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Dla twojego bezpieczenstwa

Podstawowe wskazowki bezpieczenstwa

1 Dla twojego bezpieczenstwa
1.1 Podstawowe wskazowki bezpieczenstwa
Przeczytaj uwaznie ponizsze wskazdwki bezpieczenstwa, zanim uruchomisz produkt po raz
pierwszy.
= Przeczytaj instrukcje obstugi urzadzenia rolniczego, ktére bedziesz obstugiwat aplikacjg TRACK-
Leader.
1.2 Zasady uzycia produktu zgodne z zastosowaniem
Oprogramowanie moze by¢ stosowane tylko w potgczeniu z maszynami i urzadzeniami rolniczymi.
Oprogramowanie moze by¢ uzywane tylko poza drogami publicznymi, podczas prac polowych.
1.3 Konstrukcja i znaczenie wskazéwek bezpieczenstwa

Wszystkie wskazowki bezpieczenstwa, ktdre znajdziesz w tej instrukcji, zostaty skonstruowane
wedtug nastepujacego wzoru:

/\ OSTRZEZENIE

To stowo oznacza zagrozenia o Srednim ryzyku. Jezeli ich nie unikniesz, mogg doprowadzi¢ do
Smierci lub ciezkich uszkodzen ciata.

/\ OSTROZNIE

To stowo oznacza zagrozenia, ktére mogg doprowadzié¢ do lekkich lub Srednich obrazen ciata jesli
ich nie unikniesz.

Przyktad

1.4

30302432a-02-PL

To stowo oznacza zagrozenia, ktére mogg doprowadzi¢ do strat materialnych jesli ich nie unikniesz.

Niektore czynno$ci nalezy wykonaé w kilku krokach. Jezeli z ktdrym$ krokiem zwigzane jest ryzyko,
w opisie czynnosci znajduje sie wskazéwka bezpieczenstwa.

Wskazowki bezpieczenstwa znajdujg sie zawsze bezposrednio przed ryzykownym krokiem i
oznaczone sg ttustym drukiem i stowem ostrzegawczym.

1. WSKAZOWKA! To wskazowka. Ostrzega przed ryzykiem, z jakim zwiazana jest nastepna
czynnos¢.

2. Ryzykowna czynnos¢.

Wymagania dotyczace uzytkownikéw
= Naucz sig korzystaé z terminalu w sposdb zgodny z instrukcjg obstugi. Nikt nie moZze korzysta¢ z
terminalu, dop6ki nie przeczyta niniejszej instrukcji obstugi.

V18.20201207 7



Dla twojego bezpieczenstwa

Wymagania dotyczace uzytkownikéw

= Przeczytaji stosuj sie do wszystkich wskazéwek bezpieczenstwa w tej instrukciji i w instrukcjach
podtaczonych maszyn.
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Kolejnos¢ obstugi

Jesli wykorzystujesz terminal tylko do jazdy réwnolegtej

2 Kolejnos¢ obstugi

21

30302432a-02-PL

W tym rozdziale znajdziesz skrocone instrukcje obstugi, dzieki ktérym szybko rozpoczniesz prace na
polu z aplikacjg TRACK-Leader. Dowiesz sie z nich, w jakiej kolejnosci wykona¢ poszczegdlne kroki i
w ktorych rozdziatach sg one doktadnie wyjasnione.

Zanim jednak zaczniesz, musisz skonfigurowa¢ oprogramowanie. Konfiguracja jest opisana w
rozdziale Konfiguracja [— 92] i w instrukcji obstugi terminalu: jezeli obstugujesz terminal po raz
pierwszy, skonfiguruj terminal i aplikacje TRACK-Leader, a potem wré¢ tuta.

Mozliwe sg nastepujace rodzaje zastosowania:

1. TRACK-Leader do prostej jazdy réwnolegtej. Na przyktad: TRACK-Guide bez dodatkowych
aplikaciji.

2. TRACK-Leader do jazdy réwnolegtej i sterowania sekcjami. Na przyktad: TOUCH1200 z
SECTION-Control

3. TRACK-Leader do jazdy réwnolegtej i jednoczesnej regulacji dawki za pomocg mapy
aplikacyjnej SHP.

4. Zarzadzanie zleceniami w formacie 1ISO-XML.

Jesli wykorzystujesz terminal tylko do jazdy réownolegtej

Niniejszy rozdziat ma znaczenie dla osob, ktore posiadajg prosty system bez komputera roboczego
ISOBUS. Na przyktad terminal TRACK-Guide Il bez dodatkowych aplikacji. Wedtug ponizszego
schematu mozesz réwniez obstugiwac inne terminale, jak dtugo nie podtaczysz do nich komputera
roboczego ISOBUS, ani nie uruchomisz aplikacji ISOBUS-TC w trybie pracy ,Standardowy”.

1. Jedz na pole.

2. Jezeli w przeszioSci obrabiate$ to pole, zataduj dane tego pola [— 86]. Jezeli chcesz obrobi¢
nowe pole, musisz si¢ upewni¢, ze w pamieci aplikacji nie jest zatadowane inne pole. W takim
przypadku musisz porzuci¢ [— 90] otwarty zapis.

3. Jezeli korzystasz z mapy aplikacyjnej, mozesz jg teraz importowac. Patrz: W razie pracy z
mapami aplikacyjnymi shape [— 11]

4. W aplikacji ,Virtual ECU” aktywuj wirtualny komputer roboczy uzywanej maszyny. Wiecej
informaciji na ten temat znajdziesz w instrukcji obstugi terminalu.

5. Zacznij nowa nawigacje. [— 25]
6. Sprawdz, czy terminal prawidtowo rozpoznat kierunek jazdy. [— 28]

7. Jezeli uzywasz odbiornika GPS, korzystajacego z sygnatdw EGNOS lub WAAS, ustaw punkt
odniesienia [— 30].

8. Standardowo aktywny jest tryb prowadzenia ,Rownolegle”. JeZeli nie chcesz pracowaé w
prostych, réwnolegtych przejazdach, zmien Tryb prowadzenia. [— 46]

9. Jezeli chcesz pracowa¢ w sposob naktadajacy sie, ustaw zadany odstep miedzy liniami
prowadzacymi [— 44].

10.  Zacznij prace. [— 50]
11. Wytycz pierwsza linie¢ AB [— 38].
12. Zaznacz granice pola [— 32] (opcjonalnie).

13. Jezeli chcesz obrobi¢ uwrocie oddzielnie, aktywu;j je. [— 51]

V18.20201207 9
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Kolejnos¢ obstugi

Jesli korzystasz z SECTION-Control

14.

15.
16.
17.

Mozesz zacza¢ obrabia¢ pole w réwnoleglych przejazdach. Mozesz wykorzysta¢ w tym celu
wskaznik kierunku [— 49] lub system kierowania.

Zblizajac sie do przeszkdd, zaznaczaj ich pozycje [— 54].
Po pracy zapisz dane. [— 86]

Skopiuj dane na nosnik danych USB [— 88], aby zabezpieczy¢ je na komputerze lub przejrze¢
za pomocq aplikacji TRACK-Guide-Desktop [— 90].

Jesli korzystasz z SECTION-Control

Ten rozdziat skierowany jest do uzytkownikéw korzystajacych z maszyny wyposazonej w komputer
roboczy ISOBUS, i posiadajacych licencje SECTION-Control.

1.
2.

10.
1.
12.
13.
14.

15.
16.
17.

Jedz na pole.

Jezeli w przesztosci obrabiate$ to pole, zataduj dane tego pola [— 86). Jezeli chcesz obrobié
nowe pole, musisz si¢ upewni¢, ze w pamieci aplikaciji nie jest zatadowane inne pole. W takim
przypadku musisz porzuci¢ [— 90] otwarty zapis.

Jezeli korzystasz z mapy aplikacyjnej, mozesz jg teraz importowaé. Patrz: W razie pracy z
mapami aplikacyjnymi shape [— 11]

Jezeli po raz pierwszy podtaczasz komputer roboczy do terminalu, sprawdz ustawienia na
ekranie ,Ustawienia” | ,SECTION-Control” [— 95]. Zwro¢ przede wszystkim uwage na
parametry ,Rodzaj maszyny”, ,Opdznienie przy wiaczaniu” i ,Opdznienie przy wytgczaniu”.

Zacznij nowa nawigacje. [— 25]
Sprawdz, czy terminal prawidtowo rozpoznat kierunek jazdy. [— 28]

Jezeli uzywasz odbiornika GPS, korzystajacego z sygnatow EGNOS lub WAAS, ustaw punkt
odniesienia [— 30].

Standardowo aktywny jest tryb prowadzenia ,Rownolegle”. Jezeli nie chcesz pracowaé w
prostych, réwnolegtych przejazdach, zmien Tryb prowadzenia. [— 46]

Jezeli checesz pracowac w sposob naktadajacy sie, ustaw zadany odstep miedzy liniami
prowadzacymi [— 44].

Aktywuj tryb automatyczny [— 57] modutu SECTION-Control lub obstuguj maszyne recznie.
Wytycz pierwsza linie AB [— 38].

Zaznacz granice pola [— 32] (opcjonalnie).

Zaznacz uwrocie [— 51] (opcjonalnie).

Mozesz zaczaé obrabiaé pole w réwnolegtych przejazdach. Mozesz wykorzysta¢ w tym celu
wskaznik kierunku [— 49] lub system kierowania.

Zblizajac sie do przeszkdd, zaznaczaj ich pozycje [— 54].
Po pracy zapisz dane. [— 86]

Skopiuj dane na nos$nik danych USB [— 88], aby zabezpieczy¢ je na komputerze lub przejrzeé
za pomocq aplikacji TRACK-Guide-Desktop [— 90].

V18.20201207 30302432a-02-PL



Kolejnos¢ obstugi

Jesli korzystasz takze z ISOBUS-TC

2.3 Jesli korzystasz takze z ISOBUS-TC

2.31 W razie pracy z mapami aplikacyjnymi shape
Podczas pracy z mapami aplikacyjnymi w formacie SHP wykonaj nastepujace czynnosci:

1. W aplikacji ISOBUS-TC utwérz pole. Odpowiednig instrukcje znajdziesz w gtownej instrukcji
terminalu, w rozdziale ISOBUS-TC.

2. WISOBUS-TC zataduj mape aplikacyjng pola.
3. Aktywuj pole w ISOBUS-TC.

4. Dalej postepuj zgodnie z opisami w jednym z nastepujacych rozdziatow:
a) Jesli wykorzystujesz terminal tylko do jazdy réwnolegtej [— 9]
b) Jesli korzystasz z SECTION-Control [— 10]

Po pracy nie zapisuj pola. Zamiast tego zakonicz przetwarzanie pola w ISOBUS-TC.

232 W razie korzystania z ISOBUS-TC w trybie standardowym
ISOBUS-TC w trybie standardowym mozna uzywac do zarzadzania polem.
Aby korzysta¢ z ISOBUS-TC w trybie standardowym, wykonaj nastepujace czynnosci:

1. W aplikacji ISOBUS-TC utworz pole. Odpowiednig instrukcje znajdziesz w gtéwnej instrukcii
terminalu, w rozdziale ISOBUS-TC.

2. Aktywuj pole w ISOBUS-TC.

3. Dalej postepuj zgodnie z opisami w jednym z nastepujacych rozdziatow:
a) Jesli wykorzystujesz terminal tylko do jazdy réwnolegtej [— 9]
b) Jesli korzystasz z SECTION-Control [— 10]

233 W razie korzystania z ISOBUS-TC w trybie rozszerzonym

Jezeli planujesz na komputerze zlecenia ISO-XML za pomoca karty pola (FMIS), a potem przenosisz
je na terminal, skorzystaj z aplikacji ISOBUS-TC.

W takim przypadku nie musisz zapisywa¢ danych w aplikacji TRACK-Leader. Wszystkie dane
powstate podczas pracy sq przekazywane do aplikacji ISOBUS-TC i zapisywane w pliku
,taskdata.xml”.

Najwigksza roznica w poréwnaniu z normalnym trybem obstugi lezy w rozpoczynaniu i koAczeniu
nawigaciji oraz w zapisywaniu danych. Pozostate funkcje sg obstugiwane jak w pracy bez ISOBUS-
TC.

1. Podigcz komputer roboczy ISOBUS do ISOBUS lub aktywuj wirtualny komputer roboczy w
aplikacji Virtual ECU.

2. Otworz aplikacje ISOBUS-TC.
3. Rozpocznij wykonywanie zlecenia. Korzystaj przy tym z instrukcji aplikacji ISOBUS-TC.

4. Jezeli zlecenie jest rozpoczete, otworz aplikacje TRACK-Leader. Nawigacja powinna uruchomic¢
sie automatycznie. Jezeli to nie nastapi, uruchom jg recznie.

30302432a-02-PL V18.20201207 1"
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Kolejnos¢ obstugi

Jesli korzystasz takze z ISOBUS-TC

5. Dalej postepuj zgodnie z opisami w jednym z nastepujacych rozdziatow:
a) Jesli wykorzystujesz terminal tylko do jazdy réwnolegtej [— 9]
b) Jesli korzystasz z SECTION-Control [— 10]

V18.20201207
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3 O tej instrukcji obstugi

31 Zakres waznosci

O tej instrukcji obstugi

Zakres waznosci

Instrukcja obstugi jest wazna dla wszystkich modutéw aplikacji TRACK-Leader firmy Miiller-

Elektronik.

Wersje oprogramowania od ktérej instrukcja jest wazna, znajdziesz w nocie redakcyjne;j.

3.2 Grupa docelowa instrukcji obstugi

Instrukcja obstugi skierowana jest do 0s6b obstugujacych oprogramowanie TRACK-Leader i jego

moduty dodatkowe.

3.3 Konstrukcja opisow czynnosci

Opisy czynno$ci ttumacza krok po kroku jak wykonaé¢ poszczegoine zadania przy uzyciu produktu.

W niniejszej instrukcji wykorzystalismy nastepujace symbole, aby oznaczy¢ opisy czynnosci:

Symbol

Znaczenie

1.
2.

Czynnosci, ktdre musisz wykona¢ po sobie.

Efekt czynnosci.

To stanie sie, jezeli wykonasz opisang czynno$¢.

Wynik dziatania

To stanie sie, jezeli wykonasz wszystkie opisane
CZynnosci.

Wymagania

Jezeli dana instrukcja zawiera wymagania,
musisz je spetni, zanim wykonasz opisane
CZynnosci.

34 Konstrukcja odnosnikéw

Jezeli w instrukcji znajdujg sie odnoéniki, wygladajg zawsze nastepujaco:

Przyktad odno$nika: [— 13]

Odnosniki rozpoznasz po nawiasach kwadratowych i po strzatce. Liczba za strzatkq wskazuje, na
kt6rej stronie rozpoczyna si¢ rozdziat w ktérym mozesz czytac dale;.

30302432a-02-PL
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Opis produktu

Opis zakresu funkcji produktu

4 Opis produktu

TRACK-Leader - nowoczesny system, wspierajacy kierowce pojazdu rolniczego, w jezdzie
réwnolegtymi $ciezkami na polu.

System sktadana sie z kilku modutéw, dzigki czemu uzytkownik ma mozliwos¢ rozszerzania jego
funkcji.

4.1 Opis zakresu funkcji produktu

llo¢ dostepnych w oprogramowaniu funkcji zalezy od tego, jakie moduty aktywowates.

Istniejg dwa rodzaje modutéw:
= Modut podstawowy: Jest konieczny aby korzysta¢ z pozostatych modutow.

- TRACK-Leader
= Moduly dodatkowe: Moga by¢ dowolnie dobierane.
SECTION-Control
TRACK-Leader AUTO
TRACK-Leader AUTO CLAAS
TRACK-Leader TOP
TRAMLINE-Management

411 TRACK-Leader

Rodzaj modutu: Modut podstawowy. Jest konieczny aby korzysta¢ z pozostatych modutow.

Wymagania Aby méc korzystaé z tego modutu, musisz speti¢ ponizsze wymagania:
= Wtyczka "TRACK-Leader" musi by¢ aktywowana.
= Licencja "TRACK-Leader" musi by¢ zarejestrowana.

Jak aktywowac wtyczki i jak rejestrowac licencje, przeczytasz w instrukcji obstugi terminalu.

Funkcje Ponizsze funkcje otrzymasz po rejestracji:
= Wyswietlanie rownolegtych linii prowadzacych.
= WySwietlanie réwnolegtych linii prowadzacych w poprzeczniaku.
= Zaznaczanie przeszkéd na polu.
= Ostrzeganie przed przeszkodami.
= Osrzeganie przed dojazdem do granicy pola.
= Zapisywanie danych w dwéch formatach.
= SECTION-View - pokazuje, ktore sekcje nalezy wtaczy¢ lub wytgczy¢ by pracowac bez
nakfadania.

4.1.2 SECTION-Control
Rodzaj modutu: Modut dodatkowy.

Korzystajac z SECTION-Control mozesz przekazaé podtaczonemu komputerowi roboczemu, ktdre
cze$ci urzadzenia rolniczego majg zosta¢ wiaczone lub wytaczone, aby unikna¢ naktadania. Moga to
by¢ na przyktad poszczegoine sekcje w opryskiwaczu.

Wymagania Aby méc korzysta¢ z tego modutu, musisz spetnié ponizsze wymagania;
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Opis zakresu funkcji produktu

= Wiyczka "TRACK-Leader" musi by¢ aktywowana.

= Licencja "TRACK-Leader" musi by¢ zarejestrowana.

= Licencja "SECTION-Control" musi by¢ zarejestrowana.

= Terminal musi by¢ podtaczony do komputera roboczego ISOBUS, obstugiwanego przez
SECTION-Control albo do SECTION-Control Box firmy Miller-Elektronik.

= Komputer roboczy ISOBUS musi by¢ skonfigurowany.

Ponizsze funkcje otrzymasz po rejestracii:
= Sterowanie pracg sekcji wedtug GPS.

TRACK-Leader TOP
Rodzaj modutu: Modut dodatkowy.

Korzystajac z TRACK-Leader TOP mozesz przekaza¢ komputerowi roboczemu automatycznego
kierowania firmy Reichhardt wytyczne, w ktéra strone ma kierowa¢ pojazdem, aby poruszac sie
wzdtuz linii prowadzacych.

Aby méc korzystaé z tego modutu, musisz speti¢ ponizsze wymagania:
= Wiyczka "TRACK-Leader" musi by¢ aktywowana.
= Licencja "TRACK-Leader" musi by¢ zarejestrowana.
= Licencja "TRACK-Leader TOP" musi by¢ zarejestrowana.
= Ciggnik musi by¢ wyposazony w skonfigurowany komputer roboczy automatycznego kierowania.

— TRACK-Leader TOP wspdtpracuje tylko z komputerami roboczymi automatycznego
kierowania firmy Reichhardt: Steering ECU PSR, od wersji oprogramowania 02.173.8.

= Na komputerze automatycznego kierowania musi by¢ aktywowane wsparcie dla TRACK-Leader
TOP.

Ponizsze funkcje otrzymasz po rejestracii:
= Automatyczne kierowanie pojazdem, wzdtuz linii prowadzacych.

TRACK-Leader AUTO®

Rodzaj modutu: Modut dodatkowy.

TRACK-Leader AUTO umozliwia komunikacje miedzy aplikacja TRACK-Leader i systemem
kierowania za pomoca nastepujacych systeméw:

= TRACK-Leader AUTO® EZ-Pilot Pro

= TRACK-Leader AUTO® eSteer

» TRACK-Leader AUTO® ISO

= TRACK-Leader AUTO® Pro

Aby méc korzystaé z tego modutu, musisz spetnié ponizsze wymagania:
= Wtyczka "TRACK-Leader" musi by¢ aktywowana.
= Licencja "TRACK-Leader" musi by¢ zarejestrowana.
= Licencja "TRACK-Leader AUTO" musi by¢ zarejestrowana.

Ponizsze funkcje otrzymasz po rejestracji:
= Automatyczne kierowanie pojazdem, wzdtuz linii prowadzacych.

TRACK-Leader AUTO® CLAAS
Rodzaj modutu: Modut dodatkowy.
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Opis produktu

Korzystanie z licencji tymczasowych

TRACK-Leader AUTO CLAAS umozliwia komunikacje miedzy aplikacjg TRACK-Leader i systemem
kierowania za pomoca nastepujacych systeméw:

= TRACK-Leader AUTO® eSteer

= TRACK-Leader AUTO® ISO

= TRACK-Leader AUTO® Pro

Wymagania Aby méc korzystaé z tego modutu, musisz speti¢ ponizsze wymagania:
= Wiyczka "TRACK-Leader" musi by¢ aktywowana.
= Licencja "TRACK-Leader" musi by¢ zarejestrowana.
= Licencja "TRACK-Leader AUTO" musi by¢ zarejestrowana.
= Licencja ,TRACK-Leader AUTO CLAAS” musi by¢ aktywowana.
= W komputerze kierowania ECU-S1 musi by¢ skonfigurowany pojazd CLAAS.

Funkcje Ponizsze funkcje otrzymasz po rejestracii:
= Automatyczne kierowanie pojazdem, wzdtuz linii prowadzagcych.

4.1.6 TRAMLINE-Management
Rodzaj modutu: Modut dodatkowy.

TRAMLINE-Management stuzy do wymiany informacii, ktére sq istotne dla utworzenia Sciezek
technologicznych, migdzy terminalem a komputerem roboczym ISOBUS. Dodatkowo mozna wigczy¢
Sciezki technologiczne za pomocg aktualnej pozycji GPS.

Wymagania Aby méc korzystaé z tego modutu, musisz spemi¢ ponizsze wymagania:
= Wiyczka "TRACK-Leader" musi by¢ aktywowana.
= Licencja "TRACK-Leader" musi by¢ zarejestrowana.
= Licencja ,TRAMLINE-Management” musi by¢ aktywowana.
= Podtaczony komputer roboczy musi obstugiwaé sterowanie uktadem zaktadania $ciezek
technologicznych.
= Podtaczony komputer roboczy musi byé prawidtowo skonfigurowany.

Funkcje Ponizsze funkcje otrzymasz po rejestracji:
= Aktywacja i dezaktywacja automatycznego sterowania uktadem zaktadania $ciezek
technologicznych na Twojej maszynie.
= Zaktadanie $ciezek technologicznych za pomocg symboli funkcji w aplikacji TRACK-Leader.
= Wyswietlenie Sciezek technologicznych w aplikacji TRACK-Leader.

4.2 Korzystanie z licencji tymczasowych
W chwili zakupu wszystkie niezarejestrowane moduty posiadajg 50-godzinna licencje tymczasowa.
Mozesz testowac je przez 50 godzin. Czas jest liczony od momentu uruchomienia modutu.

Po uptywie 50 godzin moduty, ktore sg uzywane dtuzej, zostang dezaktywowane.

4.3 Wyglad ekranu startowego.

Ekran startowy jest wy$wietlany zaraz po uruchomieniu aplikacii.

16 V18.20201207 30302432a-02-PL



Elementy obstugi

4.4

30302432a-02-PL

Opis produktu

Informacje na ekranie roboczym

Ekran startowy aplikacji TRACK-Leader

Przy otwartym ekranie startowym mozesz:

= Przej$¢ do innych ekranéw.
= Zobaczy¢ wersje oprogramowania (numery obok "TL" i "NG").

Symbol funkcji Funkcja

Rozpocznij nawigacje. [— 25]

Pojawia sie zamiast przycisku funkcji ,Nawigacja” jezeli nie jest
mozliwe uruchomienie nawigacji.

Jesli nacisniesz ten przycisk, pojawi sie komunikat [— 113]
wyjasniajacy przyczyne.

Otwiera ekran ,Pamie¢”. [— 86]

Otwiera ekran ,Ustawienia”. [— 92]

Informacje na ekranie roboczym

Ekran roboczy wy$wietlany jest po rozpoczeciu nawigacji. Mozesz w nim skorzysta¢ ze wszystkich

funkcji aplikacji potrzebnych podczas pracy w polu.

Informacje na ekranie roboczym moga sie rdzni¢ w zalezno$ci od tego, czy aktywne jest SECTION-

Control.

Ekran roboczy po uruchomieniu aplikacji, przy wigczonym SECTION-Control

@ Obszar nawigacyjny @ Informacje o aktualnym stanie maszyny

@ Belka robocza @ Kompas

@ Symbol pojazdu @ Stan pracy SECTION-Control
V18.20201207
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Informacje na ekranie roboczym

Na nastepnej ilustracji widac, jakie inne informacje moga pojawiac sie na ekranie roboczym podczas
pracy.

Ekran roboczy podczas pracy

@ Wskaznik kierunku - ekran @ Licznik i informacje o aktualnym stanie
maszyny

@ Ostrzezenie przed dojazdem do granicy pola @ Strzatka symbolizujaca pozycje odbiornika
GPS

@ Granica pola @ Belka robocza
@ Linia prowadzaca Kompas

Aby zwigkszy¢ lub zmniejszy¢ widok na ekranie roboczym, mozna zastosowac funkcje zmiany
przyblizenia dwoma palcami. Jezeli widok ma zosta¢ przesuniety, nalezy dotkng¢ dowolnej pozycji na
ekranie i przeciggna¢ widok w wybranym kierunku.

Ponadto na ekranie roboczym mozna wy$rodkowa¢ widok, dotykajac kompasu.

Jezeli w gérnym obszarze ekranu widac linie, poprzez przeciggniecie palcem mozna dokonaé zmiany
miedzy dwoma widokami.

Linie prowadzace
Linie prowadzace to wys$wietlone na ekranie pomocnicze linie, ktére pomoga ci w jezdzie réwnolegte;.

Sa trzy rodzaje linii prowadzacych:
= Linia AB - to pierwsza linia prowadzaca, ktora musisz sam wytyczy¢. Na ekranie zaznaczona
jest literkami A i B.
= Aktywna linia prowadzaca - to linia prowadzaca, ktéra podaza pojazd. Jest zaznaczona na
niebiesko.
= Nieaktywne linie prowadzace — pozostate linie.

Jezeli wybrates zestaw linii prowadzacych, w gérnym obszarze ekranu roboczego wida¢ zawsze
aktualnie wybrany zestaw i dany odstep miedzy liniami prowadzacymi.

Pozycja odbiornika GPS

Srodek szarej strzatki odpowiada pozycji odbiornika GPS.

V18.20201207 30302432a-02-PL
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Informacje na ekranie roboczym

Belka robocza odzwierciedla urzadzenie rolnicze. Sktada sie z kilku czworokgtow. Kazdy czworokat
odpowiada jednej sekgji. Ich kolor moze sie zmienia¢ podczas pracy.

Zobacz tez: Korzystanie z SECTION-View [— 49]

Licznik i informacje o aktualnym stanie maszyny

W oknie tym mozesz znalez¢ wiecej informacii.

Przy okregach w dolnym obszarze ekranu wida¢, ze mozesz dokonywa¢ zmiany miedzy kilkoma

widokami:

1. Przesun palcem po obszarze Licznik:

= Pojawia si¢ nastepne wskazanie.

Licznik

@ Predkosé

@ Warto$¢ zadana z mapy aplikacyjnej

@ Status systemu automatycznego kierowania

@ Status SECTION-Control:
- AUTO - SECTION-Control steruje praca,
sekcji komputera roboczego ISOBUS.
- MANU - Komputer roboczy ISOBUS jest
obstugiwany recznie.

®
®

@

Jakos¢ sygnatu GPS

Powierzchnia:

- Na polu bez granicy pola: Powierzchnia juz
obrobiona.

- Na polu z granicg pola: Catkowita
powierzchnia pola.

Pojawia si¢ tylko wtedy, gdy wytyczyte$
granice pola:

- Powierzchnia, ktora zostata do obrobienia.

Wskaznik szeroko$ci roboczej wraz ze stanem sekcji, przy podtaczonych komputerach roboczych ISOBUS

30302432a-02-PL V18.20201207
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Informacje na ekranie roboczym

@ Nazwa maszyny i szerokoSci roboczej @ Dezaktywowana sekcja

@ Rozprowadzajaca sekcja @ Tryb pracy SECTION-Control przy tej
szeroko$ci roboczej

Legenda dotyczaca zwizualizowanych dawek zrealizowanych lub map aplikacyjnych

Nazwa legendy @ Legenda
Nazwa jest przekazywana przez komputer
roboczy lub przez zlecenie ISO-XML.

Granica pola

Granica pola [— 32] wskazuje oprogramowaniu doktadng pozycje pola i stuzy do obliczenia jego
catkowitej powierzchni.

Powierzchnia przejechana a powierzchnia obrobiona

Powierzchnie za symbolem urzadzenia rolniczego sg zaznaczane kolorem zielonym. Kolor ten moze
mie¢ dwa znaczenia:
= Powierzchnia przejechana
Jezeli korzystasz tylko z TRACK-Leader, wtedy kolorem zielonym zaznaczana jest powierzchnia
po ktdrej traktor przejechat. Jest ona zaznaczana na zielono, niezaleznie od tego, czy w tym
czasie maszyna rolnicza obrabiata pole, czy nie.
= Powierzchnia obrobiona
Jezeli korzystasz z SECTION-Control, kolorem zielonym zaznaczane sg powierzchnie, ktére
zostaty obrobione. Powierzchnie, ktérymi urzadzenie przejechato, ale ktére nie zostaty
obrobione, nie sq zaznaczane wcale.

Jezeli checesz, zeby oprogramowanie zaznaczato tylko powierzchnie obrobione, musisz:
= Aktywowa¢ SECTION-Control

lub
= Zamontowac i aktywowaé czujnik pozycji robocze;
Czujnik pozyciji roboczej rozpoznaje, ze urzadzenie rolnicze jest uruchomione i przekazuje
informacje do terminalu.

Jakos$¢é sygnatu GPS
Wskazuje jakos$¢ potaczenia DGPS.
Zobacz tez: Sprawdzanie jakosci sygnatu DGPS [— 32]
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Elementy obstugi na ekranie roboczym

Elementy obstugi na ekranie roboczym

W tym rozdziale znajdziesz przeglad wigkszosci przyciskow funkcji, jakie moga pojawi¢ sie na
ekranie roboczym aplikacii.

Symbol funkcji

Funkcja / Rozdziat zawierajacy wiecej informacji

[ejeje]

Wskazuje drugq strone z symbolami funkji.

Opuszcza ekran roboczy i koficzy nawigacje lub wskazuje pierwszg strone z
symbolami funkgji.

Wyswietl symbol funkcji dla ustawieni granicy pola

Pojawiajg sie dalsze symbole funkgji.

Zaznaczanie granicy pola [— 32]

Na ekranie nawigacyjnym obwdd pola zostanie oznaczony czerwonag linig. Jest
to granica pola.

Usuwanie granicy pola [— 36]

Granica pola zostaje usunieta.

Otwieranie wyboru pozycji belki dla ustalenia granicy pola

Otwiera wybdr, w ktérym mozesz zdecydowac, przy ktérej pozyciji belki ma
zostac ustalona granica pola.

Poczatek ustalania granicy pola

Rozpoczyna ustalenie granicy pola z wybrang pozycja belki.

Zatrzymanie ustalania granicy pola

Koriczy i odrzuca ustalenie granicy pola z wybrang pozycjq belki.

Przerwanie ustalania granicy pola

Przerywa ustalanie granicy pola z wybrang pozycjg belki.

Kontynuacja ustalania granicy pola

Kontynuuje ustalanie granicy pola z wybrang pozycja belki i przecigga prostg do
punktu, w ktérym ustalanie zostato przerwane.

Koriczenie ustalania granicy pola

Koriczy ustalanie granicy pola z wybrang pozycjq belki i przeciaga prostg do
punktu poczatkowego ustalania.

Otwieranie wyboru pozycji belki dla ustalenia powierzchni zablokowanych

Otwiera wybér, w ktérym mozesz zdecydowaé, przy ktdrej pozycji belki ma
zostac¢ ustalona powierzchnia zablokowana.
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Elementy obstugi na ekranie roboczym

Symbol funkcji

Funkcja / Rozdziat zawierajacy wiecej informacji

Poczatek ustalania powierzchni zablokowane;

Rozpoczyna ustalenie powierzchni zablokowanej z wybrang pozycjg belki.

Zatrzymanie ustalania powierzchni zablokowanej

Konczy i odrzuca ustalenie powierzchni zablokowanej z wybrang pozycja belki.

Przerwanie ustalania powierzchni zablokowanej

Przerywa ustalanie powierzchni zablokowanej z wybrang pozycjg belki.

Kontynuacja ustalania powierzchni zablokowane;

Kontynuuje ustalanie powierzchni zablokowanej z wybrang pozycja belki i
przecigga prostg do punktu, w ktorym ustalanie zostato przerwane.

Konczenie ustalania powierzchni zablokowanej

Koriczy ustalanie powierzchni zablokowanej z wybrang pozycja belki i przeciaga
prostg do punktu poczatkowego ustalania.

Zaczynanie zapisu przejazdu [— 50]

Symbole funkcji pojawiajg sie tylko wtedy, kiedy SECTION-Control jest
dezaktywowane i nie ma czujnika pozycji robocze;.

Przerwanie zaznaczania obrobionej powierzchni

Zmienianie trybu pracy SECTION-Control [— 57]
SECTION-Control zmieni tryb pracy.

Praca w uwrociu [— 51]

Symbol jest dezaktywowany, poniewaz brakuje granicy pola.

Praca w uwrociu [— 51]

Wyswietla ekran, w ktérym mozesz zdefiniowa¢ uwrocie.

Zaktadanie linii AB [— 38]
Doktadny wyglad flag zalezy od aktywowanego trybu prowadzenia.

Punkt A linii AB zostanie zaznaczony.

Usuwanie linii prowadzacych [— 43]
Trzymaj przycisk wcisniety przez trzy sekundy.

Linie prowadzace zostang usuniete.

Zmienianie wygladu ekranu roboczego

Na ekranie jest wySwietlone cate pole.
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Elementy obstugi na ekranie roboczym

Symbol funkcji

Funkcja / Rozdziat zawierajacy wiecej informacji

Na ekranie jest wy$wietlone otoczenie pojazdu.

Na ekranie nastepuje zmiana miedzy dwoma widokami: ,Mapa aplikacji
wykonanej” i ,Obrobione powierzchnie” [— 57]

Wybér trybu prowadzenia [— 46]

Pojawia sie ekran do konfiguracji linii prowadzacych.

Zaktadanie alternatywnej linii AB [— 48]
Doktadny wyglad zalezy od aktywowanego trybu prowadzenia.

Rozpoznanie kierunku jazdy [— 28]

Przyjety kierunek jazdy zostaje zmieniony.

Dalsze funkcje:
= Ustawianie odstepu migdzy liniami prowadzacymi [— 44]
= Ustawianie interwatu linii prowadzacych [— 44]
= Ustawianie trybu zagonowego [— 45]
= Konfiguracja TRACK-Leader AUTO® [— 109]

Widok 3D zostanie aktywowany

Widok 2D zostanie aktywowany

Zaznaczanie przeszkdd [— 54]

Pojawia sie ekran zaznaczania przeszkod.

Jezeli pojawia sie ta strzatka, wowczas system wychodzi z zatozenia, ze pojazd
przemieszcza sie do przodu. [— 28]

Po wcisnieciu zmienia sie przyjety kierunek jazdy.

Jezeli pojawia sie ta strzatka, wowczas system wychodzi z zatozenia, Ze pojazd
przemieszcza sie do tytu. [— 28]

Po wcisnieciu zmienia sie przyjety kierunek jazdy.

Przesuwanie linii prowadzacych [— 43]
(przytrzymaj przez 3 sekundy)

Linie prowadzace zostang przesuniete w miejsce, gdzie aktualnie znajduje sie
pojazd.

Pojawiajg sie symbole funkcji do zaznaczania punktu odniesienia [— 30] i do
kalibracji sygnatu GPS:

Zmienianie trybu pracy TRAMLINE-Management [— 83]
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Elementy obstugi na ekranie roboczym

Symbol funkcji

Funkcja / Rozdziat zawierajacy wiecej informacji

TRAMLINE-Management zmieni tryb pracy

Przesuwanie $ciezki technologicznej na kolejny przejazd [— 84]

Przesuwanie $ciezki technologicznej na poprzedni przejazd [— 84]

Inwersja linii AB dla TRAMLINE-Management [— 84]
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Podstawy obstugi

Pierwsze uruchomienie

5 Podstawy obstugi

5.1

Instrukcja

5.2

Mozliwe problemy

5.2.1

Instrukcja

30302432a-02-PL

Pierwsze uruchomienie

1. Wigcz terminal.

2. W menu wyboru dotknij symbolu

= Aplikacja TRACK-Leader pojawia sie w oknie gtéwnym:

Zaczynanie nawigacji

Nawigacje mozna rozpocza¢ na dwa sposoby:
= Z aplikacji TRACK-Leader. [— 25]
= Z aplikacji ISOBUS-TC, korzystajac ze zlecenia ISO-XML. [— 27]

Jezeli nie mozesz rozpocza¢ nawigacji, bo w ekranie startowym wySwietlony jest symbol ,
moze to mie¢ ponizsze powody:
= Nawigacja zostata rozpoczeta za wczesnie. Po ponownym uruchomieniu i podtaczeniu
komputera roboczego terminal potrzebuije kilka sekund, aby zapewni¢ komunikacje ze
wszystkimi elementami. Nastepnie pojawia sie przycisk ,Nawigacja”.
= Pracujesz bez zlecen w formacie ISO-XML, ale parametr ,Tryb pracy” w aplikacji ISOBUS-TC
jest skonfigurowany na ,Rozszerzony”.
= Korzystasz ze zlecen w formacie ISO-XML, ale nie rozpoczate$ zlecenia.
= Podtaczytes terminal do nowego komputera roboczego ISOBUS bez zrestartowania go.
= W aplikacji Tractor-ECU dezaktywowate$ parametr ,Potaczenie z ISOBUS-TC?”. (Komunikat o
btedzie: Nie skonfigurowano kolejno$ci urzadzen.)
= Jedna z licencji testowych skoniczyta sie. TRACK-Leader lub SECTION-Control

Start w TRACK-Leader - bez ISOBUS-TC
M Jezeli pracujesz z komputerem roboczym ISOBUS, musisz podtaczy¢ go do ISOBUS.

M Jezeli pracujesz bez komputera roboczego ISOBUS, musisz aktywowa¢ w aplikacji Virtual ECU
wirtualny komputer roboczy. Wiecej informacji znajdziesz w instrukcji obstugi terminalu.

M Skonfigurowate$ parametr ,Tryb pracy” w aplikacji ISOBUS-TC na ,Standardowy”.

1. — Otworz aplikacje TRACK-Leader.
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Zaczynanie nawigacji

=> Pojawia sie nastepujacy ekran:

= Jezeli zamiast ,Nawigacja” pojawi si¢ tekst ,...", nie spenite$ jednego z wymagan. Aby

pozna¢ doktadng przyczyne, dotknij opciji

2. Dotknij symbolu ,Pamiec”.
= Pojawia si¢ ekran ,Pamiec”; [— 86]

3. Kolejne kroki zalezg od tego, czy chcesz obrabia¢ nowe pole, czy pole, ktérego granice juz
zapisate$. Zdecyduj sie na jedng z tych mozliwosci i przeczytaj instrukcje dalej od kroku 8.

4. Mozliwosc¢ a: Jezeli chcesz obrobi¢ nowe pole, musisz sie upewni¢, ze w pamieci aplikacii nie
jest zatadowany zapis lub granica innego pola. Dotknij opcji , aby porzuci¢ otwarty zapis.

(Zapis nie jest usuwany z karty SD).
=> Na ekranie nie jest wySwietlane zadne pole.

5. Mozliwos¢ b: Jezeli chcesz obrobi¢ pole, ktorego dane znajdujg sie na karcie SD, dotknij opcii

i zataduj dane pola z karty SD.
=> Na ekranie pojawia sie zatadowane pole.
= Przy zatadowanym polu masz dwie mozliwosci:

6. Mozliwos¢ b1: Chce kontynuowaé prace na tym polu.
Jesli kontynuujesz prace na tym polu, ale chcesz skorzystac z innej maszyny, musisz najpierw
podtaczy¢ drugg maszyne.
Czytaj dalej od kroku 8.

7. Mozliwos¢ b2: Jezeli chcesz obrobi¢ nowe pole, potrzebujesz tylko granicy pola. W celu

usunigcia najazdow dotknij symbolu

8. — WyjdZ z ekranu ,Pamie¢”.
= Pojawia sie ekran startowy aplikacji.

9. — Zacznij nowa_nawigacje.
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Zaczynanie nawigacji

=> Pojawia sie ekran roboczy. Zawiera on tylko symbol pojazdu i ewentualnie zatadowane
granice pola i przejazdy — w zalezno$ci od tego jakie dane zostaty wczytane.

= Pojawienie si¢ na $rodku ekranu symbolu o0znacza, Ze nie ma potgczenia z
odbiornikiem GPS i dalsza praca jest niemozliwa. Podtacz i skonfiguruj odbiornik GPS.

10. Aby dowiedzie¢ sie, co oznaczajg informacje na ekranie roboczym, przeczytaj rozdziat:
Informacje na ekranie roboczym [— 17]

11. Aby dowiedzie¢ sie, co zrobi¢ dalej, przeczytaj rozdziat: Kolejnosé obstugi [— 9]

5.2.2 Z plikami shape z ISOBUS-TC
Korzystaj z tej metody, jezeli stosujesz aplikacje ,ISOBUS-TC” w trybie standardowym.
Instrukcja M Jezeli pracujesz z komputerem roboczym ISOBUS, musisz podtaczy¢ go do ISOBUS.

M Jezeli pracujesz bez komputera roboczego ISOBUS, musisz aktywowaé w aplikacii Virtual ECU
wirtualny komputer roboczy. Wiecej informaciji znajdziesz w instrukcji obstugi terminalu.

M Skonfigurowate$ parametr ,Tryb pracy” w aplikacji ISOBUS-TC na ,Standardowy”.
1. Aktywuj pole w aplikacji ,JISOBUS-TC". Przeczytaj w instrukcji obstugi terminalu, jak to zrobi¢.

2. - otworz aplikacje TRACK-Leader.
= Pojawia si¢ ekran roboczy ze wszystkimi danymi pola zapisanymi w ISOBUS-TC:

= Jezeli ekran roboczy si¢ nie pojawi, 0znacza to, Ze nie spetnite$ co najmniej jednego z
wymagan.

= Jezeli na ekranie roboczym pojawiajg si¢ 0znaczone na zielone obrobione powierzchnie (z
ostatniego zastosowania), musisz je usuna¢ na ekranie ,Pamiec” za pomocg przycisku

= Jezeli na ekranie pojawia si¢ symbol , wtedy brakuje pofaczenia z odbiornikiem GPS
i dalsza praca jest niemozliwa. Podtacz i skonfiguruj odbiornik GPS.

3. Aby dowiedzie¢ sie, co 0znaczajg informacje na ekranie roboczym, przeczytaj rozdziat:
Informacije na ekranie roboczym [— 17]

4. Aby dowiedzie¢ sig, co teraz robié, przeczytaj rozdziat: Kolejnos¢ obstugi [— 9]

5.2.3 Ze zleceniem ISO-XML
Korzystaj z tej metody, jezeli stosujesz aplikacje ,ISOBUS-TC” w trybie rozszerzonym.

Instrukcja M Jezeli pracujesz z komputerem roboczym ISOBUS, musisz podtaczy¢ go do ISOBUS.
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Rozpoznanie kierunku jazdy

M Jezeli pracujesz bez komputera roboczego ISOBUS, musisz aktywowaé w aplikaciji Virtual ECU
wirtualny komputer roboczy. Wiecej informacji znajdziesz w instrukcji obstugi terminalu.

M Skonfigurowate$ parametr ,Tryb pracy” w aplikacji ISOBUS-TC na ,Rozszerzony”.
1. Rozpocznij zlecenie w ISOBUS-TC. Przeczytaj w instrukcji ISOBUS-TC jak to zrobic.

2, - otworz aplikacje TRACK-Leader.
= Pojawia si¢ ekran roboczy razem ze wszystkimi informacjami zapisanymi w zleceniu 1ISO-
XML:

= Jezeli ekran roboczy sig nie pojawi, 0znacza to, ze nie spetnite$ co najmniej jednego z
wymagan.

= Jezeli na ekranie pojawia sige symbol , wtedy brakuje potaczenia z odbiornikiem GPS
i dalsza praca jest niemozliwa. Podtacz i skonfiguruj odbiornik GPS.

3. Aby dowiedzie¢ sie, co 0znaczajg informacje na ekranie roboczym, przeczytaj rozdziat:
Informacije na ekranie roboczym [— 17]

4. Aby dowiedzieC sie, co teraz robi¢, przeczytaj rozdziat: Kolejno$¢ obstugi [— 9]

Rozpoznanie kierunku jazdy

Aby system podczas zawracania i podczas jazdy do tytu funkcjonowat prawidtowo, zaleca sie takze
uwzglednienie kierunku jazdy.

Dopdki poruszasz sie na polu do przodu, urzadzenie jest prawidtowo wyswietlane na ekranie a sekcje

sq prawidtowo przetgczane @ . Jezeli poruszasz si¢ jednak do tytu @ mozliwe sg dwa
warianty:
= JeZeli kierunek jazdy nie jest brany pod uwage, terminal przyjmuje takze podczas zmiany
kierunku, Zze pojazd porusza sie do przodu. W tym przypadku pojazd jest obrécony na ekranie o
180°. Przez to sekcje znajduja si¢ w niewtasciwym miejscu i mogq zosta¢ ewentualnie

nieprawidtowo zatgczone.

= Jezeli kierunek jazdy jest brany pod uwage, strzatka GPS zmienia kolor i kierunek. @
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Rozpoznanie kierunku jazdy

Zalety zmiany kierunku

Dostepne sg nastepujace mozliwosci uwzglednienia zmiany kierunku:
= Czujnik kierunku jazdy w ciggniku. Sygnat kierunku jest przekazywany przez ISOBUS i
rozpoznawany przez terminal.
= Czujnik kierunku jazdy systemu kierowania.
= Pdtautomatyczne rozpoznanie kierunku jazdy za pomocg sygnatu GPS.

Pétautomatyczne rozpoznanie kierunku jazdy

Jezeli parametr ,Rozpoznanie kierunku jazdy” [— 93] jest aktywny, musisz po wigczeniu terminalu
upewnic sie, ze przyjety kierunek jazdy jest prawidtowy.

Podczas pierwszego ruchu pojazdu system przyjmuje, ze pojazd porusza sie do przodu. Kazda
zmiana kierunku jest nastepnie dopasowywana do tej informacji.

Dlatego tez jest bardzo wazne, aby bezposrednio po uruchomieniu nawigacji sprawdzic, czy system
prawidtowo rozpoznat kierunek jazdy. W szczegélno$ci wowczas, gdy pojazd przed uruchomieniem
nawigaciji lub podczas jej uruchomienia porusza sie do tytu lub przyktadowo brak jest jakiegokolwiek
prawidtowego odbiornika GPS.

Ponowng kontrole kierunku jazdy nalezy przeprowadzi¢ najpdzniej podczas ponownego
uruchomienia systemu.

1. Zacznij nowg nawigacje.
= Strzatka nad symbolem pojazdu wskazuje aktualnie przyjety kierunek jazdy.

- Pojazd porusza sie do przodu; - Pojazd porusza sie do tytu.
2. Dotknij , W celu zmiany przyjetego kierunku jazdy.

3. Przy kazdej zmianie kierunku, ktora terminal rozpoznaje za pomoca sygnatu GPS, zmienia sie
wy$wietlany kierunek jazdy.
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Tworzenie punktu odniesienia

5.4 Tworzenie punktu odniesienia

Jesli uzywasz sygnatu korygujacego o duzej doktadnosci, np. RTK lub CenterPoint RTX, utworzenie
punktu odniesienia nie jest konieczne.

5.4.1 Do czego potrzebny jest punkt odniesienia?

Za pomocg, punktu odniesienia mozna poréwnac rzeczywiste wspdirzedne GPS z zapisanymi
wspdtrzednymi GPS i skompensowac ewentualne dryfy (przemieszczenia).

Aby skalibrowaé pozycje GPS, potrzebujesz statego punktu na ziemi, tak zwanego punktu
odniesienia. Podczas kalibracji pozycji GPS zapisane wspdirzedne punktu odniesienia sg
pordwnywane z biezacymi wspotrzednymi.

Po lewej - pole ze skalibrowang pozycjg GPS; po prawej - pole bez skalibrowanej pozycji GPS

Jesli nie ustawisz punktu odniesienia i nie skalibrujesz pozycji GPS za kazdym razem przed
rozpoczeciem pracy, efekt bedzie nastepujacy:

Zapisane w pamigci USB wspétrzedne granic pola, linii prowadzacych itd. bedg sie rézni¢ od
rzeczywistych wspdtrzednych. Oznacza to, ze nie mozna zaorac czesci pola, poniewaz zapisana
pozycja pola znajduje sie poza granicg pola.

Zatem, aby uzyska¢ maksymalng precyzje musisz;
1. Przed pierwszym przejazdem przez kazde pole ustaw punkt odniesienia.

2. Skalibruj pozycje GPS pola, dla ktérego ustawites juz punkt odniesienia przed rozpoczgciem
orki.

3. Podczas dtuzszych prac od czasu do czasu ponownie skalibruj pozycje GPS.

5.4.2 Zaznaczanie punktu odniesienia

Podczas zaznaczania punktu odniesienia, najwazniejsza jest pozycja odbiornika GPS. Je$li nie
chcesz za kazdym razem zdejmowa¢ odbiornika z dachu, stawiaj pojazd zawsze w tym samym
miejscu i pozycji. W ten sposdb réwniez odbiornik znajdzie si¢ w tym samym miejscu.

Podczas zaznaczania punktu referencyjnego potrzebujesz statego punktu odniesienia w okolicy pola,
ktérego pozycja nie zmieni sie z czasem. Na przyktad drzewo, kamien graniczny itd.

Potrzebujesz tego punktu, aby podczas pozniejszej kalibracji sygnatu GPS ustawic traktor doktadnie
w tym samym migjscu.
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Tworzenie punktu odniesienia

Utrata danych przy braku punktu odniesienia
Jezeli w przyszto$ci nie odnajdziesz miejsca w ktérym zaznaczyte$ punkt odniesienia, wszystkie
zapisane dane pola stang sie bezuzyteczne.

o Zawsze zaznaczaj bardzo doktadnie pozycje punktu odniesienia dla kazdego pola.

Ponizsza ilustracja przedstawia mozliwe ustawienie pojazdu podczas zaznaczania punktu
odniesienia.

Ciagnik przy zaznaczaniu punktu referencyjnego

. Odbiornik GPS na dachu kabiny »<  Pozycja punktu odniesienia
Odlegto$¢ pomiedzy odbiornikiem GPS, a @ Odlegtos¢ pomiedzy odbiornikiem GPS, a
punktem przy drodze, na osi X punktem przy drodze, na osi Y
-—-Linia od statego punktu odniesienia przez
droge

M Wykonujesz prace na wybranym polu po raz pierwszy.
1. Znajdz przy wjezdzie na pole staly punkt. Na przyktad drzewo, kamien graniczny itd.
Narysuj linie od tego punktu poprzez droge, na ktorej stoi pojazd.

Ustaw przednie kota pojazdu na linie.

> @ bn

Zapisz odstep miedzy statym punktem a pojazdem. Odstep ten musisz zachowa¢ takze podczas
kalibracji sygnatu GPS.

5. Zacznij nowa nawigacje.

6. Dotknij po kolei nastepujacych symboli:

jejele]
> >

= Na ekranie pojawia sig "R" i punkt, ktory zaznacza punkt odniesienia na polu. Punkt ten
znajduje sie pod strzatka.

= Zaznaczyte$ punkt odniesienia.
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Sprawdzanie jakosci sygnatu GPS

System dziata tym lepiej i doktadniej im lepszy jest sygnat GPS. Jako$¢ sygnatu GPS zalezy od kilku
czynnikow:
= od modelu odbiornika GPS;
= od pozyciji geograficznej (w niektorych regionach $wiata satelity korygujace sq trudno osiggalne);
= od lokalnego zacienienia sygnatu na polu (drzewa, gory).

Informacje ekranie roboczym

@ Aktualna jako$¢ sygnatu GPS @ Grafika ze stupkami
Pokazuije jako$¢ potaczenia. Im wiecej
niebieskich stupkéw, tym lepsze potaczenie.
@ llos¢ potaczonych satelitow

Jakos¢ sygnatu GPS

Jakosé Opis

RTK fix Najwyzsza doktadnos¢.

RTK float Doktadno$¢ miedzy przejazdami ok. 10 - 15 cm, TerraStar-C.

DGPS GPS z sygnatem korygujacym. W zaleznosci od stosowanego
odbiornika i jego konfiguracji: WAAS, EGNOS, GLIDE lub inne.

GPS Staby i niedoktadny sygnat.

INV Brak sygnatu GPS. Praca jest niemoZliwa.

RTX conv Tylko w przypadku korzystania z sygnatu korygujacego Trimble RTX.
Sygnat korygujacy nie jest jeszcze w petni zbiezny. Maksymalna
dokfadnos¢ nie zostata jeszcze osiagnieta.

RTX Tylko w przypadku korzystania z sygnatu korygujacego Trimble RTX.
Uzyskano maksymalng doktadnos¢.

xFill Jesli jako jako$¢ GPS wy$wietlany jest xFill, zamiast liczby satelitow
pojawia si¢ timer. Timer uruchamia sie przy 20 minutach i wskazuje, jak
dtugo mozna jeszcze uzywaé xFill.

Granica pola

W celu poznania przez system zaryséw pola mozesz zaznaczy¢ granice pola. Granica pola pojawia
sie na ekranie w formie czerwonej linii, ktéra jest rysowana wokét pola.

Zaznaczenie granicy pola nie jest obligatoryjne. Jej zastosowanie ma jednakze nastepujace zalety:
= Mozna ustali¢ catkowita powierzchnie pola i obrobiong powierzchnie.
= Terminal ostrzega, kiedy zblizasz si¢ do granicy pola.
= Tylko przy dostepnej granicy pola mozliwe jest wskazanie uwrocia na ekranie.
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Granica pola

= Przy dostepnej granicy pola sekcje, ktdre znajdujq sie poza polem, moga zosta¢ automatycznie

wytgczone. Ma to sens przede wszystkim przy opryskiwaczach o duzej szeroko$ci roboczej.

Dostepnych jest wiele mozliwosci zaznaczania granicy pola:
= Bezposrednio na terminalu: [— 34]

- Podczas pracy z urzadzeniem.
- Pdzniejsze obliczenia na podstawie objazdu pola.

— Poprzez objazd pola ciagnikiem lub innym pojazdem (quadem).

= Import granicy pola: [— 36]

— Import z danych pomiarowych w formacie Shape.
- Import z weze$niejszych zapisdbw TRACK-Leader.

- Import z granic pola narysowanych na komputerze PC.

5.6.1 Ustalanie granicy pola podczas pracy

Aby ustali¢ granice pola podczas pracy, nalezy postepowaé w ponizej opisany sposob. Im podczas
ustalania granica pola bedzie doktadniejsza, tym doktadniej beda nastepnie wtaczone sekcje w
obszarze granicznym.

Instrukcja M Komputer roboczy jest podtaczony i prawidtowo ustawiono kolejno$¢ urzadzen.
1. Zacznij nowg nawigacje.
2, — wybierz, w zaleznosci od kierunku jazdy i strony pola, jaka pozycja belki ma zosta¢
uzyta do ustalania granicy pola.
3. — potwierdz.
4, — rozpocznij ustalanie granicy pola.
5. Przejedz wokdt pola.
6. — przerwij ustalanie, np. jezeli niezbedne sg specjalne manewry jazdy.
= Podczas przejazddw, podczas ktdrych nastapi przerwanie ustalania, na terminalu pojawia
sie linia przerywana.
7. — kontynuuj ustalanie.
= Terminal przecigga prostg miedzy pozycja, przy ktérej nastapito przerwanie, a pozycja, przy
ktdrej ma nastgpic¢ kontynuacja ustalania.
8. Kontynuuj ustalanie.
= Pamietaj o tym, ze terminal podczas korficzenia ustalania przecigga prostg od aktualne;
pozycji do punktu poczatkowego ustalania.
9. — zakonicz ustalanie granicy pola.

= Terminal przecigga prostg od aktualnej pozycji do punktu poczatkowego ustalania.

= Ustalono granice pola.
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Granica pola

= Catkowita powierzchnia pola jest wySwietlana na ekranie nawigacji.

5.6.2 Zaznaczanie granicy pola poprzez objazd pola

W celu zaznaczenia granicy pola bezposrednio na terminalu musisz objecha¢ pole. Im objazd bedzie
dokfadniejszy, tym doktadniej beda nastepnie wtaczone sekcje w obszarze granicznym.

Doktadnos¢ sygnatu GPS jest bardzo wazna:
= Jezeli masz mozliwo$c¢, korzystaj z mozliwie doktadnego sygnatu GPS, na przyktad RTK.
= Jezeli pracujesz z DGPS, kalibruj sygnat GPS co 15 minut. W tym celu przerwij zapis (symbol

) i przejedz do punktu odniesienia. Po kalibracji przejedz z powrotem do miejsca, gdzie
przerwate$ objazd.

Podstawowy przebieg — bez komputera roboczego ISOBUS i bez SECTION-Control

Instrukcja Jesli pracujesz bez komputera roboczego ISOBUS i bez SECTION-Control, dokonasz objazdu pola w
nastepujacy sposoéb:

M W aplikacji Virtual ECU dokonates$ aktywacji wirtualnego komputera roboczego uzywanej
maszyny.

1. Zacznij nowa nawigacje.

2. Jezeli pracujesz bez RTK, zaznacz punkt odniesienia lub skalibruj sygnat GPS.
= Widzisz nastepujacy obraz:

3. — przyciénij ten symbol funkcji, aby poinformowacé terminal o tym, Ze urzadzenie pracuije.
Jezeli przy urzadzeniu (lub ciggniku) zamontowany jest czujnik pozycji roboczej i jest on
skonfigurowany w profilu maszyny, wéwczas symbol ten nie pojawia sie. W tym przypadku
terminal automatycznie rozpoznaje, ze urzadzenie pracuije.

4. Wigcz urzadzenie lub ustaw je w pozycji robocze;.

5. Dokonaj objazdu pola. Sprébuj przy tym dojecha¢ zewnetrzng czescig urzadzenia bezposrednio
do krawedzi pola. Jezeli zauwazysz, Zze szeroko$¢ robocza jest inna niz szerokos$¢ urzadzenia,
zatrzymaj sie i skoryguj parametr ,Szer.robocza” w Virtual ECU. Na czas objazdu pola mozesz
nawet nastawi¢ ten parametr odrobine wyzej i nastepnie porusza¢ sie w statym odstepie do
krawedzi pola.
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Granica pola

= Po pierwszych centymetrach jazdy na ekranie zauwazysz zielong powierzchnie za
symbolem pojazdu. Zielony kolor oznacza obrobiong powierzchnie:

6. Dokonaj objazdu catego pola.

7. Zatrzymaj sie, jezeli dokonate$ objazdu pola.
= Pole musi by¢ objechane catkowicie:

8. - naci$nij ten symbol funkcji w celu zaznaczenia granicy pola wokdt zaznaczonej na
zielono powierzchni.

= Na ekranie roboczym obwdd pola zostanie oznaczony czerwona linia. Jest to granica pola.
= W obszarze licznika pojawia sie teraz obliczona powierzchnia pola.

= Poniewaz znajdujesz si¢ w poblizu granicy pola, terminal zaczyna wydawac sygnat dzwigkowy a
na ekranie pojawia si¢ komunikat z alarmem ,Granica pola”.

Zmierzong w ten sposaéb granice pola mozesz zapisac.

Objazd pola z SECTION-Control

Jezeli pracujesz z SECTION-Control, musisz postepowaé prawie doktadnie tak samo, jak zostato to
opisane dla przebiegu podstawowego.

Wazne:
= Terminal musi by¢ podtaczony do komputera roboczego ISOBUS.

= Symbole funkcji i zostajg zastapione przez symbol . W kroku 3
podstawowego przebiegu musisz aktywowac tryb automatyczny SECTION-Control.
Powierzchnia obrobiona jest automatycznie zaznaczana, jak tylko urzadzenie rozpocznie prace.

Objazd pola z ISOBUS-TC

Jezeli korzystasz z ISOBUS-TC w trybie standardowym, musisz zawsze utworzy¢ w ISOBUS-TC
pole i je aktywowac, zanim bedziesz postepowac zgodnie z opisanym tutaj procesem.
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5.6.3

5.6.4

Instrukcja

5.6.5

Instrukcja

36

Objazd pola za pomoca ciagnika, quadu lub innego pojazdu bez urzadzenia

W wielu przypadkach korzystne jest dokonanie objazdu pola za pomocg pojazdu, ktéry nie ciagnie
przyczepionego z tytu innego urzadzenia.

Wazne:
= Musisz zamontowa¢ terminal i odbiornik GPS na pojezdzie.
= Dla pojazdu musisz utworzy¢ wirtualny komputer roboczy w aplikacji Virtual ECU. Wskaz przy
tym bardzo dokfadnie pozycje odbiornika GPS i szerokos¢ robocza.
= Potowa szeroko$ci roboczej odpowiada odstepowi od Srodka pojazdu do granicy pola. Zachowaj
ten odstep podczas catego objazdu pola.

Import granicy pola

Granice pola mozesz importowac z zewnetrznego programu. Moga byé to starsze granice pola, ktdre
utworzyte$ za pomocg innego terminalu lub dane z przedsigbiorstwa zajmujacego sie dokonywaniem
pomiaréw. Zrédto nie ma zadnego znaczenia. Wazne jest, aby granica zostata bardzo doktadnie
narysowana.

Plik musi mie¢ nastepujace wiasciwosci:
= Format pliku: shp
= Standard: WGS84

Informacje na temat pracy z plikami shape znajdziesz w rozdziale: W razie korzystania z ISOBUS-TC
w trybie standardowym [— 11]

Usuwanie granicy pola

1. Przytrzymaj przez ok. 3 sekundy nastepujacy symbol funkcji:
= Pojawia sie nastepujacy komunikat: "Usuna¢ granice pola?"

2. "Tak" - potwierdz.

= Granica pola zostanie usunieta.

Ustalanie powierzchni zablokowanych

Jezeli na polu wystepuje przeszkoda, ktéra ma by¢ zawsze objezdzana, mozna w tym celu ustalié
powierzchnie zablokowane.

Podczas ustalania powierzchni zablokowanych nalezy postepowac podobnie, jak w przypadku
ustalania granic pola.

M Ustalono granice pola, dla ktérego ma nastapi¢ ustalenie powierzchni zablokowane;j.

M Znajdujesz sie w obrebie pola.

1. — wybierz, w zaleznosci od kierunku jazdy i strony pola, jaka pozycja belki ma zostaé
uzyta do ustalania powierzchni zablokowanej.

2. — potwierdz.

3. — rozpocznij ustalanie powierzchni zablokowane;.
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4. Objedz wokot powierzchni, ktérg cheesz ustalic.

5. — przerwij ustalanie, np. jezeli niezbedne sg specjaine manewry jazdy.
= Podczas przejazddw, podczas ktdrych nastapi przerwanie ustalania, na terminalu pojawia
sie linia przerywana.

6. — kontynuuj ustalanie.
= Terminal przecigga prostg miedzy pozycja, przy ktérej nastapito przerwanie, a pozycja, przy
ktérej ma nastapi¢ kontynuacja ustalania.

7. Kontynuuj ustalanie.
=> Pamietaj o tym, ze terminal podczas konczenia ustalania przeciaga prostg od aktualnej
pozycji do punktu poczatkowego ustalania.
8. — zakoricz ustalanie powierzchni zablokowane;.

= Terminal przecigga prostg od aktualnej pozycji do punktu poczatkowego ustalania.
= Ustalono powierzchnig zablokowana,

= Powierzchnia powierzchni zablokowanej jest odejmowana od catkowitej powierzchni pola.
Wyswietlana jest tylko powierzchnia do obrobienia.
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Korzystanie z linii prowadzacych

6 Jazda réwnolegta TRACK-Leader

6.1 Korzystanie z linii prowadzacych

Linie prowadzace to réwnolegte linie wyswietlane na ekranie. Majg one pomdc Ci w jezdzie
réwnolegtej.

Pierwsza linia wytyczana na ekranie nazywa sig linia AB. Na ekranie zaznaczona jest literkami A i B.
Pozostate linie prowadzace sg obliczane i zaznaczane na ekranie réwnolegle do tej lini.

Linia ta musi zosta¢ wytyczona podczas pierwszego przejazdu przez pole. Obstuga terminalu zalezy
przy tym od wybranego trybu prowadzenia.

Aby zmiana kierunku pracy byta mozliwa przy kazdym polu, mozesz utworzy¢ [— 46] kilka zestawdw
linii prowadzacych. Dla kazdego zestawu linii prowadzacych mozesz utworzy¢ linie prowadzaca w
innym kierunku i w innym trybie.

Ponadto podczas pracy z zestawem linii prowadzacych, mozesz utworzy¢ zestaw linii prowadzacych
dla pozniejszej edycji [— 48] pola.

Dla kazdego kierunku mozesz wybrac jeden zestaw linii prowadzacych

6.1.1 Proste linie prowadzace
Instrukcja M Aktywowany jest tryb prowadzenia "Réwnolegle". [— 46]

1. Ustaw pojazd w miejscu, w ktérym linia AB ma sie zaczynaé.

2, - zaznacz punkt poczatkowy.
=> Punkt A pojawia si¢ na ekranie.
=> Na symbolu pierwsza flaga zmienia kolor na zielony.

=

3. Przejedz na druga strone pola.

4, - zaznacz punkt koficowy.
= Punkt B pojawia si¢ na ekranie.
= Na symbolu druga flaga zmienia kolor na zielony.
= Punkty A i B zostajg potaczone linig. Jest to linia AB.
=> Po obu strona linii AB pojawiajq sie inne linie.
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=
6.1.2 Linie prowadzace jako krzywe
Instrukcja M Aktywowany jest tryb prowadzenia ,Kontur”. [— 46]

1. Ustaw pojazd w miejscu, w ktérym linia AB ma sie zaczynac.

2. — zaznacz punkt poczatkowy.
=> Punkt A pojawia sie na ekranie.

3. Przejedz na druga strone pola. Nie musisz przy tym jechac prosto.
= Podczas jazdy na ekranie wytyczana jest linia za symbolem pojazdu.

4, — zaznacz punkt koricowy.
=> Punkt B pojawia si¢ na ekranie.
=> Punkty A i B zostajg potaczone linia.

5. Po obu stronach linii AB pojawiajg sie inne linie prowadzace.

6.1.3 Linie prowadzace wedtug kompasu
Instrukcja M Aktywowany jest tryb prowadzenia "A+". [— 46]

1. Ustaw pojazd w miejscu, w ktdrym linia AB ma sie zaczynaé.

2. Dotknij symbolu:
= Pojawia si¢ klawiatura.

3. Podaj kierunek, w jakim majg by¢ skierowane linie prowadzace. Mozesz wprowadzi¢ wartosé
pomiedzy 0° a 360°.

4, - Potwierdz.
= Na ekranie zostanie wytyczonych kilka linii réwnolegtych, prowadzacych w kierunku jaki
wprowadzite$.

6.1.4 taczone linie prowadzace

W trybie prowadzenia ,A-B i kontur” mozesz narysowac linie prowadzaca, ktéra sktada si¢ zarowno z
linii prostych, jaki i z krzywych.

30302432a-02-PL V18.20201207 39



Jazda réwnolegta TRACK-Leader

Korzystanie z linii prowadzacych

Symbol funkcji | Funkcja Wynik

Zaznacz punkt A.

Rozpocznij zapis konturu. Zaznacz czerwony punkt, ktory jest
potaczony z ostatnim punktem za
pomoca linii proste;.

Przerwij zapis konturu. Zaznacz czerwony punkt, od ktdrego
zapisywana jest linia prosta.

Zaznacz ostatni punkt i zakoricz zapis

linii AB.
Instrukcja
M Aktywowany jest tryb prowadzenia ,A-B i kontur”. [— 46]
1. Ustaw pojazd w miejscu, w ktérym linia AB ma sie zaczynac.
2. — zaznacz punkt poczatkowy.
= Punkt A pojawia si¢ na ekranie.
3. Przesuwaj sie prosto, dopoki potrzebna jest prosta linia prowadzaca.
= Podczas jazdy na ekranie wytyczana jest linia za symbolem pojazdu.
= Linia jest kreskowana i prosta.
4, — zakoncz zapis prostej linii AB.
= Symbol zostaje zastgpiony symbolem
=> Na ekranie zostaje umieszczony maty czerwony punkt.
= Mozesz teraz zapisac krzywa jako linie prowadzaca.
= Podczas jazdy na ekranie wytyczana jest linia za symbolem pojazdu.
5. Jezeli chcesz ponownie wytyczy¢ nowa prosta linie, mozesz dotkngé symbolu i
kontynuowac zgodnie z opisem w kroku 3.
6. — zaznacz drugi punkt, aby zakonczy¢ zapis.
=> Punkt B pojawia si¢ na ekranie.
= Punkty A i B zostajg potgczone linig.
6.1.5 Uzywanie automatycznie wyznaczonych linii prowadzacych

System moze automatycznie tworzy¢ linie prowadzace:
= Wuwrociu. [— 51]
= W wewnetrznym obszarze pola. Ten przypadek zostat opisany tutaj.

Uzywajac tej funkcji, mozna czesto zrezygnowac z recznego zaznaczania pierwszej linii AB. Zamiast
tego mozna od poczatku uzywac systemu kierowania.
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Korzystanie z linii prowadzacych

Jezeli w TRACK-Leader na ekranie pojawia si¢ granica pola, system moze utworzy¢ linie
automatycznie. Te linie prowadzace sg zawsze proste i przebiegajg rownolegle do siebie. Pierwsza
linia AB jest tworzona jako linia taczaca miedzy dwoma punktami, ktére sg umieszczane obok granicy
pola. Odstep do granicy pola wynosi potowe szeroko$ci robocze;.

Jednoczes$nie jest umieszczanych zawsze kilka zestawow linii prowadzacych. Mozesz sam
zdefiniowac, jakie linie majg by¢ wykorzystywane. Niepotrzebne zestawy linii prowadzacych nalezy
usunag.

Obstuga obejmuje standardowo nastepujace etapy:

1. Udostepnianie granicy pola: objazd pola, zatadowanie granicy pola shape w ISOBUS-TC lub
zatadowanie starej granicy pola w TRACK-Leader.

2. Dodawanie uwrocia: [— 51] zaznacz parametr ,Utwérz linie automatycznie”.
3. Usun niepotrzebne zestawy linii prowadzacych.
4. Wybierz linie prowadzacg do pracy.
Uzywanie automatycznie wyznaczonych linii prowadzacych:
M Znajdujesz sie na polu, ktdre chcesz obrobié.
M Rozpoczate$ nawigacje.
M Na ekranie pojawia sie granica pola.

M Brak jest linii prowadzacych.

1. - utworz uwrocie.
2. Ustaw parametr ,Minimalny promieri nawrotu”.

3. Umies¢ znacznik przy parametrze ,Utwérz linie automatycznie”.

4, — opus$c¢ ekran.

5. Potwierdz, ze chcesz utworzy¢ uwrocie. Pozniej moze je zawsze jeszcze usunag.

6. — otwdrz liste z dostepnymi zestawami linii prowadzacych.
= Automatycznie utworzone zestawy linii prowadzacych majg nazwe ,Uwrocie_(Nr)”.

7. Musisz zdecydowad, jakie zestawy linii prowadzacych zachowa¢ a jakie usunag.
8. Dotknij dwa razy jednego z zestawow linii prowadzacych.

=> Pojawia sie ekran roboczy.

9. — powieksz widok.
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=> Pojawia sie podglad:

= Na podgladzie wida¢ dwa punkty: AiB
10. Nalezy przemysle¢, czy linia miedzy punktami A i B jest odpowiednia dla linii AB.
11. Masz teraz dwie mozliwosci:

12. Mozliwos¢ a: Jezeli linia prowadzaca nie jest odpowiednia dla pracy, usun zestaw linii
prowadzacych.

13. — otwdrz liste z dostepnymi zestawami linii prowadzacych.

x — usun zestaw linii prowadzacych. Usunieciu podlega zawsze zaznaczony zestaw linii.
Aby zaznaczy¢ zestaw linii prowadzacych, dotknij jeden raz zestawu.

14.

15. Mozliwos$¢ b: Jezeli linia prowadzaca ma zosta¢ zachowana, zmien nazwe zestawu linii

prowadzacych.
16. — otwdrz liste z dostepnymi zestawami linii prowadzacych.
17. - zmien nazwe zaznaczonego zestawu linii prowadzacych.

18. Dotknij dwa razy kolejnego zestawu linii prowadzacych.

19. — powigksz widok.
= Pojawia sie podglad:

20. Nalezy przemyslec, czy linia miedzy punktami A i B jest odpowiednia dla linii AB.
21. — otworz liste z dostepnymi zestawami linii prowadzacych.

x — tutaj mozesz usunag zestaw linii prowadzacych. Usunieciu podlega zawsze
zaznaczony zestaw linii. Aby zaznaczy¢ zestaw linii prowadzacych, dotknij jeden raz zestawu.

22,

23. Powtérz kroki dla wszystkich automatycznie utworzonych zestawdw linii prowadzacych.

V18.20201207 30302432a-02-PL



Jazda réwnolegta TRACK-Leader

Korzystanie z linii prowadzacych

6.1.6 Okrezne linie prowadzace
Instrukcja M Aktywowany jest tryb prowadzenia "Okrag".

1. Ustaw pojazd przy zewnetrznej krawedzi pola, obok deszczowni.

2. - zaznacz punkt poczatkowy.

3. Przejedz minimum potowe obwodu pola.

4, - zaznacz punkt koricowy.
= Na ekranie wySwietlone zostang okrezne linie prowadzace.

6.1.7 Linie prowadzace adaptacyjne
Instrukcja M Aktywowany jest tryb prowadzenia "Kontur adaptacyjny reczny" lub "Kontur adaptacyjny auto".
1. Ustaw pojazd w miejscu, w ktérym linia AB ma sie zaczynac.

2. - zaznacz punkt poczatkowy.

3. Przejedz na druga strone pola.
= Za strzatkg rysowana jest na ekranie linia.

4, - W trybie "Kontur adaptacyjny reczny" musisz zaznaczy¢ moment zawracania.

5. W trybie "Kontur adaptacyjny auto" po prostu zawrd¢é. System rozpoznaje automatycznie, ze
zawracasz.
=> Po obu stronach linii AB pojawiajg si¢ kolejne linie.

6. Podazaj za nowa linig prowadzaca.

6.1.8 Usuwanie linii prowadzacych
W kazdej chwili mozesz usunag linie prowadzace i wytyczy¢ nowe.

Instrukcja
1. Przytrzymaj przez ok. 3 sekundy nastepujace symbole funkgii: . Symbole
moga rézni¢ sie wygladem w zaleznoSci od wybranego trybu prowadzenia.
= Pojawia si¢ nastepujacy komunikat: "Usunac linie prowadzace?"

2. "Tak" - potwierdz.
= Linie prowadzace zostang usuniete.

6.1.9 Przesuwanie linii prowadzacych

Korzystaj z tej funkcji w sytuacii, kiedy zauwazysz, ze twdj pojazd znajduje sie w odpowiednim
miejscu przejazdu, ale na ekranie terminalu strzatka symbolizujgca ciggnik znajduje sie obok linii
prowadzace;j.

Funkcja ta dziata tylko w ponizszych trybach prowadzenia:
= Réwnolegle
= Kontur
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Instrukcja

6.1.10

Przykiad

Instrukcja

6.1.11

Przyktad

Instrukcja

44

M Nawigacja jest rozpoczeta.

1. — przesun linie prowadzace na pozycje odbiornika GPS.

= Linie prowadzace, granica pola i najazdy zostajg przesuniete.

Ustawianie odstepu miedzy liniami prowadzacymi

Odstep miedzy liniami prowadzacymi odpowiada standardowo szerokosci roboczej, ale mozesz
zmieni¢ ten odstep.

Szeroko$¢ robocza opryskiwacza = 18 m
Chcesz by¢ pewien, ze podczas oprysku nic nie zostanie pominiete.

Ustaw parametr "Odstep miedzy liniami" na przyktadowo 17,80 m. Wéwczas bedziesz pracowaé z 20
cm naktadania (10 cm po stronie lewej i 10 cm po stronie prawej).

M Nawigacja jest rozpoczeta.

1. - Przejdz do ekranu "Ustawienia nawigacji‘.
= Pojawia si¢ ekran "Ustawienia nawigacji".

2. Dotknij opcji "Odstep miedzy liniami".
= Pojawia si¢ klawiatura.
3. Wprowadz, ile metréw odstepu ma by¢ migdzy dwoma liniami prowadzacymi.
4, - Potwierdz.
= Pojawia sie ekran "Ustawienia nawigaciji".
5. Opus¢ ekran.

Ustawianie interwatu linii prowadzacych

Jezeli checesz porusza¢ sie rdwnolegle oraz korzystac przy tym z co drugiej lub co trzeciej linii
prowadzacej, mozesz ustawi¢, aby te linie prowadzace bylty mocniej zaznaczone niz inne.

Jesli wprowadzisz liczbe "2", wtedy co druga linia prowadzgca zostanie zaznaczona grubg kreska.
Jesli wprowadzisz liczbe "3", wtedy co trzecia linia prowadzaca zostanie zaznaczona grubg kreskg
itd.

M Nawigacja jest rozpoczeta.

1. - PrzejdZ do ekranu "Ustawienia nawigacji“.
=> Pojawia si¢ ekran "Ustawienia nawigacji".

N

. Dotknij opcji "Zagony".
= Pojawia sie klawiatura.

w

. Wprowadz, w jakim interwale chcesz zaznaczy¢ linie prowadzace grubg kreska.

4, - Potwierdz.
= Pojawia si¢ ekran "Ustawienia nawigacji".

[3,]

. Opusc¢ ekran.
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Ustawianie trybu zagonowego

Jezeli korzystasz z funkcji "Zagony", mozesz ustali¢, czy oznaczenie obrabianych linii prowadzacych
ma by¢ zmieniane podczas pracy.
= "absolutne" - oznaczone poczatkowo linie prowadzace pozostajg zawsze oznaczone, takze jezeli
podazasz za inna, nieoznaczona linig prowadzaca;

Mozliwe ustawienia

= "wzgledne" - przy tym ustawieniu wszystkie zaznaczenia przesuwaja sie, gdy tylko podazasz za
jedna z uprzednio niezaznaczonych linii:
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6.1.12 Wybér trybu prowadzenia

Tryb prowadzenia ma wptyw na sposob wytyczania linii prowadzacych i na ich forme.

Symbol funkcji

Funkcja

Zmiana na ekran z zestawem linii prowadzacych dla uwrocia.

Zmiana na ekran z zestawem linii prowadzacych.

Opuszcza ekran ,Zestawy linii prowadzacych” bez przejecia
nowego zestawu linii prowadzacych.

Tworzy alternatywny zestaw linii prowadzacych podczas aktywacji
innego zestawu.

Tworzy nowy zestaw linii prowadzacych.

Umozliwia modyfikacje zestawu linii prowadzacych.

X

Usuwa zaznaczony zestaw linii prowadzacych.

Instrukcja M Nawigacja jest rozpoczeta.

1. - Przejdz do ekranu "Zestawy linii prowadzacych®.
= Pojawia si¢ ekran "Zestawy linii prowadzacych".

2. - Utworz nowy zestaw linii prowadzacych.
= Pojawia sie ekran "Zestaw linii prowadzacych" z nastepujacymi wierszami: "Tryb
prowadzenia" i "Nazwa".

3. Dotknij wiersza "Tryb prowadzenia".
= Pojawia si¢ lista.
4. Wybierz zadany tryb prowadzenia.
5. - Potwierdz wybor.
=> Pojawia si¢ ekran "Zestaw linii prowadzacych".
6. - Opusc¢ ekran.
7. Pojawia sie ekran "Zestawy linii prowadzacych".
8

. Podwajne dotkniecie zadanego zestawu linii prowadzacych aktywuje go w ekranie nawigacji.

= Linie prowadzace z uzywanego do tej pory zestawu linii prowadzacych znikaja z ekranu.
= Zmienite$ tryb prowadzenia i mozesz teraz utworzy¢ nowa linie prowadzaca.
= Mozesz w kazdej chwili dokona¢ zmiany zestawu linii prowadzacych.

Dostepne sg nastepujace tryby prowadzenia:
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= Tryb prowadzenia "Réwnolegle"

W tym trybie prowadzenia mozesz obrabia¢ pole w przejazdach prostych i rownolegtych.
Tryb prowadzenia ,,A-B i kontur”

W tym trybie prowadzenia mozesz utworzy¢ linie prowadzaca, ktora sktada sie najpierw z
konturu, a nastepnie z proste;j linii AB.
Tryb prowadzenia ,,Kontur”

Uzywaj tego trybu prowadzenia, jezeli pole ma ciggtg nieprostg granice pola.
Tryb prowadzenia "A+"

W tym trybie mozesz wprowadzi¢ kierunek w ktorym majg zostaC wytyczone linie prowadzace.
Kierunek wystarczy wprowadzi¢ w stopniach (0° do 360°), a na ekranie pojawig sie proste i
réwnolegte linie.

Tryb prowadzenia "Kontur adaptacyjny reczny”

W tym trybie prowadzenia program zapisuje trase przejazdu. Po zawrdceniu pojawia sie kolejna
linia prowadzaca. Jest ona doktadng kopig zapisanej trasy.

Przed kazdym zwroceniem nalezy wcisng¢ przycisk.

Tryb prowadzenia "Kontur adaptacyjny auto"

Ten tryb funkcjonuje jak "Kontur adaptacyjny reczny", z ta réznica, ze system sam rozpoznaje
zawracanie.

= Tryb prowadzenia "Okrag"
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Korzystanie z linii prowadzacych

W tym trybie mozesz wytyczy¢ okrezne linie, aby obrabia¢ pola wyposazone w obrotowe
deszczownie.

Automatyczne linie prowadzace

Dostepna jest alternatywna opcja dla trybdw prowadzenia: automatyczne tworzenie linii
prowadzacych podczas pracy z uwrociem. Wiecej informacji znajdziesz w rozdziale: Praca w
poprzeczniaku [— 51]

Zaktadanie alternatywnego zestawu linii prowadzacych podczas pracy

Podczas pracy na polu z trybem prowadzenia mozna przyktadowo dla pézniejszego edytowania
zatozy¢ alternatywny tryb prowadzenia z innymi liniami prowadzacymi.

9.

M Nawigacja jest rozpoczeta.

— przejdz do ekranu ,Zestawy linii prowadzacych”.
= Pojawia si¢ ekran ,Zestawy linii prowadzacych”.

— aktywuj funkcje do stworzenia zestawu linii prowadzacych podczas pracy.
= Pojawia si¢ ekran ,Zestaw linii prowadzacych” z nastepujacymi wierszami: , Tryb
prowadzenia” i ,Nazwa”.

Dotknij wiersza , Tryb prowadzenia”.
= Pojawia sig lista.

Wybierz zadany tryb prowadzenia.

— potwierdz wybor.
=> Pojawia si¢ ekran ,Zestaw linii prowadzacych”.

— opus¢ ekran.
= Pojawia sie ekran ,Zestawy linii prowadzacych”.

—wrd¢ do nawigacii.

— ustaw pierwszy punkt dla alternatywnego trybu prowadzenia. Doktadny wyglad flag
zalezy od aktywowanego trybu prowadzenia.
=> Punkt A pojawia si¢ na ekranie.

Na symbolu funkcji pierwsza flaga zmienia kolor na zielony.

10. Przejedz na drugg strone pola.

1.

— zaznacz punkt koncowy.
= Punkt B pojawia si¢ na ekranie.
= Na symbolu druga flaga zmienia kolor na zielony.
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Jazda réwnolegta za pomocg wskaznika kierunku lub linii prowadzacej

=> Alternatywny tryb prowadzenia jest zapisany.

= Mozesz teraz wybra¢ alternatywny tryb prowadzenia za pomocg ekranu ,Zestawy linii
prowadzacych”.

6.2 Jazda réwnolegta za pomoca wskaznika kierunku lub linii
prowadzacej

Ekranowy wskaznik kierunku wspiera Ciebie podczas jazdy wzdtuz linii prowadzacej. Pokazuje Tobie,
kiedy zjezdzasz ze $ciezki i jak masz na nig powrdcic.

Rodzaje ekranowych wskaznikow kierunku:
= Wskaznik kierunku - graficzny
= Wskaznik kierunku - tekstowy

Dodatkowo do wskaznika kierunku, na ekranie pojawia sig czerwona strzatka, wskazujace poprawny
kierunek.

Wskaznik kierunku - ekran - strona lewa: tryb tekstowy; strona prawa: tryb graficzny

Wskazanie kierunku wskaznika kierunku w @ Trojkat

trybie tekstowym. Tutaj widzisz, jak mocno i w jakim kierunku
musisz kierowa¢, aby w okre$lonej odlegtosci
osiggna¢ idealng pozycje.
Patrz rdwniez parametr "Podglad" [— 94].

Aktualne odchylenie od linii prowadzace;. @ Oznaczenie optymalnej pozycji

Linia prowadzaca Aktualne odchylenie od linii prowadzacej

Wskazuje optymalng pozycje pojazdu. Kazdy punkt odpowiada odchyleniu rzedu 30
cm.

Strzatka kierunku

Pozycja odbiornika GPS

@® ©©

W celu zmiany rodzaju wskaznika kierunku podczas pracy dotknij palcem gornej czesci ekranu.

6.3 Korzystanie z SECTION-View

SECTION-View to schematyczne odwzorowanie szerokosci roboczej urzadzenia i jego
poszczegolnych sekcji. Jest wySwietlane jako belka robocza, ale moze tez zastapi¢ wskaznik
kierunku na ekranie.
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Zaczynanie zapisu przejazdu

Bez komputera roboczego ISOBUS: Section-View w nagtéwku i jako symbol belki roboczej

Z komputerem roboczym ISOBUS: Section-View w stopce i jako symbol belki roboczej

Jezeli pracujesz bez komputera roboczego, mozesz wykorzysta¢ SECTION-View jako pomoc przy
wiaczaniu sekcji. Jesli pracujesz na maszynie z komputerem roboczym, sekcje beda wiaczane
automatycznie. Rozpoznasz ich stan po kolorze prostokatow.

Kolor To musisz zrobi¢:

Szary Nagrywanie przejazdu jest wylgczone.

Pole pod sekcja byto juz obrabiane, albo pojazd stoi.

Z6tty Nagrywanie przejazdu jest wytgaczone. Pole pod sekcjg nie byto obrabiane.
Czerwony Wytaczy¢ sekcje. Nagrywanie przejazdu jest wigczone.
Niebieski Wiaczy¢ sekcje. Nagrywanie przejazdu jest wigczone.

6.4 Zaczynanie zapisu przejazdu

Nie musisz czyta¢ tego rozdziatu w nastepujacych przypadkach:
= SECTION-Control jest wigczone.
= Urzadzenie rolnicze posiada "czujnik pozycji roboczej".

Jezeli nie korzystasz z SECTION-Control i nie masz zamontowanego czujnika pozycji roboczej,
oprogramowanie nie wie kiedy urzadzenie rolnicze (np. opryskiwacz) pracuje a kiedy nie pracuije.
Dlatego musisz poinformowa¢ oprogramowanie o tym, ze urzadzenie zaczeto prace.

Poprzez zapisywanie przejazdéw mozesz na ekranie zobaczyc¢, po ktérych fragmentach pola juz
przejechate$.

Instrukcja M Rozpoczate$ nawigacje.

1. - Zacznij zapis, gdy tylko rozpoczniesz prace.
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Praca w poprzeczniaku

= Symbol funkcji zmienia swéj wyglad:
= Obrobiona powierzchnia jest za symbolem pojazdu zaznaczana na zielono.

6.5 Praca w poprzeczniaku
W poprzeczniaku mozesz wytyczy¢ linie prowadzace wokét pola.

Zalety:
= Mozesz najpierw obrobi¢ wnetrze pola, a dopiero potem uwrocie. W ten sposob podczas pracy w
uwrociu do kot nie beda kleity sie resztki Srodkow do oprysku.
= SECTION-Control wytaczy wszystkie sekcje, ktdre podczas pracy w polu znajdg sie w obszarze
uwrocia.

Symbol Stan aktualny To stanie sie, jesli wcisniesz przycisk
funkciji

Uwrocie jest dezaktywowane i nie bytlo | Nie mozna wcisngg.
jeszcze aktywne przy tym polu.

Granica pola nie zostata jeszcze
wytyczona.

Praca w uwrociu jest wylgczona. Wyswietla ekran, w ktérym mozesz

o N . zdefiniowa¢ uwrocie.
Pojawia sie po obliczeniu granicy pola.

Mozesz pracowa¢ w wewnetrznej czesci | Prowadzenie rownolegte w uwrociu
pola. zostanie aktywowane.

SECTION-Control dziata tylko w
wewnetrznej czesci pola. Po przejéciu do
uwrocia, sekcje sg wytaczane.

Prowadzenie réwnolegte wewnatrz pola

jest aktywne.
Mozesz pracowaé w uwrociu. Prowadzenie réwnolegte wewnatrz pola
zostanie aktywowane.
Instrukcja Parametry pojawig sie tylko jeden raz: podczas tworzenia uwrocia. Jezeli tadujesz granice pola, ktéra

zawiera takze uwrocie, zmiany ustawien uwrocia mozesz dokonac tylko w ten sposob:

1. (dtugie naciskanie) — usur uwrocie.
2. — utworz je jeszcze raz.
Parametr Mozesz skonfigurowaé nastepujace parametry:

= "Szeroko$¢ poprzeczniaka"
Podaj jak szeroki ma by¢ poprzeczniak. Jako podstawe wez na przyktad szeroko$¢ roboczg
najszerszego urzadzenia, na przyktad opryskiwacza.

= "Odstep miedzy liniami prowadzacymi"
Podaj w jakim odstepie wytyczy€ linie prowadzace. Zazwyczaj odstep ten réwna sie szerokoSci
roboczej urzadzenia ktorego wtasnie uzywasz.

= ,Minimalny promieni nawrotu”
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Praca w poprzeczniaku

Instrukcja

52

Aby w uwrociu linie nie krzyzowaly sie pod katem 90°, mozesz wprowadzi¢ tutaj promien, ktory
umozliwi pojazdowi przejazd z urzadzeniem.

»Utworz linie automatycznie”

Jezeli aktywujesz te opcje, terminal automatycznie tworzy linie prowadzace dla wewnetrznej
czesci pola. Linie prowadzace sg rysowane jako proste réwnolegte linie.

Trzy zestawy linii prowadzacych sg tworzone w katalogu z zestawami linii prowadzacych, aby
mozliwe byto samodzielne wyszukanie, w ktérym kierunku ma nastapic obrabianie pola. Zestawy
linii prowadzacych posiadajg nazwe ,Uwrocie” 1 do 3.

Ponizej znajdujg sie informacje dotyczace wyboru zestawu linii prowadzacych: Wybor trybu
prowadzenia [— 46]

"Tryb poétstronny”

Parametr dla siewnikow.

Ustaw parametr na "tak", jesli chcesz podczas siewu wytyczy¢ $ciezki dla opryskiwacza, a two
siewnik wytycza je podczas jednego przejazdu.

W tym trybie linie prowadzace umozliwiajq taka prace: przy pierwszym lub przy drugim
przejezdzie siewnik pracuje tylko potowa szerokosci roboczej.

M Pole z granicg jest wczytane.

1. Zaczaé nowg nawigacje.

= WysSwietlone jest pole z zaznaczong granicg i niezaznaczonym poprzeczniakiem.

- wy$wietl parametry poprzeczniaka.
= Parametry zostaja wy$wietlone.

3. Skonfiguruyj je.

- opus$c¢ ekran.
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Jazda réwnolegta TRACK-Leader

Praca w poprzeczniaku

=> Na ekranie roboczym poprzeczniak zaznaczony jest kolorem pomaranczowym.

5. Obrob wnetrze pola.

= Po obrobieniu wnetrze pola jest na ekranie zielone, a poprzeczniak pomaraficzowy.

6. - Aktywuj jazde rownolegta poprzeczniaku.

= - pojawia sie na ekranie roboczym.
= Poprzeczniak zostanie zaznaczony kolorem szarym.

= W poprzeczniaku wy$wietlane zostajg linie prowadzace.

7. Obréb poprzeczniak.

V18.20201207
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Zaznaczanie przeszkéd

6.6

Zaznaczanie przeszkod

Jezeli na polu znajdujg sie przeszkody, mozesz zaznaczy¢ ich pozycje. Dzieki temu zostaniesz
ostrzezony, zanim sie do nich zblizysz.

Mozesz zaznaczy¢ przeszkody podczas pracy.

W nastepujacych przypadkach zostaniesz ostrzezony przed przeszkoda;
= 20 sekund przed dotarciem do przeszkody.
= Jesli odlegtos¢ miedzy pojazdem a przeszkodg jest mniejsza niz szeroko$¢ robocza.

Ostrzezenie sktada sie z:
= Graficznego ostrzezenia w lewym gérnym rogu ekranu

— "Granica"
— "Przeszkoda!"

= Sygnatu dzwigkowego

/\ OSTROZNIE

Przeszkody
Oprogramowanie moze ostrzec Cig zanim zblizysz sie do jakiej$ przeszkody. Nie potrafi jednak ani
hamowac ani omija¢ przeszkad.

Symbol funkcji Znaczenie

Wywotuje dodatkowe symbole funkgii.

Tworzy nowg przeszkode.

Usuwa wszystkie przeszkody.

Usuwa wybrang przeszkode.

Przesuwa przeszkode..

Zapisuje przeszkode.

Instrukcja

54

M Rozpoczate$ nawigacje.

1. - Wyswietl nowe symbole funkciji.

2, - Wprowadz nowa przeszkode.
= Pojawia si¢ klawiatura.
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Jazda réwnolegta TRACK-Leader

Zmiana ciggnika

3. Nazwij przeszkode.

4, - Potwierdz.
=> Na ekranie pojawia sie migoczacy, czerwony punkt. Zaznacza on miejsce, w ktorym
znajduje sie przeszkoda. Obok pojawia sie odstep miedzy przeszkoda a odbiornikiem GPS.

5. Uzyj strzatki w celu przesuniecia punktu, tak aby odstepy na ekranie odpowiadaty odstepom na
polu.

6. - Zapisz pozycje przeszkody na polu.

= Symbol przeszkody pojawia sie na ekranie.

Usuwanie zaznaczonych przeszkod

Usuwanie zaznaczenia jednej lub kilku przeszkod:

1. - naci$nij, aby wywota¢ ekran do usuwania zaznaczenia przeszkad.
= Pojawia sie ekran ,Usun przeszkody”.

2. Wybierz zadane przeszkody. Alternatywnie mozna zaznaczy¢ przeszkody lub usunaé

zaznaczenie za pomocg,

3. — powr6t do ekranu roboczego.
= Pojawia sie nastepujacy komunikat: ,Czy na pewno usunaé wybrane przeszkody?”.

4, ,Tak” - potwierdz.

= Wybrane przeszkody zostajg usuniete.

Zmiana ciagnika

W kazdej chwili istnieje mozliwo$¢ przerwania nawigacji i kontynuowania pracy p6zniej za pomocq
innego ciggnika lub innego terminalu dotykowego.

Tak zmienisz ciggnik:
M Nawigacja jest aktywna, pole jest czeSciowo obrobione.
M W obydwu kabinach ciagnika jest stosowany terminal dotykowy ME.
1. Zatrzymaj ciggnik 1.

- opu$¢ nawigacje.
Zapisz pole. [— 87]
Dokonaj synchronizacji danych miedzy kartg SD a no$nikiem danych USB. [— 88]
Wyciagnij nosnik danych USB.
Wt6Z nosnik danych USB do terminalu drugiego ciagnika.
Dokonaj synchronizacji danych miedzy kartg SD a no$nikiem danych USB.

© N o a0 B~ w0 Db

Zataduj pole.
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Zmiana ciagnika

9. Zacznij nawigacje.

V18.20201207
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Wiaczanie sekcji za pomoca SECTION-Control
Aktywowanie SECTION-Control

7 Wiaczanie sekcji za pomoca SECTION-Control
741 Aktywowanie SECTION-Control
Instrukcja W celu automatycznego wigczenia sekcji podtaczonego komputera roboczego ISOBUS musisz

postepowaé w nastepujacy sposdb:
1. Podtacz komputer roboczy ISOBUS do ISOBUS.
Skonfiguruj ustawienia dla tego komputera roboczego. [— 95]

Zacznij nawigacje. [— 25]

> @ p»

Ustaw tryb pracy. [— 57]

7.2 Zmienianie trybu pracy SECTION-Control

Jezeli aktywowate$ SECTION-Control, masz do wyboru prace w dwdch trybach:
= Tryb automatyczny
W trybie automatycznym system steruje pracg sekcji samodzielnie.
= Tryb reczny
W trybie recznym trzeba recznie otwiera¢ i zamykaé sekcje.

Elementy obstugi Symbol funkcji | Znaczenie

Przetacza miedzy trybem recznym a automatycznym.

Na ekranie roboczym widac, ktory tryb jest aktywny:

Symbol |Znaczenie

Tryb automatyczny jest aktywny.

Tryb reczny jest aktywny.

7.3 Wyswietlanie mapy aplikacji wykonanej
Podczas pracy mozesz zwizualizowaé rozprowadzone iloéci w formie mapy aplikacji wykonane;.
Instrukcja M Komputer roboczy ISOBUS jest podtaczony do wyposazenia podstawowego ISOBUS.
M SECTION-Control jest aktywne.
M Nawigacja jest rozpoczeta.

M Podczas pracy nawigacja zabarwia obrobiony obszar na zielono.

1. - Aktywuj wizualizacje ilo$ci wysiewu.
= Na ekranie gléwnym obszary z podobnymi rozprowadzonymi ilo$ciami sq teraz zaznaczane
na niebiesko.
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Obstuga maszyn z kilkoma szeroko$ciami roboczymi

2. Przesun dwukrotnie palcem wskazujacym z dolnej czesci ekranu w lewa strone:

= Pojawia si¢ legenda:

3. Dotknij dwukrotnie opciji "Legenda”.
=> Pojawig sie ustawialne parametry.

4. Skonfiguruj parametry. Ich wyja$nienie znajduje sie pod niniejszg wskazowkg dziatania.

Parametr "DDI 2" lub nazwa rozprowadzonego $rodka

Aktywuje i dezaktywuje wskazanie.

Parametr "Minimalnie"

Woprowadz tutaj najnizszg warto$¢.

Parametr "Maksymalnie"

Wprowadz tutaj najwyzsza wartosc¢.

Parametr "llo$¢ stopni"

Wprowadz ilos¢ stopni.

Obstuga maszyn z kilkoma szerokosciami roboczymi

Aplikacja SECTION-Control jest w stanie automatycznie rozpoznaé, czy korzystasz z komputera
ISOBUS, w ktdrym skonfigurowane zostaty wiecej niz jedna szeroko$¢ robocza.

Moga to by¢ na przyktad komputery takich maszyn:
= Opryskiwaczy z dwoma belkami
= Siewniki, ktore oprécz wysiewu potrafig jednoczesnie nawozi¢

SECTION-Control umozliwia w takich maszynach osobne sterowanie sekcjami kazdej szerokosci
roboczej. W ekranie "Ustawienia" | "SECTION-Control" znajdziesz profil konfiguracyjny dla kazde;
szerokosci roboczej. [— 95]
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Wiaczanie sekcji za pomoca SECTION-Control

Obstuga maszyn z kilkoma szeroko$ciami roboczymi

W ekranie roboczym nie da sie wyswietli¢ wynikéw pracy obydwu szerokosci roboczych
jednoczesnie. To zmniejszytoby przejrzysto$¢ ekranu. Dlatego trzeba aktywowac jedng szeroko$é¢
roboczg. Obszar przez nig obrobiony, zostanie zaznaczony na ekranie kolorem zielonym.

Powierzchnie obrobione przez pozostate szerokosci robocze, sg zapisywane w tle programu. Po
aktywacji innej szeroko$ci roboczej na ekranie wida¢ obszar przez nig obrobiony.

W ten sposdb aktywujesz szerokos¢ robocza;
M Maszyna ma dwie szerokosci robocze:
M SECTION-Control jest wtaczone.

M Nawigacja jest rozpoczeta.

1. W celu otrzymania przegladu dostepnych szerokosci roboczych przesur palcem powyzej
licznika na lewo, az pojawig sie symbole szerokosci roboczej. (Opcjonalnie)
= Aktywna szeroko$¢ robocza jest oznaczona strzatka.

2. Dotknij symbolu pojazdu:

= Nastepna szeroko$¢ robocza jest aktywowana.

V18.20201207 59



Prace z mapami aplikacyjnymi

Mapa aplikacyjna ze zlecenia ISO-XML

8 Prace z mapami aplikacyjnymi

Mapa aplikacyjna to szczegdtowa mapa pola. Jest ona podzielona na wiele obszaréw. Mapa
aplikacyjna zawiera informacje na temat intensywnosci prac w kazdym wydzielonym obszarze.

Jezeli mapa aplikacyjna jest wczytana, oprogramowanie korzystajac z danych GPS decyduje np. o
tym jaka dawka ma zosta¢ opryskana na danym obszarze i przekazuje te dane do komputera
roboczego ISOBUS.

Terminal otwiera mapy aplikacyjne w dwéch formatach:
= format ISO-XML

— Mapa aplikacyjna musi byé na komputerze dotgczona do zlecenia ISO-XML.

- Mapa aplikacyjna moze by¢ uzywana tylko razem ze zleceniem ISO-XML poprzez aplikacje
ISOBUS-TC.

— W jednym zleceniu mogg by¢ rdwnoczesnie uzywane cztery mapy aplikacyjne. Dzieki temu
przy urzadzeniach, ktére dysponujg wiecej niz jednym dozownikiem, mozesz dla kazdego
systemu uzywac kazdorazowo jednej mapy aplikacyjnej.

= Format shape (SHP)
— Mapa aplikacyjna jest importowana do ISOBUS-TC. [— 11]

- Mozna stosowa¢ jednoczesnie wytgcznie jedng mape aplikacyjna.

8.1 Mapa aplikacyjna ze zlecenia ISO-XML

Instrukcja 1. W karcie pola utwérz nowe zlecenie ISO-XML z jedng lub wieksza liczbg map aplikacyjnych.

2. Przenie$ zlecenie na terminal. Wiecej informaciji na ten temat znajdziesz w instrukcji ISOBUS-
TC.

3. Otworz zlecenie w aplikacji ISOBUS-TC. W zalezno$ci od konfiguracji musisz ewentualnie
sprawdzi¢, czy wartos¢ zadana zostata prawidtowo ustawiona.

Rozpocznij zlecenie w aplikacji ISOBUS-TC.
Otwérz TRACK-Leader.

JedzZ na pole, dla ktorego przygotowate$ mape aplikacyjna.

N o o &

Otworz aplikacje TRACK-Leader.
=> Na ekranie roboczym wida¢ kolorowg mape aplikacyjna.

8.1.1 Stosowanie kilku map aplikacyjnych jednoczesnie

Za pomocg TRACK-Leader mozesz stosowac jednoczes$nie kilka map aplikacyjnych dla kilku
systeméw dawkujacych.

Wymagania:
= Licencja ,2MULTI-Control” musi by¢ zarejestrowana.
= Obydwie mapy aplikacyjne muszg by¢ czescig zlecenia ISO-XML.
= Komputer roboczy ISOBUS urzadzenia musi wspotpracowac z tg funkcja.

Dostepne sg nastepujgce mozliwosci dla jednoczesnego stosowania kilku map aplikacyjnych:
= Urzadzenie z kilkoma systemami dawkujacymi i kilkoma szeroko$ciami roboczymi
= Urzadzenie z kilkoma systemami dawkujgcymi i jedng szeroko$cig roboczg,
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Prace z mapami aplikacyjnymi

Mapy aplikacyjne shape

W kazdym przypadku masz podczas pracy mozliwo$¢ wyboru mapy aplikacyjnej, ktéra ma by¢
wysSwietlana na ekranie. Obstuga TRACK-Leader rozni si¢ w zaleznosci od wybranej opcii.

Kilka systeméw dawkujacych i kilka szerokosci roboczych

Urzadzenie dysponuje kilkoma systemami dawkujacymi i kazdy system dawkujacy dysponuje wtasng
szerokoscig robocza. Przyktadowo opryskiwacz z dwoma zaworami i dwoma belkami, siewnik, ktory
rozprowadza nasiona i nawdz. Szeroko$ci robocze moga by¢é montowane jedna za druga.

Zmiana wy$wietlonych map aplikacyjnych odbywa si¢ w nastepujacy sposéb:
M Nawigacja z mapami aplikacyjnymi jest rozpoczeta.

1. Na ekranie roboczym dotknij symbolu pojazdu.
= Pojawia si¢ nastepna mapa aplikacyjna ze zlecenia.

Kilka systeméw dawkujacych z jedng szerokoscia robocza

Urzadzenie dysponuje kilkoma systemami dawkujacymi, ktore dzielg jednakze jedng szeroko$¢
robocza. Przyktadowo rozsiewacz z wigcej niz jednym zbiornikiem i z kilkoma systemami
dawkujacymi, ale tylko z jedng szeroko$cig robocza. W takim rozsiewaczu tworzona jest z kilku
zbiornikéw mieszanka nawozowa, ktéra jest rozprowadzana przez zespot rozsiewajacy.

Zmiana wy$wietlonych map aplikacyjnych odbywa sie w nastepujacy sposéb:
M Nawigacja z mapami aplikacyjnymi jest rozpoczeta.

1. Na dole po lewej stronie, powyzej licznika pojawia si¢ nazwa rozprowadzonego $rodka. Dotknij
tego tekstu.
=> Pojawia sie nastepna mapa aplikacyjna ze zlecenia.

Mapy aplikacyjne shape
Mapy aplikacyjne shape musza by¢ importowane do aplikacji ISOBUS-TC. [— 11]

Wyswietlenie mapy aplikacyjnej

Jezeli pracujesz z mapami aplikacyjnymi, mozesz zwizualizowaé poszczegdlne wartoSci zadane jako
mape aplikacyjna.

M Mapa aplikacyjna jest wezytana.

M Nawigacja jest rozpoczeta.

1. — otwdrz wizualizacje.
= Na ekranie gtéwnym obszary z poszczegdlnymi wartosciami zagdanymi sg teraz zaznaczane
kolorem.

2. Przesun palcem wskazujacym z dolnej cze$ci ekranu w lewg strone.
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Wyswietlenie mapy aplikacyjnej

= Pojawia sie legenda:
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Podstawowe wskazéwki bezpieczefistwa

9 System kierowania TRACK-Leader AUTO

9.1 Podstawowe wskazowki bezpieczenstwa

Podczas stosowania systemu kierowania nalezy zawsze przestrzegac nastepujacych wskazéwek
bezpieczenstwa:

Jako kierowca jeste$ odpowiedzialny za bezpieczne uzywanie systemu kierowania. System ten
nie zastepuje kierowcy. Aby unikngé wypadkdw Smiertelnych lub niebezpiecznych obrazen
spowodowanych przez toczacy sie pojazd, nigdy nie opuszczaj siedzenia kierowcy, gdy system
kierowania jest wigczony.

System kierowania nie potrafi objezdza¢ przeszkéd. Kierowca musi stale obserwowaé
pokonywany dystans i przejmowac reczne kierowanie, gdy tylko konieczne jest objechanie
przeszkody.

System kierowania NIE kontroluje predkosci pojazdu. Kierowca musi zawsze samodzielnie
regulowac predko$¢ jazdy, tak, aby pracowac z bezpieczng predkoscia oraz aby nie straci¢
panowania nad pojazdem lub aby nie doszto do dachowania pojazdu.

System kierowania przejmuje kontrole nad kierowaniem pojazdu, jezeli zostanie on aktywowany
przy testowaniu, kalibracji i pracy. Jezeli system jest aktywny, sterowane czesci pojazdu (kota,
osie, punkty przegiecia) moga zachowywac sie w nieprzewidziany sposéb. Przed aktywacjg
systemu kierowania upewnij sie, ze w poblizu pojazdu nie znajdujg si¢ zadne osoby ani
przeszkody. W ten sposéb unikniesz $mierci, obrazen oraz uszkodzen mienia.

System kierowania nie moze by¢ uzywany na drogach publicznych lub w innych publicznych
obszarach. Przed wyjazdem na droge lub obszar publiczny upewnij sie, ze system kierowania
jest wytaczony.

9.2 Przygotowywanie terminalu do pracy z TRACK-Leader AUTO
Instrukcja Przed pierwszym uzyciem TRACK-Leader AUTO musisz dokonaé nastepujacych ustawien w
terminalu:
1. Aktywuj licencje ,TRACK-Leader AUTO” w aplikaciji ,Service” terminala. Sposdb aktywacii

licencji jest opisany w instrukcji obstugi terminala.

Je$li uzywasz AG-STAR lub SMART-6L, aktywuj sterownik GPS ,TRACK-Leader AUTO*. W
przypadku NAV-900 musisz aktywowac¢ sterownik GPS ,AG-200, NAV-900“. Sposob aktywacii
sterownika GPS jest opisany w instrukcji obstugi terminala.

W TRACK-Leader: W menu ,Ustawienia” > ,0géine” aktywuj parametr ,TRACK-Leader AUTO".
Podtacz komputer roboczy lub aktywuj wirtualny komputer roboczy w aplikacji Virtual ECU.

Upewnij sie, ze w ustawieniach TRACK-Leader AUTO wybrano prawidtowy Profil pojazdu [—
110].

Jezeli stosujesz TRACK-Leader AUTO eSteer, importuj dodatkowo warto$¢ poczatkowa dla
parametru ,manualne kierowanie”. [— 110]

9.3 TRACK-Leader AUTO z komputerem kierowania ECU-S1

9.3.1 Wiaczanie komputera roboczego automatycznego kierowania

Aktywacja automatycznego kierowania jest mozliwa dopiero po wtgczeniu i uruchomieniu komputera
roboczego automatycznego kierowania.

30302432a-02-PL
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TRACK-Leader AUTO z komputerem kierowania ECU-S1

Pod pojeciem komputera roboczego automatycznego kierowania rozumie sie w niniejszym rozdziale i
podrozdziatach komputer roboczy automatycznego kierowania typu ECU-S1.

Instrukcja Wtaczanie komputera kierowania:

1. - Ustaw przetacznik ,AUTO” w $rodkowej pozyciji.
= Symbol ,OFF” zaczyna si¢ $wieci¢.

= Komputer kierowania uruchamia sie. Moze to trwa¢ do dwéch minut.
Gotowos$¢ komputera kierowania do pracy rozpoznasz poprzez:

1. Diody LED na obudowie. Patrz instrukcja komputera kierowania.
lub

1. Otworz aplikacje TRACK-Leader.

2. Dotknij opcji ,Ustawienia”.

3. Poczekaj, az pojawi sie okienko ,TRACK-Leader AUTO". Pozostaje ono szare do momentu
uruchomienia komputera kierowania.

9.3.2 Wylaczanie komputera roboczego automatycznego kierowania

Jezeli nie uzywasz juz systemu kierowania, wytacz komputer kierowania. Uczyn to jeszcze przed
opuszczeniem kabiny i przed wytgczeniem silnika pojazdu.
= Upewnij sig, Ze nikt nie aktywuje omytkowo systemu kierowania.
= Komputer kierowania nie jest zaktocany przez wahania napiecia, ktére moga wystapi¢ podczas
zapalania i wytgczania silnika pojazdu.

Dostepnych jest kilka mozliwosci wytaczania komputera roboczego automatycznego kierowania:
= Wylaczanie komputera roboczego automatycznego kierowania za pomocg wytacznika gtéwnego;
= Przy niektdrych pojazdach mozliwe jest wytaczenie komputera roboczego automatycznego
kierowania poprzez wytaczenie silnika. Nie jest to jednakze mozliwe przy kazdym rodzaju
podigczenia.

Instrukcja Whytaczanie komputera roboczego automatycznego kierowania za pomoca wytgcznika gtéwnego:

1. - Naci$nij przetacznik "OFF".
= Symbol "OFF" gasnie.

9.3.3 Aktywowanie i obstuga automatycznego kierowania

Jezeli automatyczne kierowanie jest aktywne, wéwczas system kierowania przejmuje kontrole nad
mechanizmami kierowania, gdy tylko wytyczy on w aplikacji TRACK-Leader linie prowadzaca.
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TRACK-Leader AUTO z komputerem kierowania ECU-S1

Nieznajomos¢ zagrozen
Smier¢ lub ciezkie uszkodzenie ciata

o Przed instalacjq lub uzywaniem systemu przeczytaj catg dokumentacje i zapozna; sie z
mozliwymi rodzajami ryzyka i zagrozeniami.

Poruszajacy sie pojazd
Smier¢ lub ciezkie uszkodzenie ciata

o Nie opuszczaj nigdy pojazdu, dopoki komputer roboczy automatycznego kierowania ECU-S1
jest wiaczony.

o Przed uruchomieniem, kalibracja, konfiguracjg lub uzywaniem systemu kierowania upewnij sig,
ze w otoczeniu pojazdu nie znajdujq sie Zadne osoby lub przedmioty.

Wypadek wskutek omytkowej aktywacji systemu
Smier¢ lub cigzkie uszkodzenie ciata

o Przed wjazdem na droge wytacz komputer roboczy automatycznego kierowania.

o Nie wigczaj nigdy komputera roboczego automatycznego kierowania na drodze.

System nie jest w stanie objecha¢ przeszkody
Zderzenie z przeszkodg

o Obserwuj pole podczas jazdy i objezdzaj recznie wszystkie przeszkody. W razie potrzeby
zatrzymaj pojazd.

Symbol Funkcja

System kierowania nie jest dostepny.

Mozliwe sg nastepujace przyczyny:
= Komputer kierowania zablokowat te funkcje ze wzgledu na komunikat o btedzie.
= Brak wytyczonej linii prowadzace;.

Konsekwencie:

Nic sie nie dzieje, poniewaz symbol jest nieaktywny.

Aktywacja lub dezaktywacja systemu kierowania.

W obszarze statusu widoczny jest aktualny status:

- system kierowania jest aktywny. System kieruje do linii prowadzace;.

- system kierowania jest aktywny. Pojazd kieruje do linii prowadzace;.
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Symbol Funkcja

— system kierowania jest nieaktywny.

Kieruje pojazd na lewo.

Do nastepnej zmiany linii prowadzacej pojazd jest prowadzony réwnolegle do linii
prowadzace;.

Kieruje pojazd na prawo.

Do nastepnej zmiany linii prowadzacej pojazd jest prowadzony réwnolegle do linii
prowadzace;.

M Spetnite$ wszystkie wymagania. Patrz rozdziat: Przygotowywanie terminalu do pracy z TRACK-
Leader AUTO [— 63]

M Znajdujesz sie na polu.

1. Uruchom silnik pojazdu.

Wiacz terminal.

Wigcz komputer kierowania. [— 63]

Otworz aplikacje TRACK-Leader.

o &~ DN

Dotknij opciji ,Nawigacja”.
= Pojawia si¢ ekran roboczy.

6. Poczekaj, az komputer kierowania zostanie uruchomiony.
= Pojawia sie nastepujacy komunikat:
,TRACK-Leader AUTO i ECU-S1:
Przed uruchomieniem systemu zapoznaj si¢ z dokumentacjg, zwtaszcza ze wskazdwkami
bezpieczenstwa. Stosuj sie do nich.”
= Komputer kierowania jest uruchomiony.

7. Potwierdz.

8. Dotknij symbolu

9. Sprawdz, czy w wierszu ,Zestaw parametréw” [— 69] ustawiony jest prawidtowy profil pojazdu.

10. Jezeli profil pojazdu jest prawidtowy, dotknij . Jezeli nie, wybierz w Virtual ECU
prawidtowy profil pojazdu i maszyny.

=> Po prawej stronie na ekranie roboczym widoczny jest symbol funkc;i . Systemu nie
mozna aktywowaé, dopoki tworzona jest linia AB.
11. Wybierz tryb prowadzenia. [— 46]
12. Upewnij sie, ze masz dobry sygnat GPS.
13. Wytycz linig AB. [— 38] Podczas wytyczania linii AB musisz kierowa¢ pojazdem recznie.

14. Gdy tylko wytyczysz punkt B, mozesz aktywowac system kierowania. Wazne jest, aby pojazd
poruszat sie powoli w kierunku pracy, tak, aby kierunek zostat prawidtowo rozpoznany.
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TRACK-Leader AUTO z komputerem kierowania ECU-S1

15. Istnieje kilka mozliwosci aktywacji systemu kierowania:

Mozliwos$¢ 1: Dotknij symbolu

Mozliwos¢ 2: — Naciénij na ok. sekunde przycisk ,AUTO".

Mozliwos¢ 3: Dotknij opcjonalnego przetacznika noznego.

Mozliwos¢ 4: Przy TRACK-Leader AUTO Iso w niektérych modelach pojazdéw dodatkowo za
pomocg przycisku aktywacyjnego w pojezdzie lub za pomoca zarzgdzania uwrociem.
Przestrzegaj instrukciji obstugi pojazdu.

= Symbol w obszarze licznika zostaje zastapiony przez:
= System kierowania zostaje wigczony. Przejmuje on kontrole nad kierowaniem.

16. Przejedz az do uwrocia.

17. Po osiggnieciu uwrocia dezaktywuj system kierowania. W nastepnym rozdziale dowiesz sig, jak
tego dokonac. [— 67]

18. Zawrd¢ pojazd recznie.

19. Po zawrdceniu kieruj pojazdem az do wytyczenia kolejnej linii AB, czyli zaznaczenia na
niebiesko.

20. Aktywuj system kierowania.
= System kierowania jest ponownie aktywny.

21. Twoje zadanie polega gtéwnie na dostosowywaniu predko$ci oraz zatrzymaniu pojazdu, jesli jest
to konieczne.

Dezaktywowanie automatycznego kierowania

Jezeli system kierowania jest dezaktywowany, wéwczas komputer kierowania jest wprawdzie
wiaczony, ale nie kieruje pojazdem.

System kierowania nalezy dezaktywowac w nastepujacych sytuacjach:
= Przed zawréceniem.
= Przed wytaczeniem komputera kierowania, terminala lub pojazdu.
= Jezeli chcesz przejac kontrole nad pojazdem.

System kierowania mozna dezaktywowa¢ w nastepujacy sposob:

1. Mozliwos¢ 1: — Naciénij krétko przycisk ,AUTO".

Mozliwos¢ 2: Dotknij na ekranie roboczym TRACK-Leader symbolu
Mozliwos¢ 3: Obro¢ kierownice. Jezeli mocno obrocisz kierownice lub zatrzymasz jej obrot,
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TRACK-Leader AUTO z komputerem kierowania ECU-S1

wowczas wbudowany czujnik rozpozna, ze przejmujesz kontrole. System kierowania zostanie
dezaktywowany.

Mozliwos¢ 4: Dotknij opcjonalnego przetacznika noznego.

Mozliwos¢ 5: Przy TRACK-Leader AUTO Iso w niektérych modelach pojazdéw dodatkowo za
pomoca przycisku aktywacyjnego w pojezdzie lub za pomocg zarzadzania uwrociem.
Przestrzegaj instrukciji obstugi pojazdu.

= W obszarze licznika na ekranie roboczym zauwazysz, ze symbol zostat zastgpiony

przez:

Precyzyjna regulacja systemu kierowania

System kierowania zostat juz skalibrowany, dlatego tez funkcjonuje on bezproblemowo we
wszystkich sytuacjach. Moze si¢ jednak zdarzy¢, ze szczegdine okolicznosci wymagajg dopasowania
warto$ci. Na przyktad przy szczegélnych warunkach pola, urzadzeniach nabudowanych, predkosci
jazdy itd.

Wykluczanie przyczyn
Jezeli system nie kieruje w zadowalajacy sposob:
1. Sprawdz jako$¢ sygnatu GPS.

2. Upewnij sie, ze komputer kierowania jest stabilny oraz przymocowany do przewidzianego do
tego celu uchwytu.

3. Upewnij sie, ze odbiornik GPS jest zamocowany w przewidzianym do tego celu miejscu.

4. Upewnij sig, ze wybrate$ prawidtowy profil pojazdu i profil maszyny.

Precyzyjna regulacja
Jezeli wykluczyte$ inne przyczyny, mozesz przeprowadzi¢ precyzyjng regulacje systemu kierowania.

Po przeprowadzeniu kalibracji przy kazdym parametrze pojawia sie optymalna warto$¢ dla
wybranego pojazdu bez urzadzenia zawieszanego. Mozesz dopasowa¢ wartosci do aktualnych
warunkow pola i urzadzenia zawieszanego zwiekszajac lub redukujac stopniowo parametry.

WSKAZOWKA

Nagty, silny skret pojazdu

Wszystkie zmiany parametréw sg przejmowane od razu, bez ponownego uruchomienia.

Jezeli dokonasz znacznego zwigkszenia warto$ci parametrow, pojazd moze zareagowac silnym
skretem w bok.

o Zwiekszaj wartosci w matych krokach.

Zmieniaj poszczegolne parametry pojedynczo i po kolei tak, aby system kierowania zachowywat sie
optymalnie. Po kazdej zmianie skontroluj efekty:

1. ,Agresywnosc silnika” - tylko przy systemach z silnikiem sterujacym kierownica.
2. ,Reakcja kierowania”

3. ,Agresywnos¢ przy zmianie kierunku”
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4, ,Tolerancja odchytow”
5. Przychwytywanie linii”
6. ,Reakcja przy jezdzie wstecz”

Jezeli system funkcjonuje nastepnie lepiej, ale jeszcze nie optymalnie, powtérz ustawienia w te]
samej kolejnosci.

W celu zobaczenia parametrow:
1. Wigcz komputer kierowania. [— 63]
Otworz aplikacje TRACK-Leader.
Upewnij sie, ze aktywny jest Profil pojazdu [— 109] pasujacy do pojazdu.

> 0 n

Zacznij nowg nawigacje.

5. Na ekranie roboczym dotknij symbolu

Zestaw parametrow

Ten parametr wskazuje, dla jakiej kombinacji pojazdu i urzadzenia zawieszanego skonfigurowano i
zapisano parametry.

Zestaw parametrow odnosi sie do parametréw z dwéch zrodet:
= Z profilu pojazdu z menu TRACK-Leader AUTO.
= Od urzadzenia zawieszanego poprzez komputer roboczy lub wirtualny komputer roboczy z
Virtual ECU.

Zawsze, gdy podiaczasz znang kombinacje pojazdéw, nastepuje zatadowanie parametrow
kierowania, ktore byty ostatnio uzywane dla tej kombinacji pojazdow.

Przychwytywanie linii

Za pomocg tego parametru mozesz ustawi¢, jak szybko system ma kierowac si¢ w kierunku nowo
wytyczonej linii prowadzacej.

Celem ustawienia musi by¢ przyjecie przez pojazd najkrétszej drogi, bez koniecznosci ostrego lub
nagtego, mocnego kierowania.

Reakcja kierowania (przy jezdzie do przodu)

Za pomocg tego parametru mozesz ustawi¢, jak szybko system ma reagowac na polecenia skretu
podczas jazdy do przodu.
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@ Za wysoka warto$¢. @ Za niska wartos¢.
System reaguje za szybko. Powoduije to, ze System reaguje zbyt powoli. Korekty sa za
kota zachowuja sie bardzo niespokojnie. rzadkie.

@ Idealna warto$¢

Reakcja przy jezdzie wstecz

Za pomocg tego parametru mozesz ustawi¢, jak szybko system ma reagowaé na polecenia skretu
podczas jazdy do tytu.

Odpowiedni parametr w komputerze roboczym automatycznego kierowania: "Reakcja przy jezdzie
wstecz" (angielski: Reverse Response)

Agresywnos¢ przy zmianie kursu

Za pomocg tego parametru mozesz ustawi¢, jak mocno system ma zawrdci¢ kota w celu
skorygowania kursu.
= Jezeli system dokona korekty kot za wezednie, pojazd staje sie ,niespokojny”. Ustawiona
wartos¢ jest za wysoka.
= JeZeli system zawraca kota zbyt stabo lub zbyt wolno, wéwczas pojazd opuszcza czesto linig
prowadzaca. Ustawiona warto$¢ jest za niska.

W celu kontroli mozesz obserwowac ruchy przodu pojazdu:
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Im cze$ciej przdd pojazdu zmienia kierunek, tym czesciej pojazd porusza sie wezykiem.

Za wysoka warto$¢. Za niska wartos¢.
Przéd pojazdu zmienia za czesto kierunek. Przéd pojazdu zmienia za rzadko kierunek.

@ Idealna warto$¢

Odpowiedni parametr w komputerze kierowania: ,Agresywno$¢ przy zmianie kursu” (angielski:
Heading Aggressiveness)

Tolerancja odchytow

Za pomoca tego parametru mozesz ustawié, przy jakim odchyleniu od idealnej linii prowadzacej
system rozpoczyna korekte kierunku jazdy. Mozesz zatem za pomoca tego parametru ustalic, o ile
centymetrow obok linii prowadzacej pojazd moze sie poruszac.

Im czesciej system stwierdza bfad, tym czeSciej koryguje on kurs

@ Za niska warto$¢ @ Za wysoka warto$¢
Dopuszczalne odchylenie jest za niskie. Dopuszczalne odchylenie jest za wysokie.
Pojazd zmienia kurs za czesto. Pojazd zmienia kurs za rzadko.

@ Idealna wartos¢

Odpowiedni parametr w komputerze roboczym automatycznego kierowania: "Tolerancja odchytow"
(angielski: Cross Track Error)
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Agresywnosg¢ silnika

Za pomocg tego parametru mozesz ustawic, jak szybko silnik kierujacy ma reagowac na polecenia
skretu. Parametr ten funkcjonuje jako "Reakcja kierowania", dziata jednakze wytacznie przy
systemach z silnikiem kierujacym.

Manualne kierowanie

Za pomocg tego parametru mozesz ustawi¢, z jakim naktadem sity chcesz przeja¢ kontrole nad
kierownica.

Podczas pierwszego uruchomienia systemu ustalona zostaje warto$¢ poczatkowa dla pojazdu.
Niniejszg warto$¢ nalezy nastepnie jednorazowo zaimportowac z komputera kierowania, aby pozniej
mozliwe byto precyzyjne dopasowanie. [— 110]

Przy niskiej warto$ci wystarczy zatrzymac kierownice, aby dokona¢ dezaktywaciji systemu
kierowania. Przy wyzszej wartoSci nalezy uzy¢ wiekszego naktadu sity. Jezeli warto$¢ jest za niska,
moze zdarzy¢ sig, ze system dezaktywuije si¢, jezeli naktad sity potrzebny do ruchu két zwiekszy sie.

Przyktady:
= Przy niskim ci$nieniu opon, na ciezkich podtozach lub przy urzadzeniu zawieszanym z przednim
uktadem hydraulicznym mozna w razie potrzeby zwigkszy¢ wartos¢, aby mozliwe byto
kierowanie systemem.
= Przy waskich oponach i dobrych warunkach nalezy zredukowa¢ warto$¢, aby zapewnic¢
bezpieczenstwo.

WSKAZOWKA

Wypadek poprzez niewylaczenie systemu

Jezeli manualne kierowanie nie jest prawidtowo ustawione, w razie ingerenciji kierowcy system
kierowania moze nie zosta¢ dezaktywowany, tak, ze manewr wymijania nie powiedzie sie i wystapi
zagrozenie wypadkowe. Pojazdy z systemem ECU-S1 mozna obstugiwac tylko, gdy manualne
kierowanie jest prawidtowo ustawione i dziata.

o Zaimportuj poczatkowq warto$¢ parametru z komputera roboczego ECU-S1. [— 110] Bez
tego importu nie mozna przestawi¢ parametrow.

o Skonfiguruj parametr dla kazdej konfiguracji pojazd-urzadzenie (zestaw parametrow).

Konczenie prac
Jezeli obrobites pole:
1. Dezaktywuj automatyczne kierowanie.

2. Wylacz komputer roboczy automatycznego kierowania.

TRACK-Leader AUTO z NAV-900

Nalezy pamietaé, ze NAV-900 jako system do automatycznego kierowania wymaga zawsze
zatwierdzenia i zarejestrowania przez organ urzedowy zgodnie z przepisami obowigzujgcymi w
danym kraju.
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System kierowania TRACK-Leader AUTO
TRACK-Leader AUTO z NAV-900

Wiaczanie i wylaczanie komputera kierowania

Komputer kierowania jest zintegrowany bezposrednio z odbiornikiem GNSS NAV-900. Dlatego nie
jest konieczne osobne wigczanie i wytaczanie komputera kierowania w celu rozpoczecia lub
zakonczenia pracy.

Jesli odbiornik jest prawidtowo zainstalowany i podtaczony, zintegrowany komputer kierowania
wigcza i wylacza sie automatycznie.

Aktywowanie i obstuga automatycznego kierowania

Jezeli automatyczne kierowanie jest aktywne, wowczas system kierowania przejmuje kontrole nad
mechanizmami kierowania, gdy tylko wytyczy on w aplikacji TRACK-Leader linig prowadzaca.

Nieznajomos¢ zagrozen
Smier¢ lub ciezkie uszkodzenie ciata

o Przed instalacjg lub uzywaniem systemu przeczytaj calg dokumentacje i zapoznaj sie z
mozliwymi rodzajami ryzyka i zagrozeniami.

Poruszajacy sie pojazd
Smieré lub ciezkie uszkodzenie ciata

o Nie opuszczaj nigdy pojazdu, dopoki komputer kierowania jest wigczony.

o Przed uruchomieniem, kalibracja, konfiguracjg lub uzyciem systemu kierowania upewnij sie, ze
w otoczeniu pojazdu nie znajdujg sie zadne osoby lub przedmioty.

Wypadek wskutek omytkowej aktywacji systemu
Smier¢ lub ciezkie uszkodzenie ciata

o Przed wjazdem na droge wytacz komputer roboczy automatycznego kierowania.

o Nie wigczaj nigdy komputera roboczego automatycznego kierowania na drodze.

System nie jest w stanie objecha¢ przeszkody
Zderzenie z przeszkodg

o Obserwuj pole podczas jazdy i objezdzaj recznie wszystkie przeszkody. W razie potrzeby
zatrzymaj pojazd.

30302432a-02-PL

Symbol Funkcja

System kierowania nie jest dostepny.

Mozliwe sg nastepujace przyczyny:
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System kierowania TRACK-Leader AUTO
TRACK-Leader AUTO z NAV-900

Symbol Funkcja

= Komputer kierowania zablokowat te funkcje ze wzgledu na komunikat o btedzie.
= Brak wytyczonej linii prowadzacej.

Konsekwencje:

Nic sie nie dzieje, poniewaz symbol jest dezaktywowany.

Aktywacja lub dezaktywacja systemu kierowania.

W obszarze statusu widoczny jest aktualny status:

— System kierowania jest aktywny. Pojazd porusza sie po linii prowadzacej.

— System kierowania jest dezaktywowany.

Kieruje pojazd na lewo.

Do nastepnej zmiany linii prowadzacej pojazd jest prowadzony réwnolegle do linii
prowadzacej.

Kieruje pojazd na prawo.

Do nastepnej zmiany linii prowadzacej pojazd jest prowadzony réwnolegle do linii
prowadzace;.

Instrukcja M Spetnite$ wszystkie wymagania. Patrz rozdziat: Przygotowywanie terminalu do pracy z TRACK-
Leader AUTO [— 63]

M Znajdujesz sie na polu.
1. Uruchom silnik pojazdu.
Wiacz terminal.

Otworz aplikacje TRACK-Leader.

> 0 bn

Dotknij opcji ,Nawigacja”.
= Pojawia si¢ ekran roboczy.

5. Poczekaj na uruchomienie NAV-900.
= Pojawia si¢ nastepujacy komunikat:
,TRACK-Leader AUTO i NAV-900:
Przed uruchomieniem systemu zapoznaj si¢ z dokumentacjg, zwtaszcza ze wskazdwkami
bezpieczenstwa. Stosuj sie do nich.”
= Komputer kierowania jest uruchomiony.

6. Potwierdz.

= Po prawej stronie na ekranie roboczym widoczny jest symbol funkc;i . Systemu nie
mozna aktywowaé, dopoki tworzona jest linia AB.

7. Wybierz tryb prowadzenia. [— 46]
8. Upewnij sie, Ze masz dobry sygnat GPS.
9. Wytycz linie AB. [— 38] Podczas wytyczania linii AB musisz kierowa¢ pojazdem recznie.

10. Gdy tylko wytyczysz punkt B, mozesz aktywowaé system kierowania. Wazne jest, aby pojazd
poruszat sie powoli w kierunku pracy, tak, aby kierunek zostat prawidtowo rozpoznany.
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System kierowania TRACK-Leader AUTO
TRACK-Leader AUTO z NAV-900

11. Istnieje kilka mozliwosci aktywacji systemu kierowania:

Mozliwos$¢ 1: Dotknij symbolu

Mozliwos$¢ 2: Nacisnij opcjonalny zewnetrzny przycisk staty.

Mozliwos¢ 3: W TRACK-Leader AUTO Iso w niektdrych modelach pojazdéw dodatkowo za
pomocg przycisku aktywacyjnego w pojezdzie lub za pomocq zarzgdzania uwrociem.
Przestrzegaj instrukcji obstugi pojazdu.

= Symbol w obszarze licznika zostaje zastapiony przez:
= System kierowania zostaje wigczony. Przejmuje on kontrole nad kierowaniem.

12. Przejedz az do uwrocia.

13. Po osiggnieciu uwrocia dezaktywuj system kierowania. W nastepnym rozdziale dowiesz sig, jak
tego dokona¢. [— 67]

14. Zawr6€ pojazd recznie.

15. Po zawrdceniu kieruj pojazdem az do wytyczenia kolejnej linii AB, czyli zaznaczenia na
niebiesko.

16. Aktywuj system kierowania.
= System kierowania jest ponownie aktywny.

17. Twoje zadanie polega gtéwnie na dostosowywaniu predkos$ci oraz zatrzymaniu pojazdu, jesli jest
to konieczne.

Dezaktywowanie automatycznego kierowania

Jezeli system kierowania jest dezaktywowany, NAV-900 jest wprawdzie wtaczony, ale nie kieruje
pojazdem.

System kierowania nalezy dezaktywowac w nastepujacych sytuacjach:
= Przed zawr6ceniem.
= Przed wytaczeniem komputera kierowania, terminala lub pojazdu.
= JeZeli chcesz przejac kontrole nad pojazdem.

System kierowania mozna dezaktywowaé w nastepujacy sposab:

1. Mozliwos¢ 1: Dotknij na ekranie roboczym TRACK-Leader symbolu
Mozliwos¢ 2: Obrdc¢ kierownice. Jezeli mocno obrocisz kierownice lub zatrzymasz jej obrot,
wowczas wbudowany czujnik rozpozna, ze przejmujesz kontrole. System kierowania zostanie
dezaktywowany.
Mozliwos¢ 3: Przy TRACK-Leader AUTO Iso w niektérych modelach pojazdéw dodatkowo za
pomocg przycisku aktywacyjnego w pojezdzie lub za pomoca zarzadzania uwrociem.
Przestrzegaj instrukcji obstugi pojazdu.

= W obszarze licznika na ekranie roboczym zauwazysz, ze symbol zostat zastgpiony

przez:

Precyzyjna regulacja systemu kierowania

System kierowania zostat juz skalibrowany, dlatego tez funkcjonuje on bezproblemowo we
wszystkich sytuacjach. Moze si¢ jednak zdarzy¢, ze szczegéine okolicznosci wymagajg dopasowania
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Instrukcja

76

warto$ci. Na przyktad przy szczegélnych warunkach pola, urzadzeniach nabudowanych, predkosci
jazdy itd.

Wykluczanie przyczyn
Jezeli system nie kieruje w zadowalajacy sposob:
1. Sprawdz jako$¢ sygnatu GNSS.
2. Upewnij sie, ze odbiornik jest zainstalowany we wiasciwym miejscu.

3. Upewnij sie, ze zapisate$ prawidtowy profil pojazdu w NAV-900.

Precyzyjna regulacja
Jezeli wykluczyte$ inne przyczyny, mozesz przeprowadzi¢ precyzyjng regulacje systemu kierowania.

Po przeprowadzeniu kalibracji przy kazdym parametrze pojawia sie optymalna wartos¢ dla
wybranego pojazdu bez urzadzenia zawieszanego. Mozesz dopasowa¢ wartosci do aktualnych
warunkéw pola i urzadzenia zawieszanego zwiekszajac lub redukujac stopniowo parametry.

WSKAZOWKA

Nagly, silny skret pojazdu

Wszystkie zmiany parametrow sg przejmowane od razu, bez ponownego uruchomienia.

Jezeli dokonasz znacznego zwigkszenia warto$ci parametrow, pojazd moze zareagowac silnym
skretem w bok.

o Zwiekszaj wartosci w matych krokach.

Aby zobaczy¢ parametry:
1. Otworz aplikacje TRACK-Leader.
2. Upewnij sie, ze aktywowany jest profil pojazdu [— 109] pasujacy do pojazdu.

3. Zacznij nowa nawigacie.

4. Na ekranie roboczym dotknij symbolu

Klasyczne przychwytywanie linii

Jesli parametry sg aktywne, domyslnie pojawiajq sie tylko parametry ,Przechwytywanie linii* i
,Reakcja kierowania"“.

Jesdli parametry sg dezaktywowane, jednocze$nie wigcza sie tryb OnSwath. Pojawiajg sie parametry
Przechwytywanie linii“, ,Kat skretu®, ,Predkos$¢ obrotowa“, ,Kat najazdu“ i ,Reakcja kierowania“.

Ten parametr jest widoczny tylko wtedy, gdy aktywna jest licencja ,Autopilot” lub ,CAN Based
Autopilot”. Jesli korzystasz z licencji EZ-Pilot Pro, tryb OnSwath jest zawsze aktywowany
automatycznie. Parametry sq wtedy réwniez niewidoczne.

Przychwytywanie linii

Za pomocg tego parametru mozesz ustawi¢, jak szybko system ma kierowac sie w kierunku nowo
wytyczonej linii prowadzacej.
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System kierowania TRACK-Leader AUTO
TRACK-Leader AUTO z NAV-900

Celem ustawienia musi by¢ przyjecie przez pojazd najkrétszej drogi, bez koniecznosci ostrego lub
nagtego, mocnego kierowania.

Kat skretu
Ten parametr okresla maksymalny kat skretu, ktéry mozna wykorzysta¢ do przechwytywania linii.

Odpowiednie wartosci minimalne i maksymalne zalezg od profilu pojazdu.

Predkos$¢ obrotowa
Ten parametr wskazuje predko$¢, z jakq pracuje mechanizm kierowniczy.

Odpowiednie warto$ci minimalne i maksymalne zalezg od profilu pojazdu.

Kat najazdu

Ten parametr okre$la kat wzgledem linii prowadzacej, od ktérego mozna aktywowaé system
kierowania.

Odpowiednie wartoci minimalne i maksymalne zaleza od licencji uzywanej w NAV-900.

Proporcjonalna regulacja kierowania
Za pomoca tego parametru mozesz wptyna¢ na stopien agresywnosci reakcji silnika kierownicy.

Ten parametr jest istotny tylko wtedy, gdy uzywasz silnika kierownicy EZ-Pilot Pro.

V18.20201207
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Podstawowe wskazéwki bezpieczenistwa

10 System kierowania TRACK-Leader TOP

10.1 Podstawowe wskazowki bezpieczenstwa

Podczas stosowania systemu kierowania nalezy zawsze przestrzegac nastepujacych wskazéwek
bezpieczenstwa:

= Jako kierowca jeste$ odpowiedzialny za bezpieczne uzywanie systemu kierowania. System ten
nie zastepuje kierowcy. Aby unikngé wypadkdw Smiertelnych lub niebezpiecznych obrazen
spowodowanych przez toczacy sie pojazd, nigdy nie opuszczaj siedzenia kierowcy, gdy system
kierowania jest wigczony.

= System kierowania nie potrafi objezdzaé¢ przeszkdd. Kierowca musi stale obserwowac
pokonywany dystans i przejmowac reczne kierowanie, gdy tylko konieczne jest objechanie
przeszkody.

= System kierowania NIE kontroluje predko$ci pojazdu. Kierowca musi zawsze samodzielnie
regulowac predko$¢ jazdy, tak, aby pracowac z bezpieczng predkoscia oraz aby nie straci¢
panowania nad pojazdem lub aby nie doszto do dachowania pojazdu.

= System kierowania przejmuje kontrole nad kierowaniem pojazdu, jezeli zostanie on aktywowany
przy testowaniu, kalibracii i pracy. Jezeli system jest aktywny, sterowane czesci pojazdu (kota,
osie, punkty przegiecia) moga zachowywac sie w nieprzewidziany sposob. Przed aktywacjg
systemu kierowania upewnij sie, ze w poblizu pojazdu nie znajdujg si¢ zadne osoby ani
przeszkody. W ten sposéb unikniesz $mierci, obrazen oraz uszkodzen mienia.

= System kierowania nie moze by¢ uzywany na drogach publicznych lub w innych publicznych
obszarach. Przed wyjazdem na droge lub obszar publiczny upewnij sie, ze system kierowania
jest wytaczony.

10.2 Podstawy obstugi

/\ OSTRZEZENIE

o Przed uruchomieniem systemu przeczytaj uwaznie instrukcje obstugi "PSR ISO TOP". Zwrdé
uwage zwlaszcza na wskazowki bezpieczenstwa.

o Badz zawsze bardzo ostrozny i uwazny, kiedy korzystasz z automatycznego kierowania.

o Dezaktywuj automatyczne kierowanie, jezeli ktokolwiek zblizy si¢ do maszyny na odlegto$¢
mniejsza_niz 50 metrow.

Symbol Funkcja Reakcja w razie dotkniecia
symbolu
Automatyczne kierowanie nie jest mozliwe. Brak reakgji

Mozliwe sg nastepujace przyczyny:

= Nie podtgczono zadnego komputera
roboczego automatycznego kierowania. W
tym przypadku symbol jest szary.

= Komputer roboczy automatycznego
kierowania zablokowat te funkcje ze wzgledu
na komunikat o btedzie.

= Brak wytyczonej linii prowadzace;.
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Obowigzki kierowcy

Symbol Funkcja Reakcja w razie dotkniecia
symbolu

Zmiana trybu pracy automatycznego kierowania | W obszarze licznika
widoczny jest aktualny
status:

- Automatyczne
kierowanie jest aktywne

- Automatyczne
kierowanie jest
dezaktywowane.

Kieruje pojazd na lewo.

Kieruje pojazd na prawo.

10.3 Obowiazki kierowcy

Kierowca ma podczas jazdy z systemem automatycznego kierowania nastepujace obowigzki:
= Kierowca musi zwraca¢ uwage na bezpieczefstwo. Automatyczne kierowanie jest $lepe. Nie
potrafi rozpoznac, czy ktos lub co$ zbliza sie do maszyny. Nie potrafi ani hamowaé ani omija¢
przeszkod.
= Kierowca musi hamowac i przyspieszac.
= Kierowca musi sam zawracac.

10.4 Aktywowanie i dezaktywowanie automatycznego kierowania

/\ OSTRZEZENIE

Ryzyko wypadku drogowego
Przy wigczonym automatycznym kierowaniu pojazd moze zboczy¢ z jezdni i spowodowa¢ wypadek.
Ludzie moga zging¢ lub odnie$¢ obrazenia.

o Wylacz automatyczne kierowanie zanim wjedziesz na jezdnie.

o Odsun silnik kierujacy od kierownicy.

W nastepujacych przypadkach system automatycznego kierowania nie dziata:
= W trybie prowadzenia "Okrag"
= Jesli aktywowane sg linie prowadzenia w poprzeczniaku.

W tych sytuacjach musisz kierowaé recznie.
Instrukcja Tak aktywujesz automatyczne kierowanie:
M Skonfigurowate$ komputer roboczy automatycznego kierowania.
M Wytyczyte$ linie prowadzaca A-B.

M Ustawite$ pojazd na $ciezce, a na ekranie jedna z linii prowadzacych jest aktywowana.
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Przesuwanie linii prowadzacych

M Automatyczne kierowanie jest dezaktywowane. Na ekranie roboczym pojawia sie symbol

1. Przesun silnik kierujacy do kierownicy. (Tylko w systemach z silnikiem kierujacym.)

2. Dotknij symbolu:

= Symbol zostanie zastgpiony nastepujacym symbolem
= Automatyczne kierowanie jest aktywne.

3. Jezeli uruchomisz pojazd, silnik kierujacy bedzie nim kierowat, tak aby poruszat sie wzdtuz linii
prowadzacej.

Instrukcja Dezaktywacja automatycznego kierowania odbywa sie w nastepujacy sposéb:

1. Dotknij symbolu
=> Na ekranie roboczym pojawia si¢ nastepujacy symbol:

= Automatyczne kierowanie zostanie dezaktywowane.

10.5 Przesuwanie linii prowadzacych
Automatyczne kierowanie kieruje pojazdem wzdtuz aktywowanej linii prowadzace;.

Jezeli dryf sygnatu GPS doprowadzit do przesunigcia linii prowadzacych, mozesz recznie przesunaé
linie na twoja pozycje.

Masz dwie mozliwosci:
= Mozesz przesung¢ linie na czas trwania jednego przejazdu. Po zawrdceniu linia wrdci na
wczesniejsza pozycje.
= Mozesz przesungg linie na state.

Instrukcja Tak przesuniesz linie na czas trwania jednego przejazdu:

M Automatyczne kierowanie jest aktywne.

jelo)e]
1. Na ekranie roboczym dotknij symbolu:

= Pojawig sie nowe symbole funkcji.

2. Dotknij symbolu lub w celu kierowania pojazdem.
= Pod nagtéwkiem pojawia si¢ informacja o tym, jak daleko i w jakim kierunku przesunieta
zostaje Sciezka. Przyktadowo ">4cm" oznacza, ze pojazd zostat poprowadzony cztery
centymetry od prawej linii prowadzacej.
= Pojazd porusza sie réwnolegle do linii prowadzacej, az aktywowana zostanie inna linia
prowadzaca.

Instrukcja Tak przesuniesz linie na stafe:

Zobacz rozdziat: Przesuwanie linii prowadzacych [— 43]

10.6 Zawracanie

Podczas manewru zawracania kierowca musi sam przejaé kierownice i zawrdcic.
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Precyzyjna regulacja systemu kierowania

Tak zawrdcisz pojazd, jesli automatyczne kierowanie jest wigczone:

1. - Dezaktywuj automatyczne kierowanie.

=> Na ekranie roboczym pojawia sie symbol . Automatyczne kierowanie jest
dezaktywowane.

2. Przejmij kontrole i dokonaj samodzielnego zawrdcenia.
= Nastepna linia prowadzaca zostanie aktywowana dopiero wtedy, kiedy kat miedzy nig a
pojazdem bedzie mniejszy niz ustawiony parametr "Kat skretu".

3. - Aktywuj automatyczne kierowanie, gdy tylko aktywowana zostanie nastepna linia
prowadzaca.

Precyzyjna regulacja systemu kierowania

System kierowania zostat juz skalibrowany, dlatego tez funkcjonuje on bezproblemowo we
wszystkich sytuacjach. Moze si¢ jednak zdarzy¢, ze szczegdine okolicznosci wymagajg dopasowania
warto$ci. Na przyktad przy szczegélnych warunkach pola, urzadzeniach nabudowanych, predkosci
jazdy itd.

Wykluczanie przyczyn
Jezeli system nie kieruje w zadowalajacy sposob:
1. Sprawdz jako$¢ sygnatu GPS.

2. Upewnij sie, ze komputer kierowania jest stabilny oraz przymocowany do przewidzianego do
tego celu uchwytu.

3. Upewnij sie, ze odbiornik GPS jest zamocowany w przewidzianym do tego celu migjscu.

4. Upewnij sig, ze wybrate$ prawidtowy profil pojazdu i profil maszyny.

Precyzyjna regulacja

Jezeli wykluczyte$ inne przyczyny, mozesz przeprowadzi¢ precyzyjng regulacje systemu kierowania.

WSKAZOWKA

Nagty, silny skret pojazdu

Wszystkie zmiany parametréw sg przejmowane od razu, bez ponownego uruchomienia.

Jezeli dokonasz znacznego zwigkszenia warto$ci parametréw, pojazd moze zareagowac silnym
skretem w bok.

o Zwiekszaj warto$ci w matych krokach.

W celu zobaczenia parametrow:

=N

. Wiacz komputer kierowania.

2. Otworz aplikacje TRACK-Leader.

3. Upewnij sie, ze aktywny jest Profil pojazdu pasujacy do pojazdu.
4

. Zacznij nowg nawigacje.
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System kierowania TRACK-Leader TOP

Precyzyjna regulacja systemu kierowania

5. Na ekranie roboczym dotknij symbolu

Szybkos¢ reakcji

Szybkos¢ reakcji automatycznego kierowania. Im wyzsza warto$¢ parametru, tym szybsze i
mocniejsze kierowanie.

Celem tego ustawienia jest taka konfiguracja, aby pojazd wystarczajaco szybko odnajdywat Sciezke,
a przy tym kierowanie odbywato si¢ w sposdb spokojny.

Przykfady réznych szybkosci reakcji
@ System reaguje za wolno @ System reaguje za szybko

Mozesz dopasowacé tg warto$¢ do warunkdw na polu przed praca;
= Jezeli ziemia jest mokra i utrudnia kierowanie, zwigksz wartos¢.
= Jezeli ziemia jest sucha, a kierowanie tatwe, zmniejsz warto$c¢.
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Wiaczanie $ciezek technologicznych z TRAMLINE-Management
Aktywowanie TRAMLINE-Management

11 Wiaczanie sciezek technologicznych z TRAMLINE-Management

11.1 Aktywowanie TRAMLINE-Management

Instrukcja Aby aktywowa¢ TRAMLINE-Management, nalezy wykonaé nastepujace czynnosci:

M Licencja ,TRAMLINE-Management” jest aktywna.

1. Podtacz komputer roboczy ISOBUS do ISOBUS, ktory obstuguje TRAMLINE-Management.
Upewnij sig, ze podtaczony komputer roboczy jest prawidtowo skonfigurowany.

Zacznij nawigacje. [— 25]

> o bd

Upewnij sig, Ze utworzono juz linie prowadzace. Jezeli brak jest linii, utwérz linie prowadzace.
[— 38]

5. Wybierz, czy chcesz pracowaé w automatycznym lub recznym trybie pracy. [— 57]
= TRAMLINE-Management jest aktywowany.

= Tam, gdzie utworzysz $ciezke technologiczng, pojawi sie na terminalu z6tta linia:

11.2 Zmienianie trybu pracy TRAMLINE-Management

Jezeli TRAMLINE-Management jest aktywny, masz do wyboru prace w dwéch trybach:
= Tryb automatyczny
W trybie automatycznym zaktadanie $ciezek technologicznych odbywa sie automatycznie przez
system.
= Trybreczny
W trybie recznym trzeba recznie wiaczaé i wytaczaé zaktadanie Sciezki technologiczne;.

Symbol Znaczenie
funkciji

Przefgczanie pomigdzy trybem recznym a trybem automatycznym

Na ekranie roboczym widac, ktéry tryb jest aktywny:

Symbol |Znaczenie

Tryb automatyczny jest aktywny.

Tryb reczny jest aktywny.
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Przesuwanie $ciezek technologicznych na inny przejazd

11.3

Instrukcja

11.4

84

Symbol |Znaczenie

TRAMLINE-Management nie moze by¢ aktywowany, jezeli brak jest linii prowadzacych.

Przesuwanie Sciezek technologicznych na inny przejazd
Jezeli zaktadasz Sciezki technologiczne w trybie automatycznym, sg one przez TRAMLINE-
Management przesytane do maszyny.

Jezeli aktualny numer przejazdu nie zgadza sie z wybranym przejazdem, nalezy dopasowac go

recznie.

Btedne $ciezki technologiczne przy nieprawidtowym kierunku jazdy
Jezeli podczas pracy przejezdzasz przeciwnie do wyznaczonego kierunku jazdy rytmu $ciezek
technologicznych, Sciezki technologiczne na polu zostang btednie utworzone.

o Zawsze zwracaj uwage na wyznaczony kierunek jazdy rytmu $ciezek technologicznych.

M Tryb automatyczny TRAMLINE-Management jest aktywny.
M Podtaczony komputer roboczy ISOBUS jest prawidtowo podtaczony i skonfigurowany.

1. - zwieksz aktualny numer przejazdu. /

- zmniejsz aktualny numer przejazdu.

= Numer przejazdu zmienia sig.

Inwersja linii AB dla $ciezek technologicznych

Aby Sciezki technologiczne zostaty zatozone w prawidiowych przejazdach, musisz sprawdzi¢, czy w
TRACK-Leader zatozona linia prowadzaca zgadza sie z kierunkiem jazdy w pozycji AB.

W zalezno$ci od tego, czy rozpoczynasz prace przy lewej lub prawej krawedzi pola, moze okazac si¢
konieczna inwersja linii AB dla zatoZzenia $ciezek technologicznych.

Przyktad 1: Kierunek jazdy zgadza sie z utworzona linig AB. Sciezki technologiczne zostajg zatozone
w prawidtowych przejazdach.
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Obliczanie $ciezek technologicznych

Przyktad 2: Kierunek jazdy nie zgadza sie z utworzona linia AB. Sciezki technologiczne zostajg
zatozone w nieprawidtowych przejazdach. Musisz dokona¢ inwersji linii AB.

Instrukcja Inwersja linii AB dla zaktadania Sciezek technologicznych:

M Wyswietlona linia AB nie zgadza sie z kierunkiem jazdy.

1. — dokonaj inwersji linii AB.
= Linia AB zostaje inwertowana.

= Kierunek jazdy zgadza si¢ teraz z utworzong linig AB.

= Sciezki technologiczne zostaja teraz zatozone w prawidtowych przejazdach.

11.5 Obliczanie $ciezek technologicznych

Mozesz zapisa¢ $ciezki technologiczne, aby podczas pozniejszego edytowania ponownie je
zastosowac z inng maszyna (np. opryskiwacz).

Instrukcja M Podczas nawigacji zatozyte$ $ciezki technologiczne.

1. — otwodrz z poziomu nawigacji ekran ,Ustawienia nawigacji”.
= Pojawia si¢ ekran ,Ustawienia nawigacji’.

2. Dotknij parametru ,Oblicz $ciezki technologiczne”.
=> Nastepuje obliczenie zatozonych Sciezek technologicznych dla innych maszyn.
= Jezeli chcesz ponownie usunag¢ obliczone $ciezki technologiczne, dotknij ,Usur zapis
$ciezki technologicznej”.
= Terminal zapisuje obliczone $ciezki technologiczne dla podanego pola.

= Jezeli zakoriczysz dane zlecenie za pomocg aplikacji ISOBUS-TC, Sciezki technologiczne sg
zapisywane automatycznie.

= Zapisane $ciezki technologiczne mozesz ponownie otworzy¢ za pomocg danego pola.
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Ekran "Pamig¢"

12 Pamigé

Za kazdym razem, gdy pracujesz w polu, powstaje bardzo duzo danych. Dane te noszg miano "Dane
pola". Dane pola muszg zosta¢ zapisane, aby$ mogt z nich korzystaé w przyszto$ci.

Rodzaje danych Do danych pola nalezg nastepujace informacje:
= Granice pola
= Punkt odniesienia
= Linie prowadzace
= Powierzchnia obrobiona
= Pozycje przeszkad

Formaty Terminal zapisuje dane pola w dwdch formatach jednocze$nie:
= Format ngstore — jest to format danych wtasciwy dla terminalu. Format ten jest standardowo
uzywany i zawiera on wszystkie dane pola.

— Format ngstore dla terminali z przyciskami rdzni sig od formatu ngstore dla terminali z
ekranem dotykowym. Wymiana danych miedzy terminalem z przyciskami a terminalem z
ekranem dotykowym nie jest mozliwa. Opis sposobu ominiecia tego ograniczenia
znajdziesz w nastgpujacym rozdziale: Wymiana danych miedzy terminalami z ekranem
dotykowym a terminalami z przyciskami bocznymi [— 89]

— Pliki znajdujq sie w katalogu ,ngstore”.

— Na komputerze dane ngstore mozna otworzy¢ wytgcznie za pomocg aplikacji TRACK-Guide
Desktop. [— 90]

= Format SHP lub format KML - sg to standardowe formaty, obstugiwane przez wiele programoéw
GIS.

— Pliki znajdujg sie w katalogu ,SHP”.
— Opis otwierania plikow w formacie SHP znajduje sie w rozdziale ISOBUS-TC instrukcji

obstugi terminalu.

Nosnik danych Dane ngstore sg zapisywane na karcie SD. W celu ich przeniesienia na no$nik danych USB musisz
skorzysta¢ z funkcji Import/Eksport [— 88]. Pliki SHP i KML sg podczas eksportu zapisywane w
katalogu ,SHP” na no$niku danych USB.

ISOBUS-TC Jezeli wykonujesz zlecenie za pomocg aplikacji ISOBUS-TC, nie musisz wéwczas zapisywa¢ danych
pola w TRACK-Leader. Dane te sg automatycznie zapisywane wraz ze zleceniem w pliku
Taskdata.xml.

12.1 Ekran "Pamie¢"

Informacje na ekranie "Pamigc"”
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Instrukcja
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@ Nazwa tadowanego zapisu

Pamieé

Zapisywanie danych pola

Nieobrobiona powierzchnia

@ ®

@ Granica pola Liczniki:
Nieobrobiona powierzchnia / Powierzchnia
catkowita
Przejazdy @ Punkt odniesienia

Powierzchnie, ktdre zostaty obrobione.

Symbole funkcji na ekranie ,,Pamie¢”

Symbol funkcji Funkcja

Usuwa najazdy w otwartym zapisie.

Usuwa otwarty zapis.

Zapisuje otwarty zapis w katalogu ,ngstore”. Miejsce zapisywania: karta
SD.

Jezeli no$nik danych USB jest podigczony, podczas zapisywania
nastepuje réwniez zapis danych pola jako plikéw shape w katalogu SHP.

taduje zapisany zapis z katalogu ,ngstore”. Miejsce zapisywania: karta
SD

Synchronizacja danych miedzy no$nikiem danych USB a kartg SD.

Jezeli podtaczony komputer roboczy ISOBUS pracuje z kilkoma
szerokosciami roboczymi, przycisk ten stuzy wowczas do zmiany widoku
miedzy wynikami pracy obydwu szerokoci roboczych.

Zapisywanie danych pola

1.

2

w

=N

Na ekranie startowym aplikacji TRACK-Leader dotknij symbolu ,Pamie¢”.

. W16z nosnik danych USB do terminalu. Pliki zostajg bezposrednio zapisane na no$niku danych
USB.

. Dotknij symbolu
=> Pojawia sie klawiatura.

. Wprowadz, pod jaka nazwag majg by¢ zapisane dane pola.

— potwierdz.
= Dane sg zapisywane na karcie SD.
= Pole znika z ekranu.

. Jezeli chcesz je obrabia¢, musisz wezyta jego dane.
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Pamieé

tadowanie danych pola

Instrukcja

12.4

88

Pliki SHP

Podczas zapisywania tadowane pole jest konwertowane do formatu SHP. Pliki zostajg zapisane na
no$niku danych USB w katalogu ,SHP”.

Podczas konwertowania do formatu SHP tworzone sg pliki z danymi pola. Terminal dotacza
odpowiednie rozszerzenie z nazwa;
= _boundary = Plik z granicg pola.
= _obstacles = Plik z punktami przeszkaéd.
= _workareas = Plik z powierzchniami opracowywanymi. Powierzchnie opracowywane mozna
skonwertowa¢ wytacznie do formatu SHP. Nie mozna ich jednakze ponownie otworzy¢.
= _condensedworkareas = W tym pliku catkowita powierzchnia obrobiona jest dzielona na strefy.
Jezeli terminal pracowat z jednym komputerem roboczym ISOBUS, wéwczas dla kazdej strefy
zapisywana jest stosowana warto$¢ zadana. Tego rodzaju danych mozesz uzy¢ do stworzenia
za pomocg programu GIS mapy aplikacji wykonanej. Mape te mozesz zamieni¢ na mape
aplikacyjna.
= _guidancepath = Plik z liniami prowadzacymi.
_headland = Powierzchnia uwrocia.

tadowanie danych pola

1. Na ekranie startowym aplikacji TRACK-Leader dotknij symbolu "Pamig¢".

2. Dotknij symbolu
= Pojawia si¢ ekran "tadowanie".
= Widoczna jest lista z zapisami, ktdre zapisate$ w katalogu "ngstore". Pod kazdg nazwg,
widoczna jest odlegto$¢ od Twojej obecnej pozycji.

3. Dotknij symbolu w celu alfabetycznego uporzadkowania plikéw lub symbolu w
celu uporzadkowania plikéw wedtug ich odlegtosci do Twojej pozycji.
= Lista jest porzadkowana.

4. Dotknij nazwy zapisu, ktory chcesz zatadowac.

Zatadowane pole zawiera wszystkie dane pola, ktore powstaty podczas ostatniej pracy. Jezeli chcesz
kontynuowa¢ prace, mozesz pozostawi¢ wszystkie dane w takim stanie, w jakim sa. Mozesz
jednakze usungé takze tylko niektdre z wySwietlonych danych: na przyktad przejazdy, granice pola
lub linie prowadzace.

Tutaj znajdziesz informacje na temat usuwania danych pola:
* Przejazdy [— 90];
= Granica pola [— 36];
= Linie prowadzace [— 43]

Synchronizacja danych ngstore

W celu wymiany danych zapisanych za pomocg TRACK-Leader migdzy kartg SD a komputerem PC
lub innym terminalem Miiller-Elektronik z ekranem dotykowym mozesz zsynchronizowa¢ no$nik
danych.

Podczas synchronizacii tresci bazy danych ngstore sg porownywane i synchronizowane na obydwu
nosnikach danych. Po zakonficzeniu synchronizacji dane na obydwu no$nikach danych sg aktualne.
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Pamieé

Wymiana danych miedzy terminalami z ekranem dotykowym a terminalami z przyciskami bocznymi

Formaty danych na terminalach z ekranem dotykowym i terminalach z przyciskami nie sg
kompatybilne
Pliki z katalogu ngstore mozesz zamienia¢ wytacznie miedzy terminalami tego samego rodzaju.

Synchronizacja no$nika danych:

1. Na ekranie startowym aplikacji TRACK-Leader dotknij symbolu ,Pamig¢”.

2. Dotknij symbolu
= Pojawia si¢ nastepujacy komunikat: ,Czy dokona¢ synchronizacji danych miedzy nosnikiem
danych USB a kartg SD? Moze to trwa¢ do dwéch minut.”

3. Potwierdz w celu zsynchronizowania no$nikéw danych.

Wymiana danych miedzy terminalami z ekranem dotykowym a
terminalami z przyciskami bocznymi

Jezeli dane pola sg przesytane z terminalu z przyciskami bocznymi (np.: TRACK-Guide Il) na
terminal z ekranem dotykowym (lub odwrotnie), nalezy przestrzega¢ ponizszych wytycznych:
= Dane z katalogu ,ngstore” nie sg kompatybilne z obydwoma rodzajami terminali. Pliki ngstore z
terminalu z przyciskami bocznymi nie moga by¢ bezposrednio otwierane na terminalu z ekranem
dotykowym.
= Mozesz jednakze skonwertowa¢ granice pola, linie prowadzace i przeszkody, ktére sg zapisane
na terminalu, do formatu SHP oraz nastepnie otworzy¢ je za pomocg innego terminalu. W tym
celu nalezy uzy¢ aplikacji ,JISOBUS-TC". Instrukcje znajdziesz w instrukcji obstugi terminalu.

Przenoszenie danych pola z terminalu z przyciskami bocznymi odbywa sie w nastepujacy sposéb:

1. Na terminalu z przyciskami bocznymi otwérz w TRACK-Leader ekran ,Pamieé”.
2, :] — zataduj zapis do pola, ktérego dane chcesz przenie$é.

3. :] — nacisnij. (W przypadku wczesniejszych wersji oprogramowania proces moze
przebiega¢ w inny sposab.)
= Dane pola sg konwertowane do kilku formatéw (*.shp, *.kml) i zapisywane w katalogu ,SHP”
na no$niku danych USB.

Powtérz ten proces dla wszystkich pdl, ktorych dane chcesz przenies¢.
W6z nosnik danych USB do terminalu z ekranem dotykowym.

Otworz aplikacje ISOBUS-TC.

Dotknij opciji ,Pola”.

© N o o M

Utwérz dla kazdego pola rekord danych. Nastepnie dla kazdego pola mozesz zatadowac kilka
danych pola. Wiecej informacji znajdziesz w instrukcji obstugi terminalu.

Przenoszenie danych pola z terminalu z ekranem dotykowym odbywa sie w nastepujacy sposéb:

1. Na terminalu z ekranem dotykowym otworz w TRACK-Leader ekran ,Pamiec’.

2. — zafaduj zapis do pola, ktérego dane chcesz przeniesé.
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Usuwanie pola z pamieci tymczasowej

12.6

Instrukcja

12.7

90

3. W1z nosnik danych USB do terminalu. Pliki zostajg bezposrednio zapisane na no$niku danych
USB.

Dotknij symbolu

Powtérz ten proces dla wszystkich pdl, ktorych dane chcesz przenie$¢.
Wt6Z nosnik danych USB do terminalu z przyciskami bocznymi.
Otworz aplikacje ISOBUS-TC.

Dotknij opciji ,Pola”.

© © N oo o &

Utwérz dla kazdego pola rekord danych. Nastepnie dla kazdego pola mozesz zatadowac kilka
danych pola. Wiecej informacji znajdziesz w instrukcji obstugi terminalu.

W ten sposdb mozesz przenies¢ takze dane z terminalu z ekranem dotykowym na terminal z
przyciskami.

Usuwanie pola z pamieci tymczasowej

Podczas odrzucania danych pola wszystkie informacje z pamieci tymczasowej terminalu sg usuwane.

Musisz usuna¢ dane pola z pamieci tymczasowej, jesli obrobites pole i chcesz zaczaé prace na
nowym polu.

Utrata danych
Dane, ktore usuniesz z pamieci tymczasowej, nie mozna odzyskac.

o Zapisuj wszystkie wazne dane, zanim usuniesz je z pamigci tymczasowej.

1. Na ekranie startowym aplikacji TRACK-Leader dotknij symbolu "Pamie¢".
= Jezeli zadne pole nie jest zatadowane, nie musisz niczego usuwac.
= Jezeli pole jest zatadowane, musisz sprawdzi¢, czy chcesz usungé cate pole, czy tez tylko
0znaczenia pracy.

2. Dotknij symbolu , jezeli chcesz usunac zielone oznaczenia pracy w celu obrobienia na
nowo tego pola z granicg pola.
= Oznaczenia pracy zostajq odrzucone, granica pola zostaje zachowana.

3. Dotknij opcii , jezeli chcesz usung¢ zapis w celu obrobienia nowego pola.
= Dane aktualnie tadowanego pola zostajg usunigte.

Wspotpraca z TRACK-Guide Desktop

TRACK-Guide Desktop jest darmowym programem na komputer.
Mozesz przy jego pomocy:

= Oglada¢ wyniki pracy

= Drukowa¢ raporty dla klienta

= Dokumentowac prace

V18.20201207 30302432a-02-PL



Pamieé

Wspétpraca z TRACK-Guide Desktop

Okno programu

Raport

Mozesz $ciggnaé TRACK-Guide Desktop w dziale ,Pobierz” na ponizszej stronie: hitp://www.mueller-
elektronik.de/produkte/track-guide-desktop/

Tam znajdziesz réwniez link do instrukcji obstugi.
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Konfiguracja

Wspotpraca z TRACK-Guide Desktop

13 Konfiguracja

W tym rozdziale znajdziesz wyjasnienie wszystkich parametréw jakie musisz skonfigurowac.

Wszystkie parametry potrzebne do konfiguracji znajdujq sie na ekranie ,Ustawienia”. Sg one
pogrupowane w nastepujacy sposéb:
= QOgolne — parametry majace wptyw na prace przy kazdym module TRACK-Leader.
= TRACK-Leader — parametry do skonfigurowania jazdy réwnolegtej. Dotyczg one zatem

wszystkich modutéw.

= SECTION-Control — ustawienia komputera roboczego do skonfigurowania automatycznego

sterowania sekcjami.

= TRACK-Leader TOP — parametry do konfiguracji systemu kierowania TRACK-Leader TOP.
= TRACK-Leader AUTO - parametry do konfiguracji automatycznego kierowania TRACK-Leader

AUTO.

= Demo - film demonstrujacy prace aplikacji.

Liczba pojawiajacych sie grup parametréw zalezy od tego, jakie moduty aktywujesz w menu

,0golne”.

To musisz skonfigurowaé

Modut

Rozdziat

TRACK-Leader

Ustawienia og6lne [— 93]

Konfiguracja TRACK-Leader [— 94]

SECTION-Control

Ustawienia ogoine [— 93]
Konfiguracja TRACK-Leader [— 94]
Konfigurowanie SECTION-Control [— 95]

TRACK-Leader TOP

Ustawienia ogoine [— 93]
Konfiguracja TRACK-Leader [— 94]
Konfiguracja TRACK-Leader TOP [— 109]

TRACK-Leader AUTO

Ustawienia ogoine [— 93]
Konfiguracja TRACK-Leader [— 94]
Konfiguracja TRACK-Leader AUTO® [— 109]

Symbole dla konfiguracji

Symbol Znaczenie
@ Tak
@ Nie
Instrukcja Tak otworzysz ekran konfiguracii:
1. - Otwérz aplikacje TRACK-Leader.

2. Dotknij opcji "Ustawienia”.

92
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Konfiguracja

Ustawienia ogolne

=> Pojawia sie ekran "Ustawienia".

3. Dotknij okienka w celu skonfigurowania aplikacii.

Ustawienia ogélne

W menu "Ogdlne" mozesz skonfigurowaé wyglad ekranu i wigczy¢ wybrane funkcje.

TRACK-Leader AUTO

Za pomocg, tego parametru mozesz aktywowac i dezaktywowac obstuge wszystkich wariantow
systemow kierowania TRACK-Leader AUTO.

TRACK-Leader TOP

Tym parametrem mozesz aktywowa¢ obstuge automatycznego kierowania TRACK-Leader TOP firmy
Reichhardt.

Mozliwe wartoSci:
= "Tak"
Aktywowanie automatycznego kierowania
= "Nie"
Dezaktywowanie automatycznego kierowania

TRAMLINE-Management

Za pomoca tego parametru mozesz aktywowaé obstuge sterowania uktadem zakfadania $ciezek
technologicznych TRAMLINE-Management.

Rozpoznanie kierunku jazdy

Parametr ten aktywuje lub dezaktywuje automatyczne rozpoznanie kierunku jazdy. Patrz:
Rozpoznanie kierunku jazdy [— 28].

W ponizszych przypadkach parametr jest szary i nie mozna go zmienic:
= Jezeli podigczony jest system kierowania TRACK-Leader AUTO lub TRACK-Leader TOP.
= Jezeli odbierany jest sygnat kierunku jazdy od ciggnika ISOBUS.

Zaznaczanie selektywne

Za pomocg tego parametru mozesz ustali€, czy przy dezaktywacji jednej z wewnetrznych sekcii
nieobrobiona powierzchnia ma by¢ na ekranie oznaczona zielonym kolorem jako obrobiona. Funkcja
ta znajduje zastosowanie tylko dla przypadkdw, w ktorych zewnetrzne sekcje sg opryskiwane,
podczas gdy wewnetrzne sekcje sq dezaktywowane. Jezeli sekcje sg przetaczane z zewnatrz do
wewnatrz, parametr ten nie jest brany pod uwage. Przez to sterowanie sekcjami w powierzchniach
klinowych jest przedstawiane realistycznie.

Strona lewa: powierzchnia za dezaktywowanymi sekcjami jest zaznaczona na zielono.
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Mozliwe wartosci:

= JTak’
Jezeli jedna z wewnetrznych sekgji jest dezaktywowana, powierzchnia za nig nie jest
zaznaczona na zielono.

= Nie”
Powierzchnia za wewnetrznymi sekcjami jest zaznaczona na zielono, niezaleznie od tego, czy
sg one opryskiwane czy tez nie.
Wykorzystaj te funkcje na przyktad do ochrony roslin w uprawach redlinowych. Dzieki temu
opryskiwacz podczas zawracania w uwrociu nie jest zbednie aktywowany.

Sygnat ostrzegawczy

Parametr ten decyduje o tym, czy w poblizy granicy pola i zaznaczonych przeszkod, ma zadzwiecze¢
sygnat ostrzegawczy.

Mozliwe wartosci:
- IlTakll
n "Nie"

Pokaz siatke
Pokazuje siatke na ekranie roboczym.

Odlegtos¢ pomigdzy liniami siatki rowna sie wprowadzonej szeroko$ci roboczej urzadzenia
rolniczego. Linie sg skierowane wedtug osi pdtnoc-potudnie i wschéd-zachod.

Wylacz sekcje podczas postoju

Aktywuj ten parametr, jesli chcesz, aby sekcje byly automatycznie wytaczane po osiggnieciu
predkosci 0,3 km/h lub mniejsze;j.

Konfiguracja TRACK-Leader

Czutosé
Ustawienie czutosci wskaznika kierunku.

Przy ilu centymetrach odchylenia od kursu ma zapali¢ sie czerwona dioda/czerwony symbol na
wskazniku kierunku?
= Warto$¢ domysina: 30cm
Warto$¢ ta oznacza, ze czuto$¢ wynosi 15 cm z kazdej strony linii.

Podglad

Parametr ten decyduje o tym, dla ilu metréw przed pojazdem obliczany jest podglad w gérnym pasku
wskaznika kierunku.
= Warto$¢ domys$ina: 8m
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Kat skretu

Za pomocq tego parametru mozesz ustawi¢, do jakiego kata system aktywuje linie prowadzaca.
Jezeli kat miedzy pojazdem a linig prowadzaca jest mniejszy od kata ustawionego, wowczas linia
prowadzaca jest aktywowana. Przy wyzszym kacie linia prowadzaca jest ignorowana.

Sposéb zachowania terminalu przy ustawionym kacie skretu 30°
@ Kat miedzy pojazdem a linig prowadzaca = @ Kat miedzy pojazdem a linig prowadzacg =
30° 60°
Linia prowadzaca jest aktywowana. Linia prowadzaca nie jest aktywowana.
@ Kat miedzy pojazdem a linig prowadzacq
mniejszy niz 30°
Linia prowadzaca jest aktywowana.

= Warto$¢ domyslna: 30 stopni.
= Warto$¢ dla TRACK-Leader TOP 85 stopni.
= Warto$¢ dla TRACK-Leader AUTO: 65 stopni
Jes$li uzywasz TRACK-Leader AUTO z NAV-900, kat skretu zalezy réwniez od uzytej licencji.

13.3 Konfigurowanie SECTION-Control

Na tym etapie konfiguracji musisz skonfigurowaé sterowanie sekcjami poprzez komputer roboczy
ISOBUS.
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Aplikacja rozpoznaje podtaczone komputery robocze po ich numerze ISO-ID i tworzy dla kazdego
komputera osobny profil. Dzigki temu moZzesz wprowadzi¢ zupetnie inne parametry dla rozsiewacza,
a inne dla opryskiwacza lub siewnika.

Instrukcja
1. - otworz aplikacje TRACK-Leader.

N

. Dotknij opciji ,Ustawienia”.

. Dotknij opcji ,SECTION-Control”.
= Pojawia si¢ lista z profilami wszystkich komputeréw roboczych ISOBUS, ktére kiedykolwiek
zostaty poditaczone do terminalu. Za kazdym razem, kiedy podtaczysz terminal do nowego
komputera roboczego ISOBUS, zostanie utworzony jego profil.
= Na tej licie pojawiajg sie takze wirtualne komputery robocze z aplikacii Virtual ECU.

w

4, Dotknij nazwy komputera roboczego ISOBUS, dla ktérego chcesz skonfigurowa¢ SECTION-
Control. Podtaczony komputer roboczy jest zaznaczony zielonym punktem.

5. — otwoérz liste parametrow.
= Wyswietlona zostaje lista ustawionych parametréw.

[=2]

. Zmien parametry. Na nastepnych stronach znajdziesz ich wyjasnienie.

1. — opcjonalnie mozesz takze usung¢ profile komputeréw roboczych.

Parametry dla SECTION-Control

Stopien nakfadania
Stopien naktadania przy obrébce powierzchni o ksztalcie klina.

Na zewnetrznych sekcjach ustawiony "Stopien naktadania" jest modyfikowany przez parametr
"Tolerancja naktadania".

Stopien naktadania 0% Stopien naktadania 50% Stopien naktadania 100%

Mozliwe wartosci:

= 0% - kazda z sekcji zostanie wigczona dopiero wtedy, gdy podczas wyjezdzania z powierzchni
obrobionej, catkowicie opusci tg powierzchnie. Podczas wjezdzania na powierzchnie obrobiong
sekcja zostanie wytaczona dopiero wtedy, gdy 1% szerokosci sekcji znajdzie sie nad
powierzchnig obrobiona.

= 50% - kazda z sekcji zostanie wigczona dopiero wtedy, gdy podczas wyjezdzania z powierzchni
obrobionej, opusci ta powierzchnig w potowie. Podczas wjezdzania na powierzchnig¢ obrobiong
sekcja zostanie wytaczona dopiero wtedy, gdy 50% szerokosci sekcji znajdzie si¢ nad
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powierzchnig obrobiong. Jezeli "Stopien naktadania” wynosi 50%, wtedy parametr "Tolerancja
nakfadania" nie ma wptywu na zachowanie si¢ opryskiwacza.

= 100% - kazda z sekcji zostanie wtaczona natychmiast, gdy podczas wyjezdzania z powierzchni
obrobionej, opusci tq powierzchnie w 1%. Podczas wjezdzania na powierzchnie obrobiong,
sekcja zostanie wylaczona dopiero wtedy, gdy 100% szerokosci sekcji znajdzie sie nad
powierzchnig obrobiona,

Tolerancja naktadania

Korzystaj z tego parametru aby zdefiniowa¢ dopuszczalne naktadki. Sekcje znajdujace sie na
zewnetrznych krancach zostang przetgczone dopiero wtedy, gdy naktadka bedzie wyzsza od
warto$ci tego parametru.

"Tolerancja naktadania" dotyczy tylko zewnetrznych sekcji po lewej i po prawej stronie belki.
Parametr ten nie ma wptywu na pozostate sekcje.

Ponizsze ilustracje przedstawiajg sposéb dziatania parametru "Tolerancja naktadania", jesli parametr
"Stopien naktadania” jest rowny 0%: Ustawiong "Tolerancje naktadania" wida¢ pod ilustracjami.

Tolerancja nakfadania przy stopniu naktadania 0% - W obydwu przypadkach nakfadanie wyniosto 25cm.

Tolerancja naktadania Ocm Tolerancja naktadania 30cm
Sekcja zostaje wytaczona natychmiast. Sekcja nie zostaje wytaczona, poniewaz
nakfadanie jest mniejsze niz tolerancja.

Jezeli ustawite$ parametr "Stopien naktadania" na 100%, to parametr "Tolerancja naktadania"

odgrywa wazna role podczas wyjezdzania z powierzchni obrobionej. Na przyktad podczas
zawracania w uprzednio obrobionym uwrociu.

Tolerancja naktadania przy stopniu nakfadania 100% - W obydwu przypadkach obrobiona powierzchnia zostata
opuszczona o 25cm.
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@ Tolerancja naktadania 0 @ Tolerancja naktadania 30cm
Wystarczy ze sekcja opusci obrobiong "Tolerancja naktadania" pozwala unikna¢
powierzchnie w 1%, a cata sekcja zostanie niepotrzebnych naktadan.
wigczona. Prawa sekcja zostanie wtgczona dopiero

wtedy, kiedy obrobiona powierzchnia zostanie
opuszczona o wigcej niz 30cm.

Mozliwe wartosci:

Rada: Jezeli pracujesz z DGPS, tolerancja naktadania nie moze wynosi¢ mniej niz 30 cm. Przy
urzadzeniach z duzymi sekcjami, takimi jak przyktadowo rozsiewacz, ustaw nastepujace wartosci:
= Tolerancja Ocm
Jezeli zewnetrzna sekcja znajdzie sie tylko minimalnie poza obrabiang powierzchnig, zostaje
ona wytaczona. Jezeli zewnetrzna sekcja opusci tylko minimalnie obrabiang powierzchnig, jest
ona ponownie wigczana.
= Inna warto$¢
Zewnetrzna sekcja zostanie wytgczona lub wiaczona, kiedy naktadanie bedzie wigksze od tej
warto$ci.
= Maksymalna warto$¢
Potowa szeroko$ci zewnetrznej sekcji.

Tol. naktadania przy granicy (Tolerancja naktadania przy granicy)

Korzystaj z tego parametru, jesli chcesz ograniczy¢ wtaczanie i wytaczanie sekcji przy najmniejszym
przekroczeniu granicy pola.

Parametr funkcjonuje podobnie jak parametr "Tolerancja naktadania", dziata jednak tylko przy granicy
pola.

Zanim zmienisz warto$¢ parametru, upewnij sie, ze jest to bezpieczne dla $rodowiska i otoczenia.

Nakfadajace sie rozpylacze

Z tego parametru mozna skorzysta¢ tylko w potaczeniu z opryskiwaczem wyposazonym w
sterowanie pojedynczymi rozpylaczami. Na innych systemach parametr ten nie jest wyswietlany.

Korzystaj z tego parametru aby ustawi¢, ile rozpylaczy ma tolerowaé nakfadanie.

Opdznienie
Opéznienie to czas jaki mija pomiedzy wystaniem sygnatu przez terminal, a wykonaniem polecenia
przez maszyne.
Czas ten jest rozny w kazdej maszynie.
Do konfiguraciji stuzg dwa parametry:

= "Opdznienie przy wigczaniu"

= "Opdznienie przy wytgczaniu"
Wartosci obu parametréw sg domysinie ustawione przez podtaczony komputer roboczy i nie moga
by¢ zmieniane. Parametry te sq wyszarzone i majg w nazwie miano "Urzadzenie".
Aby dostosowac czasy op6znienia okreslone przez komputer roboczy, mozna ustawi¢ parametry
"Korekta opdznienia przy wigczaniu" i "Korekta op6znienia przy wytaczaniu". Warto$ci ustawione
domy$lnie przez komputer roboczy i warto$ci zadane w terminalu sg nastepnie wzajemnie
kompensowane.
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Wskazowka

Korekta czaséw opo6znienia za pomocg aplikacji TRACK Leader nie jest dostepna dla wszystkich
producentéw maszyn. W przypadku maszyn marki HORSCH czasy op6znienia nie mogg byé
regulowane za pomocg aplikacji TRACK Leader. Skontaktuj sie z producentem, jesli chcesz
wyregulowac czasy op6znienia tych maszyn.

Przyktad Jezeli sekcja opryskiwacza znajdzie sie nad powierzchnig, ktéra zostata juz spryskana, musi ona
zosta¢ natychmiast wytaczona. W tym celu oprogramowanie wysyta do zaworu sekcji sygnat do
zamknigcia. W wyniku tego zawdr zostanie zamkniety, a cinienie w wezu za zaworem zacznie
spadaé. Tak dtugo, az rozpylacze przestang pryskac. Trwa to ok. 400 milisekund.

Oznacza to, ze sekcja prowadzi oprysk z naktadka przez 400 milisekund.

Aby tego unikngé, nalezy ustawi¢ wartos¢ parametru "Opdznienie przy wytgczaniu" na 400 ms.
Wtedy sygnat do zamkniecia zostanie wystany przez oprogramowanie 400 milisekund wczes$niej.
Dzieki temu aplikacje mozna przerwa¢ doktadnie w wymaganym momencie.

Ponizsza ilustracja przedstawia dziatanie opdznienia. Na ilustracji przedstawione jest realne
zachowanie opryskiwacza, a nie wskazanie na ekranie terminala.

Korekta opdznienia przy wytaczaniu zostata ustawiona na 0. Jezeli ustawione opéZnienie jest zbyt niskie, wtedy
powstajg nakfadki.

Kiedy rozpylacz znajdowat sie w tym miejscu, @ Kiedy rozpylacz znajdowat sie w tym miejscu,
zawor sekcji otrzymat sygnat do zamkniecia oprysk sie zakonczyt.

Mozliwe warto$ci:
= "Korekta opdznienia przy wigczaniu"
Wprowadz w tym miejscu korekte opdznienia przy wigczaniu sekcji. Jezeli sekcja reaguje za
pdzno na sygnat otwarcia z terminalu, zwigksz te wartos¢.
np.
— Armatura zaworéw elektromagnetycznych: 400 ms
— Armatura elektromotoryczna: 1200 ms

= "Korekta opdznienia przy wylaczaniu"
Wprowadz w tym miejscu korekte opdznienia przy wytaczaniu sekcji. Jezeli sekcja reaguje za
pdzno na sygnat zamkniecia z terminalu, zwieksz te warto$é.
np.
— Armatura zaworéw elektromagnetycznych: 300 ms

— Armatura elektromotoryczna: 1200 ms
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Model maszyny

Parametr ten decyduje o tym jak na ekranie przedstawione jest urzadzenie podazajace za strzatka.

Mozliwe wartosci:

= ,zaczepiana (TUZ)"
Ustawienie dla urzadzen zawieszanych.

= ,samojezdna”
Ustawienie dla samojezdnych maszyn rolniczych.

= przyczepiana”
Ustawienie dla maszyn rolniczych ciggnietych przez ciggnik.

= przyczepiana i kierowana”
Ustawienie dla przyczepianych maszyn ze sterowaniem dyszlem lub czopem osi. Na przyktad
przyczepiane opryskiwacze z TRAIL-Control.

Wskaznik kierunku - ekran
Rodzaj ekranowego wskaznika kierunku.

Mozliwe wartoSci:
= "dezaktywowany"
Wylacza ekranowy wskaznik kierunku.
= "graficzny”
Wigcza ekranowy wskaznik kierunku w trybie graficznym.
= "tekstowy"
Wiacza ekranowy wskaznik kierunku w trybie tekstowym.
= "SECTION-View"
Aktywuje SECTION-View

Przesuniecie od osi ciggnika

Parametr ten stuzy do konfiguracji maszyn, w ktérych szeroko$¢ robocza jest wysunieta w lewo lub w
prawo. Wprowadz o ile centymetréw $rodek szeroko$ci roboczej przesuniety jest w bok od $rodka
ciggnika.

Po lewej: Ciggnik z jednym urzadzeniem; po prawej: ciggnik z dwoma urzadzeniami rolniczymi

Przesunigcie od osi ciggnika - Odlegto$¢ @ Catkowita szeroko$¢ robocza
miedzy Srodkiem osi traktora, a Srodkiem
szeroko$ci roboczej.

Mozliwe wartoSci:
= Wprowadzi¢ warto$¢ dodatniag. n.p.: 90cm
Jesli urzadzenie rolnicze jest przesuniete w prawo.
= Wprowadzi¢ warto$¢ ujemna. n.p.: -90cm
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Jesli urzadzenie rolnicze jest przesuniete w lewo.

Sposob dziatania Jezeli wprowadzisz w tym miejscu warto$¢ wieksza niz 0, wtedy:
= Na ekranie roboczym wy$wietlona zostanie czerwona linia prowadzaca, znajdujaca sie tuz obok
niebieskiej linii prowadzace;.
= Belka robocza zostanie przesunigta w bok. Niebieska linia prowadzaca przebiega doktadnie
przez $rodek belki robocze;.

Po skonfigurowaniu przesuniecia urzadzenia od osi TRACK-Leader nalezy obstugiwac w troche inny
Sposob:

1. Kieruj pojazdem tak, aby strzatka na ekranie podazata za czerwona linia. Srodek belki roboczej
bedzie wtedy podazat za niebieska linig prowadzaca.

Linie prowadzace przy pracy z asymetrycznymi urzgdzeniami

Czerwona linia prowadzaca — znaczy $rodek @ Niebieska linia prowadzaca — znaczy $rodek
ciggnika szeroko$ci roboczej

@ Strzatka — zaznacza pozycje odbiornika GPS. @ Belka robocza

Zastosowanie

Ten parametr stuzy do dopasowania sposobu zachowania SECTION-Control do zastosowania z
opryskiwaczami winorosli.

Sterowanie sekcjami

Przy sekcjach. Zewnetrzne sekcje (1, 2, 4, 5) @ Przy granicy pola. Rzedy winorosli poza
mozna stosowa¢ do obrobki zewnetrznych granicg pola nie sg opryskiwane.
rzedow.

Mozliwe wartosci:
= ,Standard” - funkcja nieaktywna.
= Uprawa winorosli” — funkcja aktywna.

Konsekwencje W aktywowanym trybie uprawy winoro$li zmienia sie sposob zachowania SECTION-Control:
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13.3.1

Kiedy kalibrowaé?

102

= Jezeli kat miedzy linig prowadzaca a pojazdem jest wiekszy niz 30°, wowczas system wychodzi
z zalozenia, ze pojazd zawraca. W takim przypadku oprysk zostaje zakoriczony przy wszystkich
sekcjach.

= Na wszystkich sekcjach stosowany jest parametr ,Tol. naktadania przy granicy” (Tolerancja
naktadania przy granicy pola).

Minimalny promien nawrotu

Aby w uwrociu linie nie krzyzowaly sie pod katem 90°, mozesz wprowadzi¢ tutaj promien, ktory
umozliwi pojazdowi przejazd z urzadzeniem.

Odstep do granicy pola

Odstep bezpieczenstwa do granicy pola. Urzadzenia robocze sg zawsze automatycznie oddalone od
granicy pola o jedng szeroko$¢ robocza. W zaleznosci od wprowadzonych danych odstep
bezpieczenstwa jest zmniejszany lub zwigkszany.

Zmniejszanie odstepu

Jezeli chcesz zmniejszy¢ odstep miedzy liniami prowadzacymi, wprowadz tutaj zadang warto$¢.
Odstep miedzy liniami prowadzacymi odpowiada z reguly szeroko$ci roboczej uzywanego urzadzenia
roboczego.

Aktualny odstep miedzy liniami prowadzacymi jest widoczny na ekranie nawigacji.

Kalibrowanie parametréw "Opdznienie przy wigczaniu” i "Opéznienie przy
wytaczaniu"

Rozdziat skierowany jest do uzytkownikow zaawansowanych.

Zanim przeczytasz ten rozdziat:
= Naucz sie obstugiwac¢ terminal.
= Naucz sie obstugiwa¢ SECTION-Control.

Parametry "Opdznienie urzadzenia przy wigczaniu" i "Opdznienie urzadzenia przy wytaczaniu" sq
ustawione domysinie tak, by pracowaty z wigkszo$cig urzadzen.

Kalibruj parametry w nastepujacych przypadkach:
= Jesli korzystasz z innego urzadzenia rolniczego niz opryskiwacz.
= JeZeli podczas wjezdzania na powierzchnie obrobiona, urzadzenie rolnicze zaczyna lub
przerywa prace zbyt pézno lub zbyt wcze$nie.
= JeZeli podczas opuszczania powierzchni obrobionej, urzadzenie rolnicze zaczyna lub przerywa
prace zbyt p6zno lub zbyt wczesnie.

W nastepnych rozdziatach dowiesz sie jak skalibrowaé te parametry.

Rozdziaty zostaty napisane na przyktadzie opryskiwacza. Jesli korzystasz z innego urzadzenia
rolniczego, musisz postepowac analogicznie.

Fazy kalibracji
Kalibracja sktada sie z kilku faz:
1. Przygotowanie kalibracji

2. Pierwszy przejazd na polu
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Drugi przejazd na polu
Zaznaczenie granic aplikacji

Obliczenie wspotczynnika korygujacego

o o B~ ow

Skorygowanie parametréw ,Korekta opdznienia przy wigczaniu” i ,Korekta opdznienia przy
wytaczaniu”

Fazy te sg opisane doktadniej w nastepnych rozdziatach.

Przygotowanie kalibracji

Potrzebujesz nastepujacych narzedzi i osob do przeprowadzenia kalibracji:
= Dwoch obserwatoréw - dwie osoby ktérych zadaniem bedzie zaznaczanie granic oprysku
kotkami.
= Narzedzia do znakowania granic oprysku:

— ok. 200 - 300 metréw tasmy oddzielajacej.
— 8 kotkdw do zaznaczania granic oprysku na polu

= Opryskiwacz napetiony czystg wodq

Pierwszy przejazd na polu

W tej fazie kalibracji musisz przejecha¢ w poprzek kawatek pola.

Ponizsza ilustracja przedstawia punkty, ktére musisz zaznaczy¢ po przejezdzie. Instrukcje znajdziesz
pod ilustracja.

Wynik pierwszego przejazdu
Kotki (3) Kotk
Zaznaczajg zewnetrzne krance sekcji przed Zaznaczajg zewnetrzne krance sekcji po
przejazdem. przejezdzie.

Tasma oddzielajaca taczaca kotki.
Zaznacza granice oprysku

Instrukcja Tak nalezy obrobi¢ pole by skalibrowaé opdznienie:
1. Zacza¢ nowg nawigacje SECTION-Control.

2. Ustawi¢ opryskiwacz w miejscu, w ktérym zacznie sig pierwszy przejazd. Przejazd nie powinien
przebiega¢ w poblizu granicy pola, zeby$ miat wystarczajaco miejsca na drugi przejazd.

Roztozy¢ belke.
Na ziemi zaznaczy¢ miejsce w ktdrym kofczg sie zewnetrzne sekcije.
Przejechac 100 do 200m w linii prostej, przy tym opryskiwaé pole czystg woda.

Po 100 do 200 metrach, zatrzymac i wytaczy¢ opryskiwacz.

N o g B~ v

Zapisa¢ przejazd w aplikacji TRACK-Leader. Dzieki temu bedziesz mogt powtdrzy¢ kalibracje
korzystajac z zapisu.

8. Na ziemi zaznaczy¢ miejsce w ktdrym kofczg sie zewnetrzne sekcje.

9. Potaczy¢ kotki przy pomocy tasmy. W ten sposéb zostaty zaznaczone granice oprysku.
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10. Obcigzy¢ tasme kamieniami, tak aby wiatr jej nie przesunat.

= Wykonates pierwszy przejazd i zaznaczyte$ granice oprysku.

Drugi przejazd na polu

W tej fazie musisz obrobi¢ powierzchnig, ktorg przejechate$ przy pierwszym przejezdzie, pod katem
90°. Nastepnie musisz sprawdzi¢, czy opryskiwacz wigcza oprysk za wczesnie czy za p6zno. Wazne
jest przy tym, aby$ poruszat sie ze statg predkoscia oraz aby$ zapamietat predkosc.

/\ OSTROZNIE

Uszkodzenie ciata przez jadacy opryskiwacz
Obserwatorzy pomagajacy przy kalibracji mogg zosta¢ uderzeni belka.

o Wyttumacz obserwatorom doktadnie, na czym polega ich zadanie i jakie $rodki bezpieczenstwa
muszg zachowaé. Wyttumacz im, jakie niebezpieczenstwa moga wystapic.

o Pilnuj, aby obserwatorzy zawsze zachowywali odpowiednig odlegto$¢ od belki opryskiwacza.

o Zatrzymaj opryskiwacz natychmiast, jesli ktdry$ z obserwatordw zblizy sie do opryskiwacza.

Instrukcja

104

W tej fazie potrzebujesz pomocy jednej lub dwoch osdb. Osoby te bedg obserwowaly przejazd i
zachowanie opryskiwacza oraz zaznacza_granice oprysku.

Wyttumacz tym osobom na czym polega ich zadanie i jakie niebezpieczenstwa moga wystapic.

Ponizsza ilustracja pokazuje miejsce w ktérym powinni znajdowacé sie obserwatorzy i efekt koncowy
tej fazy.

Przejazd 2

@ Pozycja pierwszego obserwatora @ Linia zaznacza miejsce, w ktérym rozpylacze
zaczely oprysk, gdy opuscity powierzchnie
spryskang wczes$niej.

@ Pozycja drugiego obserwatora @ Linia zaznacza miejsce, w ktérym rozpylacze

skonczyty oprysk, gdy wjechaty na
powierzchnig spryskang wczesniej.
M Pojemnik jest wypetniony czystg woda.
M Obserwatorzy stojq w bezpiecznej odlegtosci od belki opryskiwacza.
M Nawigacja z zatadowanym pierwszym przejazdem jest uruchomiona.
M SECTION-Control jest w trybie automatycznym.

1. Ustaw opryskiwacz pod katem 90° do pierwszego przejazdu, w odlegtosci ok. 100m.
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2. Jedz ze statg predkoscig (np.: 8 km/h) przez powierzchnie spryskang przy pierwszym
przejezdzie. Zaznacz, jak szybko jechate$. Pryskaj pole czystg woda.

3. Obserwatorzy musza sta¢ na wczesniej zaznaczonej granicy oprysku, w bezpiecznej odlegtosci
od belki.

4. Obserwatorzy musza obserwowac, w ktérym miejscu opryskiwacz przestaje i zaczyna
opryskiwac, kiedy przejezdza w miejscu pierwszego przejazdu.

= Wiesz juz, jak zachowuje sie opryskiwacz podczas przejazdu przez obrobiong powierzchnie.

Aby uzyska¢ jeszcze doktadniejsze wyniki, mozesz powtdrzy¢ ten przejazd wielokrotnie.

Zaznaczanie granic aplikacji - dla parametru "Korekta opdznienia przy wytaczaniu"

W tej fazie musisz zaznaczy¢, w ktérym miejscu twoj opryskiwacz koficzy oprysk, gdy wjezdza na
powierzchnie obrobiong wczesniej. Musisz tez zdecydowaé, w ktorym momencie opryskiwacz ma
konczy¢ aplikacje w przyszto$ci.

W ten sposéb dowiesz sie, czy opryskiwacz wytacza oprysk za wcze$nie czy za pdzno.

Ponizsze ilustracje przedstawiajq linie, ktdre musisz zaznaczy¢ na polu, aby obliczy¢é warto$¢
parametru "Korekta op6znienia przy wytaczaniu".

Linie dla parametru "Korekta opdznienia przy wytaczaniu". Po lewej: Oprysk konczy sie za poézno. Z prawej:
Oprysk konczy sie za wczes$nie.

P Odlegtos¢ pomiedzy miejscem Z, w ktorym X Miejsce w ktérym zaczyna sig oprysk
aplikacja ma si¢ zaczyna¢, a miejscem X, w Tu opryskiwacz przestaje opryskiwac pole.
ktorym rzeczywiscie sig zaczyna V4 Miejsce, w ktérym chcesz aby oprysk sie

zaczynat

Tu opryskiwacz ma przesta¢ opryskiwac pole.
Ze wzgledu na czas redukcji ciSnienia nalezy
zaplanowac niewielkie 10 centymetrowe
nakfadki.

W obu przypadkach (z lewej i z prawej strony) parametr "Op6znienie urzadzenia przy wytaczaniu”
jest ustawiony nieprawidtowo:

= Po lewej: Oprysk kofczy sie za p6zno. Opdznienie nalezy zwigkszyc.

= Z prawej: Oprysk koriczy sie za wczesnie. Opoznienie nalezy zmniejszy¢.

1. Porownaj oznaczenia jakie zrobite$ na polu z rysunkami.

= W ten sposdb dowiesz sie, czy opryskiwacz wytacza oprysk za wczesnie czy za pdzno.

Zaznaczanie granic aplikaciji - dla parametru "Korekta opéznienia przy wiaczaniu"

W tej fazie musisz zaznaczy¢, w ktérym miejscu twoj opryskiwacz zaczyna oprysk, kiedy opuszcza
powierzchnie obrobiong wcze$niej. Musisz tez zdecydowac, w ktérym momencie opryskiwacz ma
zaczyna¢ aplikacje w przyszto$ci.
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W ten sposdb dowiesz sig, czy opryskiwacz wigcza oprysk za wezesnie czy za pézno.

Ponizsze ilustracje przedstawiajq linie, ktdre musisz zaznaczy¢ na polu, aby obliczy¢ warto$¢
parametru "Korekta opoznienia przy wtgczaniu".

Linie dla parametru "Korekta opdznienia przy wigczaniu". Po lewej: Oprysk zaczyna sie za pézno. Z prawej:
Oprysk zaczyna sie za wezesnie.

P Odlegtos$¢ pomiedzy miejscem Z, w ktorym X Miejsce, w ktorym zaczyna sie oprysk
aplikacja ma sie zaczyna¢, a miejscem X, w Tu opryskiwacz zaczyna opryskiwaé pole.
ktorym rzeczywiscie sig zaczyna V4 Miejsce, w ktérym chcesz aby oprysk sie

zaczynat

Tu opryskiwacz ma zaczyna¢ opryskiwac pole
w przysziosci.

Poniewaz rozpylacz potrzebuje troche czasu
zanim uzyska odpowiednie ci$nienie,
powiniene$ zaplanowac niewielkie naktadki -
ok. 10 cm.

W obu przypadkach (z lewej i z prawej strony) parametr "Op6znienie urzadzenia przy wiaczaniu” jest
ustawiony nieprawidtowo:

= Po lewej: Oprysk zaczyna sie za pdzno. Opdznienie nalezy zwigkszy¢.

= Z prawej: Oprysk zaczyna sie za wcze$nie. Opdznienie nalezy zmniejszyé.

Instrukcja 1. Poréwnaj oznaczenia jakie zrobite$ na polu z rysunkami.

= W ten sposob dowiesz sie, czy opryskiwacz wigcza oprysk za wczesnie czy za pdzno.

Obliczanie wspotczynnika korygujacego

W poprzedniej fazie dowiedziates$ sie:
= Ktdre parametry musisz zmienic.
= Czy aktualnie ustawione op6znienie nalezy zmniejszy¢ lub zwigkszy¢.

Teraz musisz obliczy¢, o ile milisekund nalezy skorygowa¢ nieprawidtowo ustawiony parametr.
W tym celu musisz najpierw obliczy¢ tzw. wspotczynnik korygujacy.

Aby obliczy¢ wspétczynnik korygujacy, musisz zna¢ predkos¢ opryskiwacza. Predkos¢ musi byé
przeliczona na cm/milisek.

W ponizszej tabeli znajdziesz kilka predkosci przeliczonych na cm/ms:

Predkos¢ w km/h Predkos¢ w cm/ms
6 km/h 0,16 cm/ms
8 km/h 0,22 cm/ms
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Predkos$¢ w km/h Predko$¢ w cm/ms
10 km/h 0,28 cm/ms
Instrukcja Tak obliczysz wspétczynnik korygujacy:

1. [Odlegtos¢ P] : [predkos¢ opryskiwacza] = wspotczynnik korygujacy

2. Te wartos¢ nalezy wprowadzic dla parametréw ,Korekta opoznienia przy wigczaniu” lub ,Korekta
opdznienia przy wytgczaniu”.

Zmienianie parametru opdznienie

Musisz teraz wyregulowa¢ parametry "Korekta opdznienia przy wigczaniu" i "Korekta op6znienia przy
wylaczaniu".

Instrukcja 1. Wyreguluj parametry wedtug reguty:
- Jesli opryskiwacz wiacza/wylgcza sie za pdzno, to znaczy, ze potrzebuje wiecej czasu. Nalezy
zwigkszy¢ opdznienie.
- Jesli opryskiwacz wiaczal/wytacza sie za wezesnie, to znaczy, ze ma za duzo czasu. Nalezy
zmniejszyC opbznienie.
2. Oblicz warto$¢ parametréw opdznienia.
Oblicz wartos¢ osobno dla parametréw "Korekta opdznienia przy wigczaniu" i "Korekta
opbznienia przy wytgczaniu".
Jesli opryskiwacz wigczalwytacza sie zbyt pdzno:
Zwieksz warto$¢ korekty opdznienia.
Jesli opryskiwacz wigcza lub wytacza sie zbyt wezednie:
Zmniejsz wartos¢ korekty opdznienia.

Przyktad Opryskiwacz jechat z predkoscig 8 km/h. Odpowiada to 0,22 cm/ms.
Po drugim przejezdzie zmierzono odlegtos¢ P. Wynosita ona 80 cm.
Aktualnie ustawiony parametr "Korekta op6znienia przy wytgczaniu" wynosi 0 ms.

Opryskiwacz zostat wytaczony zbyt pdzno przy wjezdzaniu na powierzchnig obrobiong. Punkt Z
znajdowat sie przed punktem X - w kierunku jazdy. Linie byly zaznaczone jak na ilustracji ponizej:

Opryskiwacz zostat wytgczony za p6zno przy wjezdzaniu na powierzchnig obrobiong.

1. Oblicz wspotczynnik korygujacy:
[Odlegtos¢ P] : [predkos¢ opryskiwacza] = wspotczynnik korygujacy
80: 0,22 = 364
2. Wprowadz wartos¢ 364 w parametrze "Korekta op6znienia przy wytgczaniu”.
Przyktad Opryskiwacz jechat z predkoscig 8 km/h. Odpowiada to 0,22 cm/ms.

Po drugim przejezdzie zmierzono odlegto$¢ P. Wynosita ona 80 cm.
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Aktualnie ustawiony parametr "Korekta opdznienia przy wytaczaniu" wynosi 0 ms.

Opryskiwacz zostat wytaczony zbyt wczesnie przy wjezdzaniu na powierzchnig obrobiona. Punkt Z
znajdowat sie za punktem X - w kierunku jazdy. Linie byly zaznaczone jak na ilustracji ponizej:

Opryskiwacz zostat wytaczony za wezesnie przy wjezdzaniu na powierzchnig obrobiona.

1. Oblicz wspotczynnik korygujacy:
[Odlegtosé P] : [predko$¢ opryskiwacza] = wspoétczynnik korygujacy
80: 0,22 = 364

2. Poniewaz opryskiwacz wytacza sie zbyt weze$nie, wspdtczynnik korygujacy musi by¢ ujemny.
Wprowadz warto$¢ 364 w parametrze "Korekta opdznienia przy wytgczaniu".

13.3.2 Zastosuj korekte czasu op6znienia

Jezeli podczas pracy stwierdzisz, ze warto$ci ustawione w parametrach ,Korekta op6znienia przy
wigczaniu” i Korekta opoznienia przy wylgczaniu” powodujg odchylenie, mozesz zastosowac korekte
czasu opdznienia.

W razie wystapienia ponizszych roznic mozesz korygowaé czasy opdznienia:

Obraz Znaczenie

Luka podczas witaczania

Luka podczas wylgczania

Naktadka podczas wtaczania
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Obraz Znaczenie

Naktadka podczas wytaczania

Instrukcja M Otworzyte$ profil maszyny, dla ktorej ma nastapi¢ korekta czasu opdznienia.

1. — Otworz korekte czasu op6znienia.
=> Pojawia sie ekran ,Korekta czasu opdznienia”.

2. Wybierz roznice, dla ktorej chcesz skorygowaé czas opdznienia.
=> Pojawia sie ekran ,Korekta czasu opdznienia” dla wybranej réznicy.
= Widoczny jest biezacy ustawiony czas op6znienia.

3. Wprowadz w parametrze ,Predko$¢ robocza” predko$é, przy ktorej wystapita rdznica.

4. Wprowadz w parametrze ,R6znica” zaistniatg roznice.

5. - potwierdz.
= Pojawia si¢ komunikat z nowo obliczonym czasem op6znienia.

6. Potwierdz wybierajac opcje ,Tak”.
7. Powtdrz proces dla ewentualnych kolejnych réznic.
= Skorygowate$ czas opdznienia.

= Jesli chcesz przywroci¢ czasy opdznienia ustawione w komputerze roboczym, wpisz 0 ms w
parametrach "Korekta opdznienia przy wiaczaniu" i "Korekta opdznienia przy wytaczaniu".

13.4 Konfiguracja TRACK-Leader TOP

Aby skonfigurowa¢ TRACK-Leader TOP, musisz ustawi¢ ponizsze parametry:

Wysokos¢ odbiornika GPS
Odlegto$¢ od odbiornika GPS do ziemi.

13.5 Konfiguracja TRACK-Leader AUTO®

W tym menu mozesz skonfigurowaé parametry systemu kierowania.

Parametry, ktére mozna skonfigurowaé, zalezg od odbiornika GNSS uzywanego do systemu
kierowania.

W tym menu mozesz skonfigurowacé kilka ustawieri podstawowych. Dalsze parametry mozesz
skonfigurowa¢ [— 68] po uruchomieniu nawigacji.
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13.5.1

Instrukcja

110

Konfiguracja TRACK-Leader AUTO® dla AG-STAR i SMART-6L

Profil pojazdu

Profile pojazdu sg konfigurowane za pomoca tabletu PC w komputerze kierowania. W tym miejscu
musisz wybra¢ profil pasujacy do pojazdu.

Informacje o ECU-S1

Wersja oprogramowania i numer serii komputera kierowania.

WiFi

WiFi aktywuje i dezaktywuje bezprzewodowg komunikacje miedzy komputerem roboczym
automatycznego kierowania a komputerem konfiguracyjnym (tablet, komputer PC, notebook itd.),
ktérego uzywasz do konfiguracji komputera roboczego automatycznego kierowania. Wiecej informacii

na ten temat znajdziesz w instrukcji obstugi komputera roboczego automatycznego kierowania "ECU-
S1".

Wylaczenie terminalu powoduje réwniez dezaktywacje WiFi.

Importowanie poczatkowego parametru dla manualnego kierowania

Podczas pierwszego uruchomienia systemu kierowania dla kazdego pojazdu ustala sie warto$¢ dla
parametru ,Manualne kierowanie” [— 68]. Te warto$¢ nalezy czesto dopasowa¢ do warunkow pracy.

Aby dopasowanie byto mozliwe, nalezy importowa¢ warto$¢ z komputera kierowania.

Import warto$ci poczatkowej odbywa sie w nastepujacy sposéb:

-

- otworz aplikacje TRACK-Leader.
Dotknij opciji ,Ustawienia”.

Dotknij opcji ,TRACK-Leader AUTO”.

L

W wierszu ,Profil pojazdu” wybierz profil pojazdu, dla ktérego importujesz parametr.

5. — importuj parametr.
6. Pojawia sie nastepujacy komunikat: ,Udato sie wczytaé wartoSci”.

7. Potwierdz.
= Parametr ,Manualne kierowanie” jest teraz aktualizowany dla kazdego profilu pojazdu.

8. Powtdrz import dla kazdego profilu pojazdu na liScie.

Minimalna jako$¢ sygnatu GPS

Mozesz ustawié, przy jakiej jakosci sygnatu GPS system kierowania powinien pracowac, a przy jakiej
powinien by¢ dezaktywowany.

Jakos¢é GPS Doktadnosé

Jakos¢ NMEA 1: GPS > 25 cm (miedzy przejazdami)
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Jakos¢ GPS Dokfadnos¢

Jako$¢ NMEA 2: DGPS < 25 cm (miedzy przejazdami)
Jako$¢ NMEA 4: RTK fix 2,5 cm (absolutna)

Jako$¢ NMEA 5: RTK float, TerraStar <10 cm (absolutna)

Jakos¢ NMEA 9: Obcy odbiornik GPS nieznana

Dla odbiornika GPS, ktéry posiada jako$¢ NMEA

9.

Standardowo zaznaczone sg nastepujace stopnie jakosci NMEA: 2, 4, 5.

Jako$¢ GPS mozesz ustawi¢ w nastepujacy sposob:

1. — otwdrz aplikacje TRACK-Leader.

N

. Dotknij opcji ,Ustawienia”.

. Dotknij opcji ,TRACK-Leader AUTO".

w

4, — otwdrz liste z jakoSciami NMEA.

o

. Umies¢ znacznik przy jakosciach NMEA, z ktérymi powinien pracowaé system kierowania.

Konfiguracja TRACK-Leader AUTO® dla NAV-900

Profil pojazdu

Profile pojazdu sg konfigurowane za pomoca tabletu PC w komputerze kierowania. W tym miejscu
musisz wybra¢ profil pasujacy do pojazdu.

Za posrednictwem symbolu funkcji mozesz przestaé odpowiedni profil z odbiornika do
terminala. Profil pojazdu jest wowczas dostepny zaréwno w odbiorniku, jak i na karcie SD w
terminalu.

Jesli wozytes$ nosnik danych USB, mozesz takze skopiowaé profile z karty SD na no$nik

danych USB lub z no$nika danych USB na karte SD.

Jesli chcesz skopiowaé profil pojazdu z nosnika danych USB na karte SD, zwré¢ uwage na
nastepujace kwestie:
= Mozesz uzywaé tylko profili pojazdéw dostosowanych do NAV-900. Profile muszg mieé
rozszerzenie pliku .vdb lub .cfg.
= Mozesz takze przesyta¢ wiele profili pojazdow jednoczesnie.

Jesli chcesz skopiowaé profile pojazdu z nosnika danych USB na karte SD, wykonaj nastepujace
CZynnosci:

1. Utwoérz katalog ,NAV900-Profiles* na no$niku danych USB.

2. Skopiuj wybrane profile pojazdéw do utworzonego katalogu.
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3. Wiz no$nik danych USB do terminala.

4. Naci$nij , aby otworzy¢ menu konfiguracji TRACK-Leader AUTO.

5. - Skopiuj dane.

= Mozesz teraz wybra¢ zadany profil w parametrze ,Profil pojazdu®.

Wersja oprogramowania sprzgtowego odbiornika

Wersja oprogramowania sprzetowego odbiornika GNSS.
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14 Mozliwe btedy

Mozliwe biedy

Tekst komunikatu btedu

Mozliwa przyczyna

Tak rozwigzesz problem

Uwaga! Inicjalizacja pamieci nie powiodta
sie. Jezeli po ponownym uruchomieniu
problem bedzie nadal wystepowat,
skontaktuj sie z serwisem.

Nie udato si¢ utworzy¢ bazy danych na
nosniku danych.

Zrestartuj terminal.

Aktywny profil - nie kasowac!

Probowate$ usuna¢ aktywny profil
maszyny.

Aktywuj inny profil maszyny, zanim
usuniesz ten.

Nie znaleziono pliku z konfiguracjqg DGPS!

Nie znaleziono wewnetrznego pliku z
ustawieniami DGPS.

Skontaktuj sie z serwisem, aby ponownie
zainstalowaé oprogramowanie.

Okres probny zakoriczony. Skontaktuj sie
ze sprzedawca,

Okres prébny zakonczony.

Zamow licencje.

Zarejestruj oprogramowanie.

Btad! Skontaktuj sie z dziatem obstugi klienta.

Awaria sygnatu GPS! Przerwano potaczenie szeregowe z Sprawdz potaczenia kabli z odbiornikiem
odbiornikiem GPS. GPS i pofacz na nowo.

Nie mozna ustali¢ pozyciji.

Zbyt staby sygnat GPS! Jakos¢ sygnatu GPS jest zla. Sprawdz montaz odbiornika GPS i
Prawdopodobnie odbiornik GPS jest aktualng pozycje. Odbiornik musi mie¢
zastoniety. dobry dostep do nieba.

Brak DGPS! Brak DGPS z powodu ocienienia Sprawdz montaz odbiornika GPS i

odbiornika.

aktualng pozycje. Odbiornik musi mie¢
dobry dostep do nieba.

Brak DGPS z powodu awarii satelity, np.
EGNOS.

Sprawdz, czy ustuga jest dostepna. Przy
EGNOS/WAAS sprawdz poprawng
satelite korekcyjng i ustaw ja.

Nie udato sie odczyta¢ konfiguracji DGPS
odbiornika GPS!

Przerwano potaczenie szeregowe z
odbiornikiem GPS.

Sprawdz potaczenia kabli z odbiornikiem
GPS i potacz na nowo.

Nie udato sie odczyta¢ konfiguracji e-Dif
odbiornika GPS!

Przerwano potaczenie szeregowe z
odbiornikiem GPS.

Sprawdz potaczenia kabli z odbiornikiem
GPS i potacz na nowo.

Zapis nieudany!

Nosnik danych zostat wyciagniety przed
lub podczas zapisu danych.

Wh6Z no$nik danych z powrotem i powtorz
zapis.

Nie mozna zapisac¢ danych na nosniku.

Usun blokade zapisu no$nika danych.

Nosnik danych jest petny lub uszkodzony.

Usun niepotrzebne dane z no$nika
danych i sprébuj ponownie.

Niewazny status!

Skontaktuj sie z dziatem obstugi klienta.
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Mozliwe biedy

Tekst komunikatu btedu

Mozliwa przyczyna

Tak rozwigzesz problem

Nie wykryto sekciil

W podtgczonym komputerze roboczym
ISOBUS nie zostaty skonfigurowane
zadne sekcje. Lub podtaczony komputer
roboczy ISOBUS nie wspétpracuje z
SECTION-Contral.

Jezeli jest to mozliwe, skonfiguruj sekcje w
komputerze roboczym. Jezeli komputer
roboczy nie wspotpracuje z SECTION-
Control, nie mozesz z niego korzystac.

Urzadzenie nie posiada szerokoci
roboczej!

W komputerze roboczym ISOBUS nie
skonfigurowano szerokoci roboczej ani
geometrii.

Skonfiguruj komputer roboczy ISOBUS.

Skonfiguruj komputer roboczy poprawnie
pod katem szeroko$ci roboczej lub
skontaktuj sie z producentem maszyny.

Brak rozpoczetego zlecenia!

Tryb pracy ISOBUS-TC jest
skonfigurowany na ,Rozszerzony”.
Dlatego TRACK-Leader oczekuje
wigczonego zlecenia.

W ISOBUS-TC nie wiaczytes zlecenia.

Uruchom zlecenie w ISOBUS-TC lub
ustaw tryb pracy w ISOBUS-TC na
,Standardowy”.

Nie wykryto zadnych aktualnych danych
urzadzenial

W komputerze roboczym ISOBUS nie
skonfigurowano szeroko$ci roboczej ani
geometrii.

Skonfiguruj komputer roboczy ISOBUS.

Sygnat RTK utracony!

Brak sygnatu RTK z powodu ocienienia
sygnatu.

Odbiornik GPS i stacja bazowa RTK
muszg mie¢ dobry dostep do nieba.

Znajdujesz sie poza zasiegiem sieci
komorkowej.

Znajdujesz sie za daleko od stacji bazowej
RTK (lub innego zrédta sygnatu).

Nie skonfigurowano kolejno$ci urzadzen.

Potaczenie migdzy Tractor-ECU a
ISOBUS-TC zostato dezaktywowane.

Aktywuj potaczenie Tractor-ECU z
ISOBUS-TC w aplikacji Tractor-ECU.

Dane urzadzen sa jeszcze tadowane.

Jezeli informacja ta nie znika przez
diuzszy czas, oznacza to, ze terminal jest
podtaczony do komputera roboczego,
kt6ry nie odpowiada.

Mozliwe, Ze za pomocag tego komputera
roboczego nie bedziesz mogt korzysta¢ z
SECTION-Control, gdyz nie wspotpracuje
on z SECTION-Control. Podtgcz inny
komputer roboczy do terminalu.

Brak podtgczonego komputera roboczego.
Podtacz komputer roboczy lub wybierz
profil maszyny w Virtual ECU.

TRACK-Leader nie ma informacji na temat
podtaczonego komputera roboczego albo
komputer nie odpowiada.

Pamie¢ robocza jest bardzo ograniczona.
Nalezy przerwaé prace i ponownie
uruchomic¢ terminal.

W pamieci roboczej zapisano za duzo
danych roboczych (np. obrobione
powierzchnie).

Zrestartuj terminal.
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