogu¢i uzrok

Ovako uklanjate problem

Nisu prepoznate sekcije!

U ISOBUS Jobrechneru nisu konfigurirane
sekcije. lli prikljuceni ISOBUS Jobrechner
ne podrzava SECTION-Control.

Ako je moguce, konfigurirajte sekcije u
Jobrechneru. Ako Jobrechner ne podrzava
SECTION-Control, ne mozete ga koristiti.

Uredaj nema radnu Sirinu!

U ISOBUS Jobrechneru nisu konfigurirane
radna $irina i geometrija.

Konfigurirajte ISOBUS Jobrechner.

Postavite pravilno radnu Sirinu u
Jobrechneru; obratite se proizvodacu
stroja.

Nalog nije pokrenut!

Nacin rada aplikacije ISOBUS-TC
konfiguriran je na moguénost ,Napredni”.
Zbog toga TRACK-Leader oCekuje nalog.

Nije pokrenut nalog u ISOBUS-TC-u.

Pokrenite nalog u aplikaciji ISOBUS-TC ili
promijenite nain rada u aplikaciji
ISOBUS-TC na ,Standardno”.

Nisu prepoznati vazeci podaci uredajal

U ISOBUS Jobrechneru nisu konfigurirane
radna Sirina i geometrija.

Konfigurirajte ISOBUS Jobrechner.

RTK signal izgubljen!

RTK-signal nije raspoloziv zbog
prekrivanja signala.

GPS-prijamnik i bazna stanica mora imati
slobodan pogled prema nebu.

Nema mobilnog prijama.

Vi ste predaleko od bazne stanice (ili od
drugog izvora signala).

Nije postavljen raspored uredaja.

Deaktivirana je veza izmedu Tractor-ECU-
ailSOBUS-TC-a.

Aktivirajte vezu izmedu Tractor-ECU-a s
ISOBUS-TC-om u aplikaciji Tractor-ECU.

Podaci uredaja se jo$ ucitavaju.

Ako se dugo pojavljuje poruka, terminal je
prikljuéen na Jobrechner koji ne odgovara.

Vjerojatno s ovim Jobrechnerom ne
mozete koristiti SECTION-Control jer
Jobrechner ne podrzava SECTION-
Control. Prikljucite drugi Jobrechner na
terminal.

Nema priklju¢enog Jobrechnera. Prikljuciti
Jobrechner ili odabrati profil stroja u
Virtual ECU.

TRACK-Leader ne dobiva informacije
preko prikljuéenog Jobrechneraili
Jobrechner nije prikljugen.

Radna memorija je premala. Prekinite s
radom i ponovno pokrenite terminal.

U radnoj memoriji pohranjeno je previse
radnih podataka (npr. o obradenim
povriinama).

Terminal iznova pokrenuti.
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