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Dla twojego bezpieczenstwa

Podstawowe wskazdwki bezpieczeristwa

1 Dla twojego bezpieczenstwa

1.1

VAN

1.2

Podstawowe wskazowki bezpieczenstwa

Przeczytaj uwaznie ponizsze wskazdwki bezpieczenstwa, zanim uruchomisz produkt po raz
pierwszy.
= Zanim opuscisz kabine pojazdu, upewnij sie, ze wytaczyte$ wszystkie automatyczne funkcje lub

wiaczyte$ tryby pracy reczne;.
Wylgcz w szczegdlno$ci nastepujace systemy, jedli sg zainstalowane:

— TRAIL-Control
— DISTANCE-Control

Trzymaj dzieci z dala od komputera i od urzadzenia rolniczego.

Nie przerabiaj produktu w niedozwolony sposéb. Niedozwolone przerdbki lub uzycie niezgodne z
zaleceniami producenta moze mie¢ negatywny wptyw na funkcjonowanie urzadzenia,
bezpieczenstwo i jego zywotnos¢. Niedozwolone sg wszystkie przerdbki, ktére nie s opisane w
dokumentaciji technicznej produktu.

Nie usuwaj zadnych mechanizmoéw zabezpieczajacych ani oznaczen z produktu.

Przeczytaj uwaznie i stosuj sie do wszystkich wskazéwek bezpieczenstwa w tej instrukcji i
instrukcji opryskiwacza.

Stosuj sie do wszystkich regut BHP.

Stosuij sie do wszystkich uznanych regut bezpieczenstwa, regut ochrony zdrowia, kodeksu
drogowego i regut pracy.

= Przed fadowaniem akumulatora, odtgcz go od terminalu.

Korzystaj tylko z czystej wody podczas testowania opryskiwacza. Podczas testow i kalibracii
systemu nie uzywaj trujgcych $rodkow.

Konstrukcja i znaczenie wskazéwek bezpieczenstwa

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

/\ OSTRZEZENIE

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

/\ OSTROZNIE

To stowo oznacza zagrozenia o niskim ryzyku. Jezeli ich nie unikniesz, moga doprowadzi¢ do
$rednich obrazen ciata lub do strat materialnych.

Copyright © Miiller-Elektronik GmbH & Co.KG 7
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Konstrukcja i znaczenie alarméw e romk']

Przykiad

1.3

Zastosowanie

llustracja

1.4

To stowo oznacza czynno$ci, ktdre nalezy wykonaé bardzo doktadnie. W przeciwnym razie mogq
doprowadzi¢ do zaktdcen w pracy.

Podczas wykonywania tych czynnoci nalezy by¢ ostroznym i doktadnym, aby uzyskac najlepsze
wyniki pracy.

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

Wskazoéwki 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¢.

Konstrukcja i znaczenie alarméw
Moze sie zdarzy¢, ze w czasie pracy pojawia sie komunikat alarmowy.

Cel alarmow:
= Ostrzegac¢ - Ostrzegajg uzytkownika, jesli aktualny stan opryskiwacza moze doprowadzi¢ do
niebezpiecznej sytuacji.
= Informowac¢ - Informujg uzytkownika, jesli aktualny stan opryskiwacza albo jego konfiguracja
moga powodowaé zaktdcenia w pracy.

Na ponizszej ilustracji widzisz budowe alarmu:

! BLAD ! OK

't ALARM !!

REG.OPRYSKIHACZA

Dawka cieczy nierealizow.

Budowa alarméw
@ Rodzaj alarmu @ Nazwa zespotu, ktory wywotat alarm

@ Stowo "ALARM" @ Opis problemu i pomoc
Jaka jest przyczyna alarmu i co zrobi¢, aby jg

usunag¢, dowiesz sie z rozdziatu "Alarmy [=
92]".

Wymagania dotyczace uzytkownikow
= Naucz sig korzysta¢ z produktu w sposéb zgodny z instrukcja obstugi. Nikt nie moze z niego
korzysta¢, dopdki nie przeczyta niniejszej instrukcji obstugi.
= Przeczytaj i stosuj sie do wszystkich wskazowek bezpieczerstwa w tej instrukcji i w instrukcjach
podtaczonych maszyn.

Copyright © Muiller-Elektronik GmbH & Co.KG
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Dla twojego bezpieczenstwa

Zasady uzycia produktu zgodne z zastosowaniem

= Jezeli co$ w instrukcii jest niezrozumiate, skontaktuj sie ze sprzedawca lub z producentem. Dziat
obstugi klienta firmy Miiller-Elektronik chetnie Ci pomoze.

Zasady uzycia produktu zgodne z zastosowaniem

Komputer roboczy stuzy do sterowania opryskiwaczami polowymi w rolnictwie. Kazda instalacja w
innym przypadku lub inne zastosowanie systemu wyklucza odpowiedzialno$¢ producenta.

Do zasad uzycia zgodnych z zastosowaniem produktu nalezy réwniez stosowanie sie do wszystkich
opisanych przez producenta warunkdw uzytkowania.

Producent nie odpowiada wtedy za zadne uszkodzenia rzeczy lub ludzi wynikajace z niestosowania
sig do zalecen. Wszelka odpowiedzialno$¢ i ryzyko z tym zwigzane spada na uzytkownika.

Nalezy stosowaé sie do uznanych zasad BHP oraz pozostatych zasad bezpiecznej pracy w
przemysle, rolnictwie i kodeksu drogowego. Wszystkie przerdbki urzadzenia przeprowadzone przez
uzytkownika wykluczajg odpowiedzialnos¢ producenta.

Oswiadczenie zgodnosci z dyrektywami WE

Produkt ten zostat wyprodukowany w zgodzie z nastepujgcymi normami i zgodnie z aktualng,
dyrektywa EMG 2004/108/WE:
= ENISO 14982

Utylizacja

Prosimy o zutylizowanie niniejszego produktu po jego uzyciu jako odpadu
elektronicznego zgodnie z przepisami obowigzujacymi w danym kraju.

Tabliczka bezpieczenstwa dla opryskiwacza

Jezeli opryskiwacz wyposazony jest w sterowanie dyszlem lub sterowanie czopem osi kazda osoba,
ktéra zbliza sie do opryskiwacza musi zosta¢ poinformowana o mozliwych zagrozeniach. Dlatego
otrzymuje sie ostone bezpieczenstwa.

1. Przyklei¢ ostone bezpieczenstwa we wtadciwym miejscu.

Naklejajac naklejke wez pod uwage:
= Naklejki ostrzegawcze musza by¢ naklejane w widocznym miejscu, tak aby osoba zblizajaca sie
do punktu zagrozenia mogta je zauwazy¢.
= Jezeli obszar zagrozenia dostepny jest z kilku stron maszyny, nalezy przyklei¢ naklejke w kilku
miejscach.
= Regularnie sprawdzaj czytelnos¢ naklejek.
= Uszkodzone lub nieczytelne naklejki nalezy wymienic.

Copyright © Miiller-Elektronik GmbH & Co.KG 9
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Naklejka ostrzega- | Miejsce Znaczenie
wcza

-

: W okolicy dyszla migdzy ciggnikiem, a Podczas pracy nie wolno
// \ narzedziem. przebywac w strefie zatamania.

/=\

i

e\

3\\\“5
NV,

Naklejki bezpieczeristwa na produkcie

Naklejka na komputerze roboczym

@ Nie czysci¢ myjka cisnieniowa,

Copyright © Muiller-Elektronik GmbH & Co.KG
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0 tej instrukcji obstugi

Grupa docelowa instrukciji obstugi

O tej instrukcji obstugi

Grupa docelowa instrukcji obstugi

Niniejsza instrukcja obstugi skierowana jest dla operatoréw opryskiwaczy rolniczych, ktére sq
wyposazone w komputer roboczy firmy Maller-Elektronik.

llustracje w niniejszej instrukcji
Przedstawione w tej instrukcji ilustracje ekranu sg przyktadami. Majg one poméc Ci w orientacji
pomiedzy r6znymi ekranami oprogramowania.

To jakie informacje wyswietlone sg na ekranie, zalezy od wielu czynnikow:
= od rodzaju opryskiwacza,
= od konfiguracji opryskiwacza,
= od stanu opryskiwacza.

Dlatego moze sie zdarzy¢, ze na ilustracjach w instrukcji przedstawione sg inne informacje niz na
ekranie twojego terminalu.

Instrukcja zostata napisana dla obstugi komputera roboczego na terminalach firmy Miiller-Elektronik.
Jesli komputer roboczy jest obstugiwany z innymi terminalami ISOBUS, struktura ekranéw oraz
przedstawione informacje moga sie rézni¢ od informacji przedstawionych na ilustracjach w te;
instrukciji obstugi.

Konstrukcja opiséw czynnosci
Opisy czynnosci ttumacza krok po kroku jak wykona¢ poszczegoine zadania przy uzyciu produktu.

W niniejszej instrukcji wykorzystaliSmy nastepujace symbole, aby oznaczy¢ opisy czynno$ci:

Symbol Znaczenie

1. Czynnosci, ktdre musisz wykona¢ po sobie.
2.

= Efekt czynnosci.

To stanie sie, jezeli wykonasz opisang czynno$¢.

= Wynik dziatania

To stanie sie, jezeli wykonasz wszystkie opisane
CZyNNosSci.

4| Wymagania

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

Konstrukcja odnosnikéw

Jezeli w instrukcji znajdujg sie odno$niki, wygladajg zawsze nastepujaco:

Copyright © Miiller-Elektronik GmbH & Co.KG 11
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Konstrukcja odno$nikow

[MEpoLLer.

Przyktad odno$nika: [= 11]

Odnosniki rozpoznasz po nawiasach kwadratowych i po strzatce. Liczba za strzatkq wskazuje, na
ktorej stronie rozpoczyna sig rozdziat w ktorym mozesz czytac dalej.

Copyright © Muiller-Elektronik GmbH & Co.KG
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3 Opis produktu

3.1 Opis zakresu funkcji produktu

System moze sktadac sie z jednego lub dwoch komputeréw roboczych, w zalezno$ci od ilosci funkji
opryskiwacza, ktére majg by¢ sterowane za posrednictwem terminala.
Komputer roboczy F1 posiada nastepujace funkcje:

= Obstuga do dziewigciu sekcji z gtownym wigcznikiem sekcii.

= Reczna i automatyczna regulacja wydajnosci

= Wskazywanie aktualnej predkosci

= Wskazywanie aktualnej wydajnosci

= Wskazywanie pozostatej powierzchni do obrobienia

= Wskaznik aktualnego poziomu w zbiorniku

= Dokumentacja wynikéw pracy

= DISTANCE-Control - automatyczna regulacja wysokosci belki polowej.

= Podnoszenie i opuszczanie belki

= Reczne nachylanie belki polowej

Komputer roboczy F2 posiada nastepujace funkcje:
= Liczne funkcje hydrauliczne. Na przyktad: Nachylanie belki polowej, sktadanie i rozktadanie belki.
= TRAIL-Control - automatyczne sterowanie dyszla i czopa osi.

3.2 Wymagania sprzetowe

Aby méc skorzysta¢ z komputera roboczego, ciggnik musi spetniaC nastepujace wymagania.
= W systemach ISOBUS:

— Ciagnik musi by¢ wyposazony w podstawowe wyposazenie ISOBUS.
— Terminal musi by¢ zgodny ze standardem ISOBUS.

= W systemach ECO:
— Ciagnik musi by¢ wyposazony w podstawowe wyposazenie ECO.

— W ciggniku musi by¢ zamontowany terminal ECO firmy Miller-Elektronik.

3.3 Zrozumienie tabliczki znamionowej

Na obudowie komputera znajdziesz naklejke z tabliczka znamionowa. Na naklejce znajdziesz
informacje, ktére pomoga ci zidentyfikowaé produkt.

Przygotuj te informacje, zanim skontaktujesz sie z dziatem obstugi klienta.

{EMI}LLE}? BW:
lekfronik | ‘\H :

www . muellerlektranik de :
®+E'S_iil_'_':_'_'_'_'_'_'_'_'_'_'_'_'_'_'_'_'_'_'_'_'_'_'i 11-15 voit C+(6)

Tabliczka znamionowa na obudowie komputera

Copyright © Miiller-Elektronik GmbH & Co.KG 13
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Zrozumienie tabliczki znamionowej

@
©)

®

Nazwa artykutu

na podstawie tej nazwy widaé, czy jest to
komputer roboczy F1 czy F2.

[MEpoLLer.

Wersja hardware

Numer serii @ Numer artykutu dystrybutora

Wersja oprogramowania (wersja software)

jezeli aktualizujesz oprogramowanie, podana
w tym miejscu wersja utraci aktualno$é.

Jezeli produkt zostat wyprodukowany dla
producenta maszyn rolniczych, numer ten
oznacza jego numer artykutu.

Napiecie

Produkt moze by¢ podtaczany tylko do napie¢
w podanym w tym miejscu przedziale.

Copyright © Muiller-Elektronik GmbH & Co.KG
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4

4.1

Montaz i instalacja

Przeglad systemu

Komputery robocze F1 i F2 nie wystarczajg do tego, by moc sterowac i obstugiwac opryskiwacz

polowy.

Montaz i instalacja

Przeglad systemu

Na ponizszych ilustracjach mozna zobaczyc¢, jakie komponenty muszg by¢ zamontowane na
opryskiwaczu i ciggniku.

@
®
®
@
(®)
©®

Terminal

- Terminal ISOBUS firmy Miiller-Elektronik z
licencjg ,1ISO11587 VT”

Drazek wielofunkcyjny (joystick)
Opcjonalnie

- Stuzy do obstugi opryskiwacza.
Wyposazenie podstawowe ISOBUS

- Laczy komputery robocze z ciggnikiem.
- Zasila komputery robocze oraz terminal
napieciem.

Kabel przytaczeniowy do wyposazenia
podstawowego ISOBUS

Podtaczanie komputera roboczego do
podstawowego wyposazenia ciggnika
Kabel potaczeniowy

taczy komputer roboczy F1 i komputer
roboczy F2

Mozliwe sg rézne konfiguracje

Copyright © Miiller-Elektronik GmbH & Co.KG

Wiazka kablowa i rozdzielacz dla
komputera roboczego F2
MozZliwe sg rézne konfiguracje.

® Komputer roboczy F2
Podporzadkowany komputer roboczy
Mozliwe sg rézne konfiguracje

Wiazka kablowa i rozdzielacz dla
komputera roboczego F1
Mozliwe sg rézne konfiguracje

@ Komputer roboczy F1
Nadrzedny komputer roboczy
Mozliwe sg rézne konfiguracje
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Komputer roboczy podtaczony do wyposazenia podstawowego ciggnika

4.2

Instrukcja

P

Przeglad systemu komputera roboczego na ciggniku bez interfejsu ISOBUS

Terminal
Terminale firmy Mdiller-Elektronik

Drazek wielofunkcyjny (joystick)
Opcjonalnie

- Stuzy do obstugi opryskiwacza.
Wyposazenie podstawowe ECO

- Laczy komputery robocze z ciagnikiem.
- Zasila komputery robocze oraz terminal
napigciem.

- Oferuje mozliwo$¢ podtaczenia czujnika
kofa.

Czujnik kota

Kabel przytaczeniowy do wyposazenia
podstawowego ECO
Podtaczanie komputera roboczego

opryskiwacza do podstawowego wyposazenia

ciggnika

@

©®

Kabel potaczeniowy

taczy komputer roboczy F1 i komputer
roboczy F2

Mozliwe sg rozne konfiguracje

Wiazka kablowa i rozdzielacz dla
komputera roboczego F2

Mozliwe sg rozne konfiguracje
Komputer roboczy F2
Podporzadkowany komputer roboczy
MozZliwe sg rézne konfiguracje

Wiazka kablowa i rozdzielacz dla
komputera roboczego F1
Mozliwe sg rézne konfiguracje
Komputer roboczy F1

Nadrzedny komputer roboczy
Mozliwe sg rozne konfiguracje

Komputer roboczy podtaczony do wyposazenia podstawowego
ciagnika

Aby mozliwa byta obstug a opryskiwacza przy pomocy terminalu, komputer roboczy musi zosta¢

podtaczony do wyposazenia podstawowego ciggnika. W zalezno$ci od rodzaju zamontowanego na

ciagniku wyposazenia podstawowego, nalezy uzy¢ réznych wtyczek.

Ciagnik z podstawowym wyposazeniem ISOBUS

W ten sposdb podiacza sie komputer roboczy do standardowego wyposazenia ISOBUS:
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Montaz i instalacja

Montaz joysticka

M Ciagnik jest przystosowany do podtaczenia ISOBUS.

M Komputer roboczy jest zamontowany na opryskiwaczu.

M Opryskiwacz jest zamontowany lub zawieszony na ciggniku.

1. Poprowadzi¢ kabel od opryskiwacza do gniazda wyposazenia podstawowego ISOBUS.
Odkrecic klapy pytowe.

Wtyczke ISOBUS wiozy¢ i wkreci¢ do gniazda ISOBUS ciggnika.

> 0 pn

Klapy pytowe potaczy¢ ze soba, aby chroni¢ je przed kurzem.
= Komputer roboczy zostat podtaczony do wyposazenia podstawowego.

5. Sprawdzi¢, czy komputer roboczy jest prawidiowo podtaczony uruchamiajac go.

Ciagnik z podstawowym wyposazeniem ECO

W ten sposdb podtacza sie komputer roboczy do standardowego wyposazenia ECO:
M Ciagnik wyposazony jest w podstawowe wyposazenie ECO firmy Miller-Elektronik.
M Komputer roboczy jest zamontowany na opryskiwaczu.
M Opryskiwacz jest zamontowany lub zawieszony na ciagniku.
1. Poprowadzi¢ kabel od opryskiwacza do gniazda wyposazenia podstawowego ECO.
2. Wetkna¢ wtyczke do gniazda wyposazenia podstawowego ECO.

Najpierw wtozy¢ hak na koricowce wtyczki do otworu znajdujacego sie gniezdzie ®:

3. Zatrzasna¢ wtyczke @
=> Komputer roboczy zostat podigczony do wyposazenia podstawowego.

4. Sprawdzi¢, czy komputer roboczy jest prawidtowo podtgczony uruchamiajac go.

Montaz joysticka

Joystick moze zosta¢ dodatkowo podtgczony do terminala i jest on konieczny do obstugi
opryskiwacza.

Copyright © Miiller-Elektronik GmbH & Co.KG
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Montaz zyroskopu

Instrukcja

4.4

4.41

18
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Podigczanie joysticka

Katownik @ Wtyczka do podtgczenia do terminalu
Do montazu w kabinie

Gniazdo do podtaczenia do wyposazenia

podstawowego

Tak zamontujesz joystick:
1. Zamontowa¢ joystick po prawej stronie kierowcy, w zasiegu jego reki.
2. Wiozy¢ wtyczke wyposazenia podstawowego wtozy¢ do gniazda joysticka.

3. Podiaczy¢ wtyczke A joysticka do gniazda A terminalu.
= Joystick jest podtaczony pomiedzy wyposazeniem podstawowym a terminalem.

= Po wigczeniu terminalu na joysticku zapala sie dioda.

Montaz zyroskopu
Zyroskop zyroskop jest urzadzeniem pomiarowym, odczytujagcym zmiany w kierunku jazdy ciggnika.

Aby korzysta¢ z zyroskopu nalezy:
= Zamontowac uchwyt na ciggniku

Montaz uchwytu na zyroskop

Uchwyt Zyroskop w uchwycie

Copyright © Muiller-Elektronik GmbH & Co.KG
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4.4.2 Korzystanie z zyroskopu

Instrukcja 1. Zamocowac¢ zyroskop w uchwycie na ciagniku i dokreci¢ srubg motylkowa.
Strona z napisem TOP-OBEN musi by¢ skierowana w gore:

2. Po pracy wiozy¢ zyroskop do uchwytu na narzedziu zaczepianym i dokreci¢ $rubg motylkowa.

Copyright © Miiller-Elektronik GmbH & Co.KG
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5 Podstawy obstugi

5.1 Wiaczanie i wylaczanie komputera roboczego
Instrukcja Tak wigczysz komputer roboczy:

1. Podtaczy¢ komputer roboczy do zasilania. Dostepne sg przy tym nastepujace mozliwosci:
a) W przypadku ciggnikéw ISOBUS: Uruchomi¢ ciagnik kluczykiem w stacyjce.
b) JeZeli nie jest to ciggnik ISOBUS: Wigczy¢ terminal.
¢) W przypadku korzystania z terminala ECO: Wigczy¢ terminal.

2. LED na joysticku zaczyna $wieciC.
= Wigczyte$ komputer roboczy.
Instrukcja Tak wylaczysz komputer roboczy:

1. Przerwac¢ doptyw pradu do komputera roboczego. Dostepne sg przy tym nastepujace
mozliwo$ci:
a) W przypadku ciggnikéw ISOBUS: Uruchomi¢ ciggnik kluczykiem w stacyjce.
b) Jezeli nie jest to ciggnik ISOBUS: Wytaczy¢ terminal.
c) Dla wszystkich ciggnikéw: Poprowadzi¢ z gniazda kable miedzy ciggnikiem a opryskiwaczem.
d) W przypadku korzystania z terminala ECO: Wytaczy¢ terminal.

2. Zaczeka¢, az LED na joysticku zga$nie.

= Whylgczyte$ komputer roboczy.

5.2 Pierwsze uruchomienie
Jezeli zamontowate$ komputer, zainstalowates go i podtaczyte$ do terminalu, mozesz zacza¢ z niego
korzystac.

Instrukcja 1. @ - Wigczy¢ terminal.

=> Komputer roboczy jest wiaczany razem z terminalem.

2. @ - Wywota¢ aplikacje ,Menu wyboru”.
= Pojawia si¢ nastepujacy ekran:

Service E::E )

B2E Gt DORBCIDEGE

BE7 RoRRCERODECIR000]

TaskManager e

BT An0PONEZR00CIN0NNF

H—t %ffi TRACK-Leader E_ﬁ J

Bl BoRsl] TR 00

= Oprogramowanie komputera jest tadowane przez terminal. Rozpoznasz ten proces po
pasku postepu obok symbolu aplikacji komputera roboczego.

= Komputer roboczy jest wigczony, kiedy jego nazwa pojawia sie obok symbolu opryskiwacza.
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5.3

5.4

Elementy obstugi

5.5

Podstawy obstugi

Komputer roboczy w menu wyboru

Komputer roboczy w menu wyboru

Pojawia sie aplikacja komputer roboczy-opryskiwacz na kazdym terminalu wraz z identyfikatorem
ISO.

W przypadku terminali firmy Mller-Elektronik komputer roboczy zgtasza sie w aplikacji ,Menu

wyboru”.
%

SESEFPL

O BrBOCEAF SECNA0AE 4—‘@

Komputer roboczy podczas meldowania w menu wyboru

@ Symbol aplikacji komputera roboczego Jezyk

opryskiwacza
@ Rodzaj komputera roboczego @ Numer serii hardware
"s" oznacza opryskiwacz (z angielskiego Za pomocg, tego numeru komputer
"sprayer") rozpoznawany jest przez inne aplikacje. Na
przyktad przez karte pola. Wiecej na ten
temat: [= 34]

@ Wersja zbioru obiektow
Zbiér obiektéw to cze$¢ oprogramowania
zawierajaca teksty i ilustracje.
Jak sprawdzisz wersje oprogramowania
przeczytasz w rozdziale: Sprawdzanie wersji
oprogramowania [=> 89]

Przechodzenie miedzy ekranami

Sg ekrany, ktdre majg zbyt wiele pozyciji, aby wyswietli¢ je wszystkie na jednym ekranie. W
przypadku takich ekranéw nalezy ewentualnie kartkowac dale.

Na podstawie nastepujgacego symbolu funkcji mozna rozpoznaé, ze w ramach ekranu mozna
przechodzi¢ dalej. Mozna w tym celu nacisna¢ wtasciwy przycisk funkcyjny, aby przej$¢ dalej.

m Przejscie do kolejnego ekranu

Wprowadzanie danych

W tym rozdziale dowiesz sie, jak wprowadza¢ dane w ekranie wprowadzania danych.

Copyright © Miiller-Elektronik GmbH & Co.KG
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[ O,
Moo @

123456789m¢-+©}< «(3)
t @

Ekran wprowadzania danych

@ Kursor 1 @ Cyfry do wyboru

Zaznacza miejsce w ktérym zostanie
wprowadzony nowa cyfra.

@ Pole wprowadzania danych Kursor 2

Zawiera pola do wprowadzania wartosci. Stuzy do zaznaczania cyfry, ktérg chcesz
wprowadzic.

Instrukcja Tak wprowadzisz cyfre:
M Wyswietlite$ ekran wprowadzania danych.
M Kursor 1 zaznacza migjsce, w ktérym zostanie wprowadzona nowa cyfra.
1. Zaznaczyc cyfre kursorem 2.

2. Klikna¢ na zaznaczong cyfre.
= Zaznaczona cyfra pojawia sie w polu wprowadzania danych.
=> Kursor 1 przesuwa si¢ jedno pole na prawo.

3. Wprowadzi¢ kolejne cyfry.

4. Zaznaczy¢ "OK" i wcisna¢ przycisk-pokretto, aby zakonczy¢ wprowadzanie danych.
5.6 Wyglad ekranu

5.6.1 Ekran roboczy komputera opryskiwacza

Ekran roboczy jest wyswietlany zawsze podczas pracy i zawiera najwazniejsze informacje. Ekran
roboczy informuje cie o stanie opryskiwacza podczas pracy.

Ekran roboczy jest podzielony na cztery obszary:
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208"
7 . 9%«nen 1. ?bar

%I]Tla z

Obszary ekranu roboczego.

@ Obszar "Dane oprysku" @ Obszar "Symbol belki"

@ Obszar wyboru 1 Obszar wyboru 2

Z nastepnych rozdziatéw dowiesz sie jakie informacje znajdziesz w poszczegdlnych obszarach.

© © © 0

Przyciski funkcyjne na ekranie roboczym

Na ekranie roboczym mozna obstugiwa¢ wigcej funkcji niz mozna zobaczy¢ na pierwszy rzut oka.

7; - Nacisng¢ ten przycisk funkcyjny na ekranie roboczym, aby uzyskac dostep do
dodatkowych stron z symbolami funkcyjnymi.

5.6.2 Obszar "Dane oprysku"

W tym obszarze wy$wietlane sg nastepujace informacje:

@8y, @
®__"B . Bkm/h . 2bar~l—®

Obszar "Dane oprysku"

@ Dawka planowana Symbole dodatkowe

Dawka planowana w I/ha.

@ Dawka wypryskana @ Cisnienie oprysku
Dawka wypryskana w I/ha. Aktualne ci$nienie cieczy w jednostce bar
(tylko gdy zainstalowany jest czujnik
cisnienia.)

@ Predkos¢

Aktualna predko$¢ opryskiwacza w km/h.

Symbole Ponizsze symbole moga zosta¢ wyswietlone w zalezno$ci od konfiguracji:
Symbol Znaczenie
Oprysk przerwany. Aktualna predko$¢ jest mniejsza od parametru ,Min.
predkos¢ pracy”.
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Symbol Znaczenie
g Automatyczny tryb pracy jest wytaczony. Cisnienie oprysku nie bedzie
regulowane. Aktualna predkos$c¢ jest nizsza niz parametr
"Min.predk(auto)", a wyzsza od parametru "Min. predkosc".
Opryskiwacz znajduje sie w trybie pracy recznej. Musisz recznie
regulowac dawke.
:l Dawka jest przekazywana przez aplikacje "TaskManager".
s- Urzadzenie sterujace pracg sekcji ,S-box” jest podtaczone i wigczona.
BOX
E: Licznik dzienny jest nieaktywny.
__ Zobacz rozdziat: Dokumentowanie wynikéw pracy [=> 65]
5.6.3 Obszar wyboru 1

Informacje w tym obszarze wy$wietlane s na dwoch stronach:
= Strona z informacjami dotyczacymi aktywnych funkcii
= Strona z licznikami

Elementy obstugi %

- Zmiana z jednej strony na drugg

Informacje na stronie pierwszej
Na tej stronie znajdziesz informacje na temat aktualnego stanu opryskiwacza.

Na ponizszym obrazku przedstawione sg informacje mogace pojawi¢ sie w tym obszarze:

Obszar wyboru 1: Strona 1

Symbole Ponizsze symbole moga zosta¢ wywietlone w zalezno$ci od konfiguracji:
Symbol Znaczenie
@ TRAIL-Control jest aktywowany jako sterowanie dyszlem
ub [ S Zobacz rozdziat: TRAIL-Control - korzystanie z kierowania dyszlem i osig [=>
80]

Lewy rozpylacz asymetryczny jest aktywny w konfiguracji komputera.

Zobacz rozdziat: Konfiguracja rozpylaczy asymetrycznych [= 46]
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Symbol Znaczenie

Zobacz rozdziat: Konfiguracja rozpylaczy asymetrycznych [—= 46]

Prawy rozpylacz asymetryczny jest aktywny w konfiguracji komputera.

Dyszel dla TRAIL-Control jest zablokowany.

=D

Zobacz rozdziat: Ryglowanie TRAIL-Control [= 84]

+
+

Belka jest ztozona i znajduje sie w pozyciji do transportu.

TRAIL-Control moze by¢ uzywany tylko w trybie recznym.

Belka jest podnoszona.

Belka jest obnizana.

e [»

Belka jest poziomowana. Strona po ktérej pojawia sie ten symbol jest
podnoszona w gére.

Informacje na stronie drugiej

Na ponizszym obrazku przedstawione sg informacje mogace pojawi¢ sie w tym obszarze:

ONg*™

S

49501
@{*24.75h- 891/rninA/@
/?Salm 2% harh
©x )

Obszar wyboru 1: Strona 2

@ Aktualna zawartos$¢ zbiornika Przeplyw na minute
W zalezno$ci od opryskiwacza wys$wietiona Przeptyw na minute zmierzony przez
jest wyliczona lub zmierzona zawarto$¢. przeptywomierz gtowny.

@ Obrabialna powierzchnia @ Efektywnos$é / godzing

Powierzchnia, ktérg mozna jeszcze obrobié

przy aktualnej dawce i zawarto$ci zbiornika.
@ Obrabialna droga

Droga na ktérej mozna jeszcze pracowac,

jezeli nie zmienig sie warunki.

5.6.4 Obszar wskaznik belki

Na wskazniku belki znajdziesz nastepujace informacije:
= Liczba sekcji
= Ktore sekcje sq zaznaczone, a ktore wytgczone
= Ktdre sekcje pryskajg

Mozliwe stany Sekcje robocze mogq znajdowac sie w czterech stanach.

Copyright © Miiller-Elektronik GmbH & Co.KG
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Stan sekcji odczytasz na ekranie roboczym na wskazniku belki.

Mozliwe s nastepujace stany:

Symbol Stan sekcji roboczej

Sekcja robocza jest wylaczona.

Sekcja robocza jest zaznaczona.

Sekcja robocza jest gotowa do pracy.

Sekcja robocza jest zaznaczona, a zawdr jest otwarty.

Sekcja robocza rozpyla.

G R

Sekcja robocza zostata wytaczona recznie, podczas gdy aplikacja SECTION-Control
pracowata w trybie automatycznym.

Dopdki SECTION-Control pracuje w trybie automatycznym, ta sekcja robocza nie
zostanie wiaczona ani wylgczona.

Ponizsze ilustracje pokazuja, jak moga by¢ przedstawiane sekcje:

¢ i

Obszar wskaznik belki - przyktad 1

Sekcja 1 @ Sekcje 2do 7
jest wytaczona sq zaznaczone i spryskuja.

P e

AN

Obszar wskaznik belki - przyktad 2

Sekcja 1 @ Sekcje 2 do 7
jest wytaczona §g zaznaczone, ale nie spryskuja.

Jesli korzysta sie z aplikacji SECTION-Control, mozliwe sg réwniez inne stany. Na kolejnym zdjeciu
widac, jak przedstawiane sg poszczegdlne stany sekcji roboczych, gdy obrabiana jest powierzchnia
w ksztalcie klina a uzytkownik wcze$niej wytaczyt joystickiem zewnetrzne sekcje robocze.

e >
auto)

Stany sekcji roboczych. Strona lewa: na komputerze roboczym; Strona prawa: przy SECTION-Control
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Sekcje robocze 1 i 7 zostaty wytaczone recznie za pomoca joysticka.
Sekcje robocze 2 do 5 pracuja.
Sekcja robocza 6 zostata wytaczona przez SECTION-Control.

Symbole Ponizsze symbole mogq zosta¢ wyswietlone w zaleznosci od konfiguracji:
Symbol Znaczenie
DISTANCE-Control jest wytaczony
Symbol ten pojawia sie na symbolu belki polowej tylko wtedy, gdy

DISTANCE-Control jest dostepny na opryskiwaczu. W
opryskiwaczach bez Distance-Control nigdy sie nie pojawia.

Obwad sekcji roboczych sterowany jest automatycznie przez aplikacje
+SECTION-Control”.

@ Blokada belki polowej jest aktywowana.
Zobacz rozdziat: Blokada stabilizacji belki polowej [= 51]

Symbol pojawia sie obok symbolu belki polowe;.

5.6.5 Obszar wyboru 2
W tej sekcji mozna zobaczy¢, ktdre dodatkowe funkcje sq wigczone.
Po aktywacji dodatkowych funkcji, pojawi sie ikona w obszarze ,Funkcje dodatkowe”.

Informacje w tym obszarze wys$wietlane sg na dwoch stronach:
= Strona z informacjami o aktywowanych funkcjach dodatkowych.
= Strona z informacjami na temat stanu czujnikow.

Elementy obstugi %

- Zmiana z jednej strony na drugg

Informacje na stronie pierwszej

Na pierwszej stronie pojawiajq sie symbole, ktére informujg o aktywowanych funkcjach dodatkowych.

Symbole Ponizsze symbole mogq zosta¢ wysSwietlone w zaleznosci od konfiguracji:
Symbol Znaczenie
P Oswietlenie jest wigczone
ey
Fir, o
ﬂ Dodatkowa funkcja A jest aktywna
Funkcja ta moze zosta¢ przez producenta opryskiwacza przypisana do innej

funkcji. Producent opryskiwacza poinformuje Cie, jaka funkcje spetnia ten
symbol.

B Dodatkowa funkcja B jest aktywna

Funkcja ta moze zosta¢ przez producenta opryskiwacza przypisana do innej
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Symbol Znaczenie

funkcji. Producent opryskiwacza poinformuje Cie, jaka funkcje spetnia ten
symbol.

Informacje na stronie drugiej
Na drugiej stronie pojawiajq sie symbole, ktére informujg o stanie poszczegdinych czujnikéw.

Ponizsze symbole mogq zosta¢ wysSwietlone w zaleznosci od konfiguracji:

Symbol Znaczenie
Aktualna sita wiatru
1. 2n/=s
L.‘fél‘l' Aktualna predkos$¢ obrotowa pompy
370
@ Aktualna predkos$¢ obrotowa dmuchawy
38R

Struktura ekranéw dodatkowych

Wiele funkcji komputera roboczego zalezy od modelu opryskiwacza i jego wyposazenia. Te funkcje

sq obstugiwane za pomocag klawiszy funkcyjnych, ktdrych symbole funkciji znajdujq sie w tak zwanych
,ekranach dodatkowych”.

W zaleznosci od liczby dodatkowych funkgji, ktore posiada opryskiwacz, symbole funkcji pojawiajg,
sie na réznych dodatkowych ekranach. W instrukcji bedzie widoczne tylko to, ze nalezy przej$¢ do
dodatkowych ekranow.

Aby uzyska¢ dostep do dodatkowych ekrandw:

1. i - na ekranie roboczym przycisnaé.
= Pojawiajg si¢ dodatkowe ekrany
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6 Przygotowanie komputera roboczego do uzycia
6.1 Kiedy i co trzeba skonfigurowac?
Ustawienie / parametr Pierwsze uruchomienie Poczatek sezonu
Dawka cieczy %]
Szer robocza %]
Impulsy kola | %]
Stala regulacii %]
Cisnienie max %]
Cisnienie min #
Min. predkosc %]
Min.predk(auto) #
Max. V wiatru #
Poj. zbiornika #
Poziom zb.-alarm %
Imp. -zbiornik gl # #
Imp. - napeln %]
Pompa U/min |
6.2 Wprowadzanie parametréw opryskiwacza
Kiedy wprowadzi¢? Parametry nalezy wprowadza¢ w nastepujacych przypadkach:
= Przed pierwszym uruchomieniem.
= Kiedy zmienig sie parametry opryskiwacza.
Instrukcja Tak zmienisz warto$¢ parametru:

1. Przej$¢ do ekranu "PARAMETRY":
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Lista parametrow

30

= Pojawia si¢ nastepujacy ekran:

@‘) PARAMETRY

Dawka cieczy :l/ha
E ? Szer robocza © 36.8n

Impulsy kola : 108 /18am
Stala regulaciji: 8.0
Cisnienie max : 18.8bar

Cisnienie min : B.Bbar
ﬂ? Min. predkosec : 1.8knmeh w

Min.predk(auto): 2.8kn/h

Max. U wiatru : 64.8nrs

[]
2. [ - Obro¢ pokretio, aby przesunaé kwadratowy kursor do wiersza z zagdanym
parametrem. Na terminalach bez pokretta, korzysta sie z przyciskéw terminala.

i
3. - Przycisng¢ pokretto.
= Otwiera sie ekran wprowadzania danych.
4. Wprowadzi¢ warto$¢ jakg ma mie¢ parametr.

5. Zaznaczy¢ i klikng¢ ,OK”, aby zakoriczy¢ wprowadzanie i zastosowa¢ wartos¢.
= Nowa warto$¢ pojawia sie na ekranie "PARAMETRY".

Lista zawiera wszystkie parametry, ktére moga wystapi¢ na ekranie. To ktdre z nich sie pojawig,
zalezy od konfiguracji i osprzetu opryskiwacza.

Rozpylacz
Kolor aktywowanych rozpylaczy.

Kolory sg okreslone przez norme ISO. Moga one réwniez zosta¢ skalibrowane. [= 42]

Dawka cieczy

Gdy opryskiwacz pracuje w trybie automatycznym, komputer dopasowuie cisnienie tak, aby uzyskaé
zaplanowana tu dawke.

Szerokos$¢ robocza

Szeroko$¢ robocza opryskiwacza.

Impulsy kola

Liczba impulséw, przesytanych przez czujnik kota podczas przejechania 100m. Stuzy do obliczania
predkosci.

Liczba impulséw jest wyznaczana podczas kalibracji czujnika kofa.

Stala regulacji

W trybie pracy automatycznej ci$nienie oprysku dopasowywane jest do predkosci jazdy
opryskiwacza. Dzieki temu przez caly czas ma by¢ pryskana taka ilo$¢ cieczy, jaka zaplanowano.
Stata regulacji odgrywa tutaj wazna role.
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Stata regulacji dopasowuje predkos¢ regulacii:
= Im wigksza stafa regulacji, tym szybciej dopasowywane jest ci$nienie.
= Im mniejsza stata regulacji, tym wolniej dopasowywane jest cidnienie.

Podczas ustawiania statej regulacji, wez pod uwage:
= Jezeli podczas jazdy ze statg predkoscig dawka wypryskana czesto ulega zmianie, zmniejsz
stafq regulacji.
= Jezeli przy zmianie predko$ci, dawka wypryskana nie dopasowuije si¢ do dawki planowane;,
zwieksz stafg regulacii.

Ustawianie granic ci$nienia oprysku

Stuza do tego parametry:
= Cisnienie max
= Cisnienie min

Parametry te definiujg optymalny dla oprysku zakres cisnienia.
Jezeli cisnienie wykroczy poza podany zakres, na ekranie wy$wietlony zostanie alarm.
Mozesz sam zdefiniowac optymalny dla twojego zadania zakres.

Jezeli na opryskiwaczu nie ma czujnika kota, zdezaktywuj parametry:
= Wprowadz warto$¢ 0 w wierszu "Cisnienie min".
= Wprowadz wartos¢ 0 w wierszu "Cisnienie max".

Min. predkosc
Minimalna predkos¢ pracy

Jezeli opryskiwacz polowy jedzie wolniej niz minimalna predko$¢ pracy, wtedy:
= Oprysk zostaje przerwany.

= Na ekranie roboczym pojawia sie symbol: E

Min.predk(auto)
Minimalna predkos$¢ automatyki

Jezeli opryskiwacz polowy jedzie wolniej niz minimalna predko$¢ automatyki, wtedy:
= Regulacja ci$nienia zostaje przerwana.

= Zostaje wigczony tryb pracy recznej.
Jezeli parametr ma warto$¢ 0, wtedy funkcja ta jest wytaczona.

= Na ekranie roboczym pojawia sie symbol:

Parametr ten musi mie¢ wiekszg warto$¢ niz parametr "Min. predkosc".

Max. V wiatru
Maksymalna predkos¢ wiatru
Czujnik wiatru musi by¢ zainstalowany.

Jezeli zostanie przekroczona maksymalna predkos¢ wiatru, uruchomiony zostanie alarm.
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Poj. zbiornika

Wielko$¢ zbiornika na mieszanke.

Poziom zb.-alarm
Alarmowy poziom zbiornika.

Jezeli ilo$¢ mieszanki jest mniejsza niz podana tu warto$¢, na ekranie pojawi sig alarm.

Imp. -zbiornik gl
Liczba impulséw, przesytanych przeptywomierz na kazdy litr cieczy. Stuzy do obliczania przeptywu
cieczy.

Liczba impulséw jest wyznaczana podczas kalibracji przeptywomierza.

Pompa U/min

Jesli predkos¢ obrotowa pompy stanie sie wyzsza od maksymalnej predko$ci obrotowej pompy,
pojawi sie komunikat o btedzie. To pozwala kierowcy lepiej kontrolowaé swojq prace i unikngé
uszkodzen pompy przy nadmiernej predkosci obrotowe;.

Do tego parametru nalezg dwie wartosci:
= jest’
Okresla, jaka maksymalna predko$¢ obrotowa pompy jest aktualnie ustawiona.
= ,Wartosc zadana”
Stuzy do zmiany maksymalnej predkosci obrotowej pompy.

Instrukcja W ten sposdb zapisuije sie aktualng predko$¢ obrotowag pompy, jako maksymalng dopuszczalng
predko$¢ obrotowa pompy:

1. Zaznaczy¢ wiersz ,Wartosc zadana®.

2. Predko$¢ obrotowa pompy ustawi¢ na zadang warto$¢.
= W wierszu ,Wartosc zadana” wySwietlana jest aktualna predko$¢ obrotowa pompy

3. ©. - weisngg.

= Predko$¢ pompy z linii ,Wartosc zadana” pojawi sie w linii ,jest’. To sprawito, Ze stata sig
maksymalng dopuszczalng predkoscig obrotowa pompy.

6.3 Aktywacja opciji
Mozesz aktywowac na komputerze kilka dodatkowych opcji.

Instrukcja Tak aktywujesz dodatkowe opcje:

1. Przej$¢ do ekranu "PARAMETRY - Aktywacja opcji":

¥ Lp 6o

2. Klikng¢ na wybrana opcje.
= Pojawia si¢ lista z dostepnymi opcjami.

3. Wybra¢ opcje z listy.

4. Zrestartowa¢ komputer roboczy.
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= Wybrana opcja bedzie aktywna po restarcie komputera.

6.3.1 Konfiguracja sterowania sekcjami
= Sterowanie sekcjami
Sposob w jaki wigczane i wytaczane sg poszczegdlne sekcje.

- "Praca normalna" [= 59]

To tryb pracy, w ktorym sekcje wtgczane sg po kolei od zewnatrz do wewnatrz belki. Nadaje
sie do normalnego oprysku.

— "tryb pracy gniazdowej" [= 62]

Nadaje sie do oprysku skupisk chwastéw. Mozna wigcza¢ sekcje niezaleznie od siebie.

6.3.2 Ustawianie rodzaju napetniania
= Napelnianie zbiornika

- "manual"

Dla opryskiwaczy bez TANK-Control.
- "TANK-Control"

Dla opryskiwaczy z TANK-Control.

6.3.3 Wybieranie rodzaju joystika
= Joystick

- "bez joysticka"

Dla Funkgji, ktore zazwyczaj sg obstugiwane przyciskami joysticka, zostang wyswietlone
dodatkowe przyciski na ekranie. Mozna obstugiwaé terminal za pomoca tych przyciskéw.
Przyciski pojawiajqg si¢ na kolejnych stronach ekranu roboczego.

Mozna w dalszym ciagu korzystac¢ z joysticka.
- "ME-Joystick."

Joystick ,ME-MFG" jest podtaczony do terminalu. Opryskiwacz obstugiwany jest przy uzyciu
joysticka.

— "Odmowa ME-Joystick"

Dezaktywuje joystik. Komputer nie reaguje na wciskanie przyciskow joysticka.

6.3.4 Ustawianie rodzaju zaworéw sekcyjnych
= Typ armatury cieczowej

- "bez ukladu stalocisn."

Dla zawor6w bez uktadu statoci$nieniowego.
- "stalocisnienowy"

Dla zaworow z uktadem statocisnieniowym.

_ llTyp D.ll
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6.3.5

6.4

Kiedy kalibrowaé?

Metody

6.4.1

Sposob dziatania

34

Dla opryskiwaczy z regulacjg pneumatyczng cisnienia.

Ustawianie potaczenia CAN

Parametr ten definiuje sposdb komunikacji pomiedzy terminalem a komputerem roboczym.
Konfiguracja zalezy od rodzaju terminalu.
= CAN

- "ME Eco"
Dla Terminali ECO.
- ,ME ISO/ no Serial Nr*

Dla terminali ISOBUS. Numer seryjny komputera nie jest przekazywany, ani wy$wietlany w
menu wyboru terminalu.

- ,ME ISO / Serial Nr*

Dla terminali ISOBUS. Numer seryjny komputera jest przekazywany magistralg CAN i
wy$wietlany w menu wyboru terminalu. To ustawienie jest konieczne dla korzystania z
aplikacji TaskManager.

Kalibracja przeptywomierza

Poniewaz z czasem liczba impulséw przesytanych przez przeptywomierz podczas przyptywu jednego
litra cieczy moze ulec zmianie, nalezy kalibrowac przeptywomierz w nastepujacych przypadkach:

= Przed pierwszym uruchomieniem.

= Na poczatku sezonu.

= Jezeli zauwazysz, ze dawka planowana i ilo$¢ wypryskana mocno sie od siebie roznig.

= Po wymianie lub naprawie przeptywomierza.

Istniejg dwie metody kalibracji:
= Metoda litrazowania - zajmuje duzo czasu, ale jest doktadna.
= Metoda "wyptyw z rozpylaczy" - nie jest tak doktadna jak metoda litrazowania, ale zajmuje mniej
czasu.

Niedoktadna kalibracja
Przy niedoktadne;j kalibracji, obliczenia dawki beda niedoktadne, co spowoduje niedoktadny oprysk.

o Kalibruj przeptywomierz z najwyzsza doktadnos$cia.

Kalibracja przeptywomierza metoda litrazowania

Podczas kalibracji metoda litrazowania ze zbiornika wypryskuje sie duzg ilo$¢ wody.
W tym czasie przeptywomierz liczy impulsy.

Po zakoriczeniu oprysku nalezy wprowadzi¢ na ekranie ilo$¢ wypryskanej cieczy.

Komputer oblicza liczbe impulséw na litr cieczy.
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/\ OSTROZNIE

Srodki ochrony roslin i ich pozostatosci
Niebezpieczenstwo zatrucia lub skazenia

o Przed kalibracjg nalezy dokfadnie wyczysci¢ zbiornik. Opryskiwacz nie moze zawiera¢ zadnych
$rodkéw chemicznych.

o Podczas kalibracji nalezy korzysta¢ wytacznie z czystej wody.

o Nalezy nosi¢ ubranie ochronne.

Instrukcja M Wszystkie sekcje sq zaznaczone.

M Tryb pracy recznej jest aktywny (na ekranie roboczym w obszarze oprysku wyswietlony jest

symbol [ﬂ—]}’ .

M Pojemnik jest wypetiony czystg woda. Potrzebujesz kilkuset litrow czystej wody.

M Masz mozliwo$¢ zwazenia ciagnika z opryskiwaczem, albo potrafisz zmierzy¢ ilo¢ sypryskane;
wody inng metoda.

M Pompa jest wigczona.
1. Upewnij sie,ze spetnione sg wszystkie wymagania!

2. Przejs¢ do ekranu "KALIBRACJA™

5y & %9

= Pojawia si¢ nastepujacy ekran:

I.}? KALIBRACJA @

Wybdér metody pomiaru

3. - wybra¢ metode litrazowania.
=> Pojawia sie nastepujacy ekran:
KALIBRACJA

- G1. przeplyuwomierz -

1. Litrazowanie zbiornika UK

2. Stop : GK
Lub przerwac : ESC ESC

3. Wprowadz ilosc wody

zliczone impulsy : 2]
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ON

__.,.—"
4, BOFF Rozpoczaé oprysk.
=> Podczas oprysku na ekranie "KALIBRACJA - GI. przeplywomierz" komputer wy$wietla
impulsy.

5. Wypryskac¢ kilkaset litrow cieczy. Nie oprozniaj catego zbiornika. W ten sposéb unikniesz
tworzenia si¢ babelkéw powietrza, ktdre mogg sfatszowac¢ wynik.

ON

-
6. OFF . zakonczy¢ oprysk.
= Oprysk zostaje zakofczony.
=> Na ekranie nie sg liczone impulsy.

0K

7. - zakonczyc¢ kalibracje.
= Pojawia si¢ nowy wiersz: "llosc wody"

8. Zmierzyc¢ ilos¢ wypryskanej cieczy. Na przyktad pordwnujac wage opryskiwacza przed i po
oprysku.

9. Wprowadzi¢ ilo8¢ wypryskanej cieczy w wierszu "llosc wody".

10.£ - Opuscic¢ ekran.

= Skalibrowate$ przeptywomierz metoda litrazowania.

6.4.2 Kalibracja przeptywomierza metoda "wyplyw z rozpylaczy"

Podczas kalibracji przeptywomierza metoda wyptywu z rozpylaczy, mierzysz ile wody wypryskiwane
jest z jednego rozpylacza w okre$lonym czasie.

Sposadb dziatania Podczas kalibracji metoda wyptywu, wypryskuje sie wode z jednego rozpylacza w okreslonym czasie.
W tym czasie przeptywomierz liczy impulsy.
Po zakonczeniu oprysku nalezy wprowadzi¢ na terminalu ilo$¢ wypryskanej wody.

Komputer oblicza liczbe impulséw na litr cieczy.

/\ OSTROZNIE

Srodki ochrony roslin i ich pozostatosci
Niebezpieczenstwo zatrucia lub skazenia

o Przed kalibracjg nalezy doktadnie wyczysci¢ zbiornik. Opryskiwacz nie moze zawiera¢ zadnych
$rodkéw chemicznych.

o Podczas kalibraciji nalezy korzysta¢ wytacznie z czystej wody.

o Nalezy nosi¢ ubranie ochronne.

Aby kalibracja byta doktadniejsza, mozna przeprowadzi¢ ponizszg kalibracje wraz z pomocnikiem
jednoczesnie dla kilku rozpylaczy. Nastepnie mozna wprowadzi¢ na terminalu warto$¢ $rednia.

Instrukcja M Przygotowates$ kubek z podziatka, ktérym zmierzysz wypryskang ilos¢.
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Przygotowanie komputera roboczego do uzycia

M Przygotowate$ stoper do odmierzania minuty.

M Na ekranie zaznaczona jest tylko jedna sekcja.

Kalibracja przeptywomierza

M Tryb pracy recznej jest aktywny (na ekranie roboczym w obszarze oprysku wy$wietlony jest

symbol [ﬂ—]}’ ).

M Pojemnik jest wypetniony czysta woda.

M Ustawiona szeroko$¢ robocza jest poprawna.

M llos¢ rozpylaczy w kazdej sekcji jest poprawnie ustawiona.

1. Upewnij sie,ze spetnione sg wszystkie wymagania!

2. Przejs¢ do ekranu "KALIBRACJA™

4
5
6
7
8

T oM
—
OFF

. Podejs¢ do rozpylacza i przez 60 sekund zebra¢ wode do kubka.

5

= Pojawia si¢ nastepujacy ekran:

5 =7

KALIBRACJA

e

Wybér metody pomiaru

W

LAmin

- wybra¢ metode wyptywu z rozpylaczy.

=> Pojawia sie nastepujacy ekran:

KALIBRACJA

- G1. przeplyuwomierz -

1. Wyplyw z rozpylaczy

2. Stop : ﬂK

Lub przerwac : ESC

3. Podaj dokladna ilosc

0K

ESC

zmierz. ciecz: B.880 1/nin

)

= W wierszu "zmierz. ciecz" pojawia sie dotychczas ustawiony przeptyw.
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- Rozpoczag¢ oprysk.

. Zanotowa¢ zebrang ilo$¢ wody.
. Powtorzy¢ ostatnie dwa kroki na kilku rozpylaczach.

. Obliczy¢ $rednig ilos¢ i zanotowac.
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ON

__.,.—"
g, MOFF . zakoriczy¢ oprysk.
= Oprysk zostaje zakofczony.

0K

0. -zakonczy¢ kalibracje.
= Pojawia si¢ wiersz "lrozpylacz".

11. Wprowadzi¢ ilo$¢ wypryskanej cieczy w wierszu "l/rozpylacz".

12. @ - Opusci¢ ekran.

= Warto$¢ parametru "Imp. -zbiornik gl" zostat uaktualniony.

= Skalibrowate$ przeptywomierz metodg wyptywu z rozpylaczy..

6.4.3 Wprowadzanie ilosci impulséw na litr, bez kalibracji

Jezeli wiesz ile impulsdw przesyta przeptywomierz na kazdy litr cieczy, mozesz wprowadzié tg
wartos¢ recznie.

Instrukcja 1. Przej$¢ do ekranu ,Parametry”:

& 5| =

=> Pojawia sie nastepujacy ekran:

PARAMETRY
o] zbiornika 3500 "
Poziom zb.-alarm: 208081 =2

Imp.-zbiornik gl: 280 /1

(o {

2. Wprowadzi¢ liczbe impulséw w wierszu "Imp. -zbiornik gl"

6.5 Kalibracja czujnika kota

= Jezeli zamontowate$ czujnik kota (czujnik X) na kole traktora.

= Przed pierwszym uruchomieniem.

= Po zmianie opon.

= Po zmianie traktora (jezeli czujnik byt zamontowany na kole traktora).

= Jezeli predkos¢ wySwietlona na ekranie roboczym sie nie zgadza.

= Jezeli przejechana droga wy$wietlona na ekranie roboczym sie nie zgadza.

Kiedy kalibrowaé?
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Niedoktadna kalibracja
Przy niedoktadnie skalibrowanym czujniku kota nie mozna zmierzy¢ doktadnej predko$ci.
Przez to wszystkie obliczenia powierzchni, drogi i spryskanej ilosci s niedoktadne.

o Skalibruj czujnik kota z najwyzszg doktadnoscig

6.5.1 Ustalanie ilosci impulséw na odcinku 100m

Podczas kalibracji czujnika kota metodg 100m obliczasz ilo$¢ impulséw, jakie wysyta czujnik na
odcinku 100m.

Aby system dziatat doktadnie, czujnik musi wysta¢ minimum 250 impulséw na 100m.
Aby zwiekszy€ ilo¢ impulsow nalezy zamontowa¢ wigcej magnesow naprzeciw czujnika kofa.
Jezeli znasz doktadna liczbe impulséw, mozesz wprowadzi€ jg recznie,
Instrukcja M Czujnik kota jest zamontowany.
M Wszystkie magnesy na kole sq w dobrym stanie.

M Zmierzyte$ i zaznaczyte$ odcinek 100m. Trasa musi odpowiadaé warunkom pracy. Powinna
prowadzi¢ przez pole lub take.

M Traktor z podtaczong maszyna jest gotéw do jazdy i stoi na poczatku zaznaczonego odcinka.
1. Upewnij sie, ze spetnite$ wszystkie wymagania!

2. Przej$¢ do ekranu "KALIBRACJA - Impulsy z kota":

5 G

=> Pojawia si¢ nastepujacy ekran:

KALIBRACJA m
- Impulsy z kola -

1. Start : E

2. Jazda :l1edm
3. Stop . 0K
Lub przerwac : ESC

(o)

:

4. Pojawiajg sie nastepujgce symbole:

0K
ESC

3. - Rozpocza( kalibracje.

- zatrzymac kalibracje.
- przerwac kalibracje.

5. Przejecha¢ 100m na odmierzonym odcinku i zatrzymaé pojazd na koricu.
=> Podczas jazdy na ekranie liczone sg impulsy.
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0K

6. - zakofczyC kalibracje.

7. @ - Opusci¢ ekran.

= llo$¢ impulséw pojawia sie w wierszu "Imp. czujnik kola

6.6 Konfiguracja sekgc;ji
6.6.1 Wprowadzanie liczby sekcji
Instrukcja Tak wprowadzisz liczbg sekciji:

1. Przejs¢ do ekranu "SEKCJE ROBOCZE":

s 27

= Pojawia si¢ nastepujacy ekran:

SEKCJE ROBOCZE Eﬁ

R-m sekcji r'oboczych:
H %z

Sekcja 1

Sekecja

Sekcja

Sekcja

N N ® N N~

2
3
Sekcja 4
5
6

Sekcja

R-m rozpylaczy 48 @

2. W wierszu "R-m sekcji roboczych" wprowadzi¢ liczbe sekcii.

6.6.2 Wprowadzanie liczby rozpylaczy w sekcjach

Musisz podac¢ liczbe rozpylaczy zamontowanych w kazdej sekcii.
= Przed pierwszym uruchomieniem.

Kiedy wprowadzi¢? o ) Co
= Jezeli liczba rozpylaczy w sekcji ulegnie zmianie.

Instrukcja Tak wprowadzisz liczbe rozpylaczy w sekj:

1. Przejs¢ do ekranu "SEKCJE ROBOCZE":

s 29
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= Pojawia si¢ nastepujacy ekran:
SEKCJE ROBOCZE Eﬁ
R-m sekcji r'oboczych: /

Sekcja 1 7

Sekecja 2 7

Sekcja 3 7 E@

Sekcja 4 6

Sekcja 5 7 W
B 7

Sekcja H
R-m rozpylaczy 48 @

= Obok kazdej sekcji wySwietlona jest liczba zamontowanych rozpylaczy.

u
2. - klikng¢ w wierszu w ktdrym chcesz zmienic liczbe rozpylaczy.
= Otwiera sig ekran wprowadzania danych.

3. Wprowadzi¢ liczbe rozpylaczy.

4, @ - Opusci¢ ekran.

6.6.3 Trwate wytaczanie sekcji

Istnieje mozZliwo$¢ trwatego wytgczenia jednej z sekcji. Przydaje sie, gdy na polu utworzone zostaty
Sciezki technologiczne dla mniejszego opryskiwacza, niz aktualnie obstugiwany.

Konsekwencje Trwate wytaczenie zewnetrznych sekcji ma nastepujace konsekwencje:
= Korzystajac z TRACK-Leader II: Nowa szeroko$¢ robocza nie jest brana pod uwage przy
wyliczaniu szeroko$ci poprzeczniaka przez HEADLAND-Control.
= W przypadku SECTION-Control: Po odtaczeniu zewnetrznych sekcji roboczych, nalezy zmienié¢
parametr ,Prowadzacej szerokosci toru” tak, by odlegtos¢ miedzy wiodgcymi torami jazdy byta
dopasowana do faktycznej szerokosci roboczej. Parametru ,Szer robocza” nie mozna zmienic.
= Rzeczywista szeroko$¢ robocza zmienia sie. PoniewaZ jednak opryskiwacz si¢ nie zmienit:

- Nie zmienia¢ parametru ,Szer robocza”.

— Nie zmienia¢ geometrii opryskiwacza.

Instrukcja Tak wylgczysz sekcje trwale:

1. Przejs¢ do ekranu "SEKCJE ROBOCZE":

s 29

2t 2]

= Obok wybranej sekcji pojawia sie symbol symbol-kursor: @

EIE

- wybraé sekcje.

3. - wigczy¢ lub wytaczy¢ sekcje.

= Obok wylgczonej sekcji pojawia sie symbol; F8 L |
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Konfiguracja rozpylaczy

6.7

Wymagania

6.7.1

Sciezka

6.7.2

Kiedy wprowadzi¢?

42

Konfiguracja rozpylaczy

Przez konfiguracje typdw rozpylaczy, komputer roboczy moze na podstawie zmierzonego cisnienia
oprysku obliczy¢ aktualng wydajnos¢.
= Czujnik ci$nienia jest zamontowany.

Jezeli na opryskiwaczu nie jest zamontowany czujnik cisnienia, a dawka cieczy jest regulowana tylko
przy uzyciu przeptywomierza, wtedy nie trzeba konfigurowac rozpylaczy.

Struktura ekranu ,,ROZPYLACZE/CISN.”
W ekranie ,ROZPYLACZE/CISN.” mozna skonfigurowa¢ uzywane rozpylacze.

5| ©?

Ekran ,ROZPYLACZE/CISN.” sktada sie z trzech obszaréw:
= Aktualne ustawienia rozpylacza
= Obliczanie mozliwych wydajnosci
= Kalibracja rozpylacza

W nastepnych rozdziatach znajdziesz wyjasnienie trzech obszaréw.

Wybér typu rozpylacza

Aby obliczanie wydajnosci prawidtowo funkcjonowato, nalezy ustawié, ktére rozpylacze sg
montowane i wykorzystywane na opryskiwaczu.

Mozna wybraé tylko jeden rodzaj rozpylacza. Ten typ obowigzuje wowczas dla wszystkich rozpylaczy
opryskiwacza.

+»rozpylacz: zielony |

(rozpylacz znormalizow. )

1)—

U

@—

3 —+ 0 .6081/min przy 3.00bar
@

@

—> [(nieskalibrowany)

Obszar z aktualnymi ustawieniami rozpylacza

@ Wybrany rozpylacz @ Aktualny wyrzut rozpylacza przy okre$lonym
cisnieniu.
W przypadku zmiany ci$nienia, wyrzut
rozpylacza jest regulowany automatycznie.
Rodzaj rozpylacza: Status kalibracji
- rozpylacz znormalizowany
- rozpylacz niezdefiniowany

W tych przypadkach nalezy wybrac typ rozpylacza:
= gdy regulacja opryskiwacza dziata bez przeptywomierza.
= gdy opryskiwacz nie ma czujnika ci$nienia, a na ekranie ma zostac¢ wyswietlone teoretyczne
ci$nienie
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Lista wyboru obejmuje 14 zdefiniowanych w ISO 10625 standardowych typdw rozpylaczy oraz 4
indywidualne, dowolnie ustawiane typy rozpylaczy A, B, C i D.

Ponizsza tabela przedstawia zestawienie rozpylaczy, ich koloréw i wydajnosci;

Kolor rozpylacza wedtug ISO | Identyfikator ISO Wydajnosé w l/min przy
10625 cisnieniu 3 bar
j. fiolet 0050 0,2

j- czerwony 0075 0,3
pomaranczowy 01 0,4

zielony 015 0,6

26ty 02 038

fiolet 025 1,0

niebieski 03 1,2

purpurowy 035 14

czerwony 04 1,6

brazowy 05 2,0

szary 06 24

biaty 08 32

j- niebieski 10 4,0

j- Zielony 15 6,0

Rozpylacz A - Specjalny
Rozpylacz B - Specjalny
Rozpylacz C - Specjalny
Rozpylacz D - Specjalny

Istniejg dwa sposoby, aby wybra¢ typ rozpylacza:
Sposob dziatania 1 Sposbb wyboru typu rozpylacza:

1. Przej$¢ do ekranu ,Parametry”

2. Wlinii rozpylacz” wybra¢ zadany kolor rozpylacza.

Sposob dziatania 2 Sposob wyboru typu rozpylacza:
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1. Przejsc¢ do ekranu ,ROZPYLACZE/CISN.":

5 @

=> Pojawia sie nastepujacy ekran:
ROZPYLACZE/CISN.

rozpylacz: [ zolty

(rozpylacz znormalizow.)

B.881/nin przy 3.0B0bar

(nieskalibrowany)

L/min

Ilosc przy : 7Y.8km/h
Typ rozpyl: zolty

bar
min: 2.Bbar max: B.Bbar @
1121/ha do 1941/ha
2. Klikna¢ na pole obok wiersza ,rozpylacz".
= Pojawia si¢ lista wyboru.

3. Wybra¢ zadany kolor rozpylacza.
=> Na ekranie ,ROZPYLACZE/CISN.” pojawi sie wybrany rozpylacz wraz z obliczong wydajno$cia.

6.7.3 Obliczanie teoretycznych dawek
W dolnej czgsci ekranu ,ROZPYLACZE/CISN.” mozna obliczy¢ teoretyczne wydajnosci.

Dzigki temu mozna obserwowac, jak zmieniac si¢ moze dawka w zaleznosci od predkosci jazdy, typu
rozpylacza i zakresu cisnienia. Aktualnie ustawiona szerokos¢ robocza opryskiwacza stuzy tu jako
podstawa tych obliczen.

Kalkulacja ta ma na celu zapewnienie pomocy w znalezieniu rozpylacza najlepiej pasujacego do
danego zadania.

To, co wpisuje sie w tym polu, nie ma zadnego wptywu na rzeczywistg regulacje dawki cieczy.

rozpylacz: zielony |

(rozpylacz znormalizow.)

@.601/min przy 3.0808bar

PP 9%

(nieskalibrowany)

Zakres dla obliczania dawki cieczy

@ Teoretyczne dawki @ Minimalne i maksymalne ci$nienie
Obliczone dawki sg obliczane dla tej Zakres ci$nienia ustalony przez te wartosci
predkosci. ci$nien powinien znajdowac sie zawsze w

granicach specyfikacji wskazanych przez
producenta rozpylacza.

@ Wybrany typ rozpylacza Obliczona minimalna i maksymalna dawka
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6.7.4 Kalibracja rozpylaczy

llustracja nowy punkt odniesienia:
@—» .801/nin przy 3.08bar

drugi punkt odniesienia:

2+ ©.d61/nin przy 1.00bar
Ekran ,ROZPYLACZE/CISN.” podczas kalibracji niezdefiniowanego rozpylacza

@ Wydajno$¢ rozpylacza przy ci$nieniu 3 bar @ Minimalne ci$nienie rozpylacza.
Pojawia sie tylko dla niezdefiniowanych
rozpylaczy.

Minimalna wydajno$¢ rozpylacza.
Pojawia sie tylko dla niezdefiniowanych
rozpylaczy.

nstrukcja

/\ OSTROZNIE

Trujaca ciecz rozpylana
Zatrucie

o Kalibracje rozpylaczy przeprowadza¢ tylko czystq woda.

o Upewni€ sie, ze w zbiorniku ani w przewodach nie ma Zzadnych pozostatosci rozpylanych
Srodkow.

Sposob kalibracji znormalizowanego rozpylacza:
M Zbiornik jest napetniony czystg woda.
M W zbiorniku oraz w przewodach nie ma pozostatos$ci rozpylanych $rodkéw.

. R

- W ekranie roboczym przetaczy¢ tryb rozpylania na tryb reczny

ON
_'_..—"
2. SOFF Rozpocza¢ oprysk.
+3  -F
3. i > - ustawic cisnienie oprysku na 3 bar.

4. Przy pomocy miarki zbiera¢ wode z kilku rozpylaczy odpowiednio przez czas jednej minuty.

5. Obliczy¢ $rednig wydajnos¢

oM
_'_..—"
6. i-zakohczyéoprysk.
1. % - aktywowacé tryb automatyczny.

Copyright © Miiller-Elektronik GmbH & Co.KG 45



Przygotowanie komputera roboczego do uzycia ”
‘w LLER
ektromik |

Konfiguracja rozpylaczy

6.7.5

Przyklad

Instrukcja

46

8. Przejs¢ do ekranu ,ROZPYLACZE/CISN.”;

5 @

9. W wierszu ,rozpylacz* - wybra¢ rozpylacz do kalibracji. Znormalizowane rozpylacze sg
nazywane ich kolorami.

L/min

bar

10. - wywota¢ drugg strone.

[
1. - W polu w linii ,nowy punkt odniesienia:” wpisa¢ obliczong $rednig wydajno$¢ w I/min.

12. W przypadku niezdefiniowanych rozpylaczy konieczne jest rowniez wpisanie minimalnej
wydajnosci rozpylacza w parametrze ,drugi punkt odniesienia”.

= Wybrany rozpylacz zostat skalibrowany.

Konfiguracja rozpylaczy asymetrycznych

Rozpylacze dalekiego rozpylania to rozpylacze montowane na zewnetrznej krawedzi belki polowej.
Majg one szerszy zasieg niz normalne rozpylacze.

Nie wolno jednocze$nie uzywac rozpylaczy dalekiego zasiegu i rozpylaczy krawedziowych.

Ustalanie zasiegu rozpylacza dalekiego zasiegu

Zasieg rozpylacza dalekiego zasiegu traktowany jest przez komputer roboczy jak zasieg kilku
normalnych rozpylaczy.

Ile rozpylaczy to jest, zalezy od ich zasiegu oraz od zasiegu rozpylacza dalekiego zasiegu.
Opryskiwacz skonfigurowany jest w nastepujacy sposéb:

Szer. robocza: 18m

taczna ilos¢ zwyklych rozpylaczy: 36

Zasieg rozpylacza dalekiego zasiegu: 2m.

Zasieg rozpylacza normalnego: 18m : 36 rozpylaczy = 50 ¢cm na rozpylacz

Zasieg rozpylacza dalekiego zasiegu odpowiada zasiegowi czterech normalnych rozpylaczy:
200(cm) : 50(cm) = 4

Konfigurowanie sekcji roboczych dla rozpylaczy dalekiego zasiegu
Konfigurowanie sekcji roboczych w celu uzycia rozpylaczy dalekiego zasiegu:

M Komputer roboczy zostat tak skonfigurowany przez producenta opryskiwacza, ze moze
pracowac z rozpylaczami dalekiego zasiegu.

M Przeczytates rozdziat "Wprowadzanie liczby rozpylaczy w sekcjach [= 40]".

1. Przejsc¢ do ekranu "SEKCJE ROBOCZE":
5 27

2. W wierszu ,R-m sekcji roboczych” zwigkszy¢ ilo$¢ sekeji roboczych. Dla kazdego rozpylacza
dalekiego zasiegu doda¢ odpowiednio jedng sekcje robocza.
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[]
3. 0 - wybraé sekcje robocza, w ktérej zamontowany jest rozpylacz dalekiego zasiegu. Sg to
pierwsza i ostatnia sekcja robocza.

4, Liczbe rozpylaczy w kazdej z wymienionych sekcji roboczych ustawi¢ w taki sposéb, by
osiggnieta zostata odlegto$¢ rozpylania rozpylaczy dalekiego zasiegu.

5. Opusci¢ ekran ,Sekcje robocze”.

6. Upewni¢ sie, ze ustawiona ,Szer robocza” jest prawidtowa. Jesli nie, wtedy skorygowaé w
parametrach ,Szer robocza”.

7. Upewni¢ sie, ze geometria opryskiwacza ustawiona jest prawidtowo.

6.8 Napetnianie zbiornika
Po kazdym napetnieniu zbiornika, nalezy wprowadzi¢ na terminalu ilo$¢ mieszanki w zbiorniku.
Metody Sposdb obstugi zalezy od tego, jakie urzadzenia zamontowano na opryskiwaczu.

Masz takie mozliwosci:
= Recznie napetianie zbiornika bez uzycia dodatkowych systeméw
= Napetnianie zbiornika, korzystajac z systemu TANK-Control

6.8.1 Recznie napetnianie zbiornika bez uzycia dodatkowych systeméow

Jezeli napetniasz zbiornik bez dodatkowych systeméw, musisz wprowadzi¢ nowg zawarto$¢
zbiornika na terminalu.

Elementy obstugi Symbol funkcji | Funkcja

Zbiornik zostat zatankowany do petna

Zbiornik jest pusty

Instrukcja Tak wprowadzisz nowa zawarto$¢, po napetnieniu zbiornika do petna:

1. Przej$¢ do ekranu "NAPELNIANIE - manual":

&

=> Pojawia sie nastepujacy ekran:
NAPELNIANIE
- manual -

Poj.zbiorn.nowa : 3SBBb
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2. _ T -wyzerowa¢ zawartos¢ zbiornika.

3. _— -zatankowac do petna
lub

4. w polu "Poj.zbiorn.nowa" wprowadzi¢ nowg zawartos¢.

= Nowa zawarto$¢ zbiornika jest wySwietlona w ekranie roboczym.

6.8.2 Napetnianie zbiornika, korzystajac z systemu TANK-Control
TANK-Control to system pomiarowy, ktory stale mierzy i wySwietla aktualng zawarto$¢ zbiornika.

Instrukcja 1. Przej$¢ do ekranu ,Napelnianie - TANK-Control*;

Y,

2. RozpoczaC napemianie.
= Podczas napetniania napetniona ilo$¢ pojawia sie na ekranie ,Napelnianie - TANK-Control”
w linii ,Poj.zbiorn.akt.”.

3. Gdy zbiornik jest petny, wytaczy¢ pompe.

6.9 Ustawianie geometrii i wymiarow opryskiwacza
Geometria opryskiwacza to pewna ilo$¢ parametréw, opisujacych wymiary opryskiwacza.

Poprzez ustawienie geometrii opryskiwacza komputer zna doktadng pozycje kazdej sekcji.

Parametry geometrii opryskiwacza

Podczas wprowadzania geometrii opryskiwacza nalezy odbmierzy¢ nastepujace odlegtosci:
= CRP_X - nailustracji
= DRP_Y - nailustracji @
= ERP_X- na ilustrac;ji @

Z ponizszej tabeli dowiesz sig, ktdre wymiary zmierzyc.

Rodzaj opryskiwacza | cpp x prp_y (&) Erp x (2
Opryskiwacz polowy | Odlegto$¢ pomiedzy Potowa szeroko$ci Tylko wtedy, jesli
przyczepiany punktem roboczym, a | robocze; niektore sekcje
punktem przyczepienia. znajdujg sie blize]
odbiornika GPS niz
Opryskiwacz polowy | Odlegto$¢ pomiedzy Potowa szerokosci punkt roboczy.
zawieszany punktem roboczym, a | robocze;.

. . - zmierz odlegtos¢
punktem zawieszenia. g

miedzy punktem
Opryskiwacz Odleglo$é pomiedzy | Polowa szerokosci roboczym, a wysunit
samojezdny, belkaz | punktem roboczym, a | roboczej do przoduftylu sekcja,
tytu odbiornikiem GPS.
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Ustawianie geometrii i wymiaréw opryskiwacza

Rodzaj opryskiwacza

CRP_X

DRP_Y @

ERP_X @

Opryskiwacz
samojezdny, belka z
przodu

Odlegtos¢ pomigdzy
punktem roboczym, a
odbiornikiem GPS.

Potowa szerokosci
roboczej

Na ilustracji przedstawiony jest opryskiwacz polowy przyczepiany. Jezeli wybrate$ inny rodzaj
opryskiwacza, zostanie on przedstawiony na ekranie.

GEOMETRIA

Typ maszyny

Ciagnieta

OX

|

@O

B v,
——»

1888cn

B
o)

Geometria opryskiwacza

Numer sekcji, znajdujacej sie blizej odbiornika @ Rodzaj opryskiwacza
GPS, niz punkt roboczy.

@ ERP X

1. Przej$¢ do ekranu "GEOMETRIA™;

CRP X
@ DRPY

Q.

o = |6 s 2N

= Pojawia si¢ nastepujacy ekran:

GEOMETRI

A

TYp maszyny

Zaczepiana

2. Wecisna¢ przycisk-pokretto.
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= Pojawia sig nastepujacy ekran:
Ciagnieta
| Zaczepiana 1

I Samojezdna, belka z tylu

Samojezd., belka z przod

3. Wybra¢ model opryskiwacza.
=> Pojawia sie rysunek z wybranym opryskiwaczem.

4. Odmierzy¢ nastepujace odlegtosci:
CRP_X, DRP_Y, ERP_X

5. : : -wprowadziéwartoéci.
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7 Obstuga komputera roboczego opryskiwacza w warunkach
polowych

741 Sterowanie belkg polowa

W tym rozdziale dowiesz sie, Jjak przy pomocy terminalu
sterowa¢ belkg polowa.

/\ OSTROZNIE

Niebezpieczenstwo obrazen z powodu btednej obstugi
Kazdy opryskiwacz skonstruowany jest inaczej i musi by¢ w inny sposob obstugiwany. W tym
rozdziale moga zostac wyjadnione tylko symbole, ktére pojawiajg sie na ekranie terminala.

o Zapoznaj sie z instrukcjg obstugi opryskiwacza.

o Dowiedz sie, w jakiej kolejnosci nalezy bezpiecznie obstugiwac opryskiwacz.

711 Blokada stabilizacji belki polowej
Funkcja ta pozwala na zaryglowanie belki polowej, aby w przypadku nieréwnowagi pozostata ona
stabilna.
Sciezka Tak mozna dosta¢ sie do ekranu z tg funkcja;
A -
FAW L)
Elementy obstugi Korzystaj z ponizszych przyciskow funkcji, aby obstuzy¢ ta funkcje:
Symbol funkcji Znaczenie
Zaryglowanie belki polowej
i3
Odryglowanie belki polowe;
b
llustracja Jesli belka polowa zostaje zaryglowana, a na opryskiwaczu zamontowany jest czujnik zaryglowania,

to na ekranie roboczym oraz na ekranie ,SKLADANIE BELKI" pojawi sie symbol @

-

—

Ekran roboczy: Belka polowa zaryglowana

Kiedy opryskiwacz nie jest wyposazony w czujnik zaryglowania, symbol si¢ nie pojawi.
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71.2 Skladanie i rozktadanie belki polowej
Funkcja ta stuzy do sktadania i rozkladania belki polowe;.

Obstuga uzalezniona jest od nastepujacych czynnikow:
= Od liczby rozktadanych i sktadanych czesci belki polowej.
= Od rodzaj blokady stabilizacji belki polowe;.
= Od rodzaju opryskiwacza

Sciezka Tak mozna dostac sie do ekranu z tg funkcja;

e

NN

Budowa belki polowej

Ponizszy rysunek przedstawia budowe belek polowych oraz jak nazywajq sie poszczegdine czesci
belki. Rysunek przedstawia opryskiwacz z siedmioczesciowg belkg polowa, ale to odnosi sie rowniez
do mniejszych belek polowych.

\/\.@%ﬁw

>

®

©

Czesci belki polowej w opryskiwaczu
@ Trzyczesciowa belka polowa

Piecioczesciowa belka polowa
© Siedmiocze$ciowa belka polowa

Czes¢ belki polowej: Wewnatrz z lewej

Czes¢ belki polowej: Cze$¢ nieruchoma
Czes¢ belki polowej: Wewnatrz z prawe;
@ CzgS¢ belki polowej: Z zewngtrz z lewej Czes¢ belki polowej: Srodek z prawej

@ Czesé belki polowej: Srodek z lewej Czes¢ belki polowej: Z zewnatrz z prawej

PE@®E

llustracja
Ekran

Na ponizszym rysunku przedstawiono, w jaki sposéb siedmioczes$ciowa belka polowa jest
wysSwietlana na ekranie.
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e T NA AR

Widok belki polowej na ekranie ,SKLADANIE BELKI”
@ Czesci belki polowej
@ Symbol: Ryglowanie belki polowej jest aktywowane

@ Symbol: Czes$¢ srodkowa belki polowej jest rozktadana
W przypadku innych cze$ci belki polowej takie strzatki pojawiajq sie réwniez w odpowiednich
miejscach.

llustracja
Symbole funkgcji

Na ponizszym rysunku przedstawiono, w jaki sposéb siedmiocze$ciowa belka polowa jest
wys$wietlana na symbolach funkcii.

4

R G

Widok symboli funkcji

Strzatki kierunku

Strzatka do wewnatrz oznacza: Sktadanie

Strzatka do zewnatrz oznacza: Rozktadanie

Zaznaczone na biato cze$ci belki polowej nie sg sktadane ani rozktadane tym symbolem funkcii

@& ©

Zaznaczone na czarno czesci belki polowej sg sktadane i rozktadane tym symbolem funkcji

Elementy obstugi Korzystaj z ponizszych przyciskow funkcji, aby obstuzyé ta funkcje:

Copyright © Miiller-Elektronik GmbH & Co.KG

53



Obstuga komputera roboczego opryskiwacza w warunkach polowych __
‘w LLER
Sterowanie belkg polowa e romk']

Funkcja Trzyczesciowa belka | Piecioczesciowa Siedmioczesciowa
polowa belka polowa belka polowa

Symetryczne sktadanie = - L = = =
wewnetrznej czesci v/ M W
belki
Symetryczne a4+ o o
rozktadanie v/ AV W
wewnetrznej czesci
belki
Symetryczne sktadanie = - e
$rodkowej czesci belki AT W
Symetryczne - -
rozktadanie $rodkowej AT WM
czesci belki
Rozktadanie lewe;j, -
zewnetrznej czesci W
belki
Rozktadanie prawej, -+
zewnetrznej cze$ci W M
belki

71.3 Podnoszenie i opuszczanie belki polowej

Sciezka Tak mozna dosta¢ sie do ekranu z tg funkcja;

A -
= lub
Elementy obstugi Obstuguj ta funkcje najlepiej joystikiem.

Korzystaj z ponizszych przyciskow funkcji, aby obstuzyé tg funkcje:

Symbol funkcji Funkcja
+ Podnoszenie belki
[= o a5
i Obnizanie belki
= il e )
N Wiaczanie lub wytaczanie DISTANCE-Control.
i sy

llustracja Na ponizszej ilustracji wida¢, czym rdzni sie ekran w obu trybach:
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el

Podnoszenie belki polowej na ekranie roboczym

el

Opuszczanie belki polowej na ekranie roboczym

Strzalki pojawiajg sie tylko na stronie 1 w strefie wySwietlacza belki polowe;.

714 Poziomowanie belki
Sciezka Tak mozna dostac sie do ekranu z tg funkcja;
A -
= lub
Elementy obstugi Obstuguij tg funkcje najlepiej joystikiem.
Korzystaj z ponizszych przyciskow funkji, aby obstuzy¢ ta funkcje:
Symbol funkcji Funkcja
- Belke polowg podnie$¢ po lewej, opusci¢ po prawej stronie
T,
. Belke polowg podnie$¢ po prawej, opuscic po lewej stronie
&
llustracja Na ponizszej ilustracji wida¢, czym rézni sig ekran w obu trybach:

el

Belka jest poziomowana: lewa strona jest podnoszona, prawa opuszczana.

oo

Belka jest poziomowana: lewa strona jest opuszczana, prawa podnoszona.

Strzatki pojawiajq sie tylko na stronie 1 w strefie wySwietlacza belki polowe;.

71.5 Nachylanie jednostronne

Podczas jednostronnego nachylania belki polowej lewa i prawa strona belki zmieniajg swoj kat
nachylenia niezaleznie od siebie.

= Podczas nachylania wybrana strona belki zostaje podniesiona do gory.

= Podczas odchylania wybrana strona belki zostaje opuszczona do dotu.

Sciezka Tak mozna dosta¢ sie do ekranu z tg funkcja;
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Elementy obstugi Korzystaj z ponizszych przyciskow funkcji, aby obstuzy¢ ta funkcje:

Symbol funkcji Funkcja

Nachylanie prawej strony belki.

Nachylanie lewej strony belki.

Odchylanie prawej strony belki.

Odchylanie lewe;j strony belki.

Odchylanie belki dwustronnie.

Nachylanie belki dwustronnie.

R ) B

Instrukcja 1. Przycisnagg przycisk z zadana funkcja.

-

Na przyklad:
= Belka polowa jest nachylana lub odchylana.

2. Przytrzymac wcisniety przycisk funkcyjny, az belka polowa osiggnie zadany kat.

3. Pusci¢ weisniety przycisk funkeyjny.

7.2 Sterowanie opryskiem

W tym rozdziale dowiesz sie, jak korzysta¢ z funkcji sterujgcych opryskiem.

7.21 Podawanie dawki planowanej

Dawka cieczy to ilo$¢ roztworu do opryskiwania, ktorg chce sie rozpyli¢ na obszarze jednego
hektara.

Komputer roboczy sprébuje zachowa¢ dawke cieczy w czasie pracy.

Metody Istnieje kilka sposobow, aby okresli¢ zadang dawke cieczy:
= Dawke cieczy wpisa¢ na ekranie ,Parametry”.
= Zastosowac¢ dawke cieczy z aplikacji , TaskManager*.

Instrukcja Tak wprowadza sie dawke cieczy na ekranie ,Parametry”:

1. Przej$¢ do ekranu ,Parametry”:

2. Dawke cieczy wpisa¢ w wierszu ,Dawka cieczy”.
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= Wprowadzona dawka cieczy pojawia si¢ w nawiasie na ekranie roboczym.

7.2.2 Zmiana trybu oprysku

Komputer pozwala na prace w dwdch trybach:
= W trybie automatycznym - komputer automatycznie dopasowuje dawke do predkosci.
= W rybie recznym - komputer nie reguluje dawki.

llustracja Na ponizszej ilustracji wida¢, czym rézni sig ekran w obu trybach:
[ 208)
1/ha a léha I:ﬂ_]},
B . dinen Z . 8Bhbar B . dinrn 2 . 8bar

Z lewej: Tryb automatyczny, z prawej: tryb reczny

Elementy obstugi Korzystaj z ponizszych przyciskow funkcji, aby obstuzy¢ ta funkcje:

? [ﬂ_Tl? Przefaczanie pomiedzy trybem recznym a trybem automatycznym
i

Praca w trybie automatycznym

W trybie automatycznym komputer steruje ciSnieniem i zaworem tak, aby dawka wypryskana réwnata
sie dawce zaplanowanej.

Tryb automatyczny jest wigczony, gdy na ekranie wy$wietlony jest jeden z ponizszych symboli:

Symbol na Znaczenie

ekranie ro-

boczym:

Dawka Opryskiwacz moze opryskiwac.

plar?ovyana'l Cisnienie jest regulowane tak, aby uzyska¢ dawke planowana.

znajduje sie w

nawiasach

g Predko$¢ jazdy jest nizsza od parametru "Min. predkosc".
Opryskiwacz moze opryskiwaé. Cisnienie oprysku nie jest regulowane..

E Predkos¢ jazdy jest nizsza od parametru "Min.predk(auto)".
Opryskiwacz jest wytaczany automatycznie.

Sposob dziatania W nastepujacych przypadkach ci$nienie jest dopasowywane automatycznie:

= Gdy zmieni sie predko$¢ opryskiwacza.
= Gdy zmieni sie liczba sekdj.
= Gdy zmienisz dawke recznie.
= Dawka cieczy zostata zmieniona przez dane z karty aplikacji.
Predko$¢ dopasowywania ci$nienia zalezy od parametru "Stala regulacji".
Podczas jazdy w trybie automatycznym mozesz recznie zmieni¢ dawke planowana.

Wymagania Aby korzysta¢ z trybu automatycznego, nalezy spetnié¢ ponizsze wymagania:
= Dawka planowana musi by¢ wprowadzona.
= Przeptywomierz musi by¢ skalibrowany.
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= Czujnik kota musi by¢ skalibrowany.

= Szeroko$¢ robocza musi by¢ wprowadzona.

= Predkos¢ jazdy jest wyzsza od parametru "Min.predk(auto)".
= Parametr "Stala regulacji" musi by¢ ustawiony.

Elementy obstugi Obstuguij tg funkcje najlepiej joystikiem.
Symbol funkcji Funkcja
+ ? Zwigkszanie dawki planowanej 0 10%.
- T Zmniejszanie dawki planowanej o 10%.
100 Przywracanie 100% uprzednio wprowadzonej dawki.
%

Zmienianie dawki w trybie recznym

Jezeli komputer pracuje w trybie recznym, nie reguluje oprysku wedtug wprowadzonej wczesniej
dawki planowanej. Zamiast tego musisz sterowa¢ dawka recznie.

Oprysk jest prowadzony w trybie recznym, gdy w obszarze dane oprysku na ekranie roboczym

pojawia sie symbol: Iﬂ\—]}'

alzha @

6 . Akn’h 2 .8bar
Oprysk w trybie recznym

Elementy obstugi Obstuguij tg funkcje najlepiej joystikiem.

Korzystaj z ponizszych przyciskdw funkgji, aby obstuzy¢ tg funkcje:

Symbol funkcji Funkcja

Zwigkszanie dawki.
+5 ¢

T Zmniejszanie dawki.

Instrukcja Tak zwiekszysz dawke:
M Manualny tryb oprysku jest aktywny.
-+
1. - wciénij i trzymaj wcidniety.
=> Dopoki trzymasz przycisk wcisniety, zawdr regulujacy jest zamykany. Dawka zostaje

zwigkszana.
= Wyswietlona na ekranie roboczym dawka wypryskana zostaje zwiekszona.

Instrukcja Tak zmniejszysz dawke:
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M Manualny tryb oprysku jest aktywny.

1. = -wciénij i trzymaj wcidniety.
=> Dopoki trzymasz przycisk wcisniety, zawdr regulujacy jest otwierany. Dawka zostaje
zmniejszona.
= Wyswietlona na ekranie roboczym dawka wypryskana zostaje zmniejszona.

7.2.3 Rozpoczynanie oprysku
Instrukcja Tak rozpoczniesz oprysk:
M Traktor i opryskiwacz znajduja sie na polu.
M Skonfigurowate$ komputer roboczy.
M Roztozyte$ belke.
1. Upewnij sig,ze spetione sg wszystkie wymagania!
ON

-
2.  BOFF Rozpoczaé oprysk.
= W trybie recznym:
Opryskiwacz zaczyna oprysk.
Pod symbolem belki pojawiajg sie stozki:

= W trybie automatycznym:
Opryskiwacz jest przygotowany do pracy.

Dopdki sie nie porusza, na ekranie pojawia sie symbol E

3. Wrybie automatycznym:
RuszyC i przekroczy¢ predko$¢ podang w parametrze : "Min.predk(auto)".
= Oprysk zacznie sie natychmiast po przekroczeniu tej predkosci.
Pod symbolem belki pojawiajq sie stozki.

= Rozpoczate$ oprysk.

7.24 Przerywanie oprysku

Jest kilka metod na zatrzymanie oprysku:
0N
__.,.—"
. BOFF . zakoriczy¢ oprysk.

D=

. - zamkna¢ wszystkie zawory sekcii.
= Zwolni¢ ponizej predkosci minimalnej (tylko w trybie automatycznym).

7.2.5 Obstuga sekciji
Elementy obstugi Obstuguj tg funkcje najlepiej joystikiem.
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Sciezka

Elementy obstugi

llustracja

Instrukcja

60

Korzystaj z ponizszych przyciskdw funkciji, aby obstuzy¢ tg funkcje:

Symbol funkcji Funkcja
[E] - Wytgczanie sekcji od lewej do prawej
e Eﬂ Wylgczanie sekcji od prawej do lewej
T - Wiaczanie sekcji od lewej do prawej
- lub

Jezeli wszystkie sekcje sq wytaczone, wiaczanie pierwszej sekcji z lewe.

d— ? Wiaczanie sekcji od prawej do lewe;
lub

Jezeli wszystkie sekcje sq wylgczone, wigczanie pierwszej sekcji z prawej.

Aktywowanie rozpylaczy krawedziowych

Jesli na opryskiwaczu zamontowane sg rozpylacze krawedziowe lub koncowe, muszg zostaé
aktywowane na komputerze roboczym.

Tak mozna dosta¢ sie do ekranu z tg funkcja;

A, =

Korzystaj z ponizszych przyciskdw funkcii, aby obstuzy¢ tg funkcje:

Symbol funkcji Funkcja
Aktywowanie lub dezaktywowanie rozpylacza krawedziowego strona lewa
At
P Aktywowanie lub dezaktywowanie rozpylacza krawedziowego strona prawa
—

Na rysunku ponizej widac¢, jak rozpylacze krawedziowe sg pokazane na ekranie roboczym:

Rozpylacze krawedziowe na ekranie roboczym.
@ Rozpylacz krawedziowy przy wiaczonym gtéwnym wytgczniku oprysku.

Rozpylacz krawedziowy przy wytaczonym gtéwnym wytgczniku oprysku.
Chociaz opryskiwacz nie rozpyla, mozna zobaczy¢, czy rozpylacze krawedziowe sg aktywne.

Sposob aktywowania rozpylacza krawedziowego:
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Sciezka

Elementy obstugi

llustracja

Instrukcja

1. Przej$¢ do ekranu z symbolami rozpylaczy krawedziowych.

-
2, - Whaczy¢ rozpylacz krawedziowy po lewej stronie.
= Aktywowany rozpylacz krawedziowy zostaje wy$wietlony na ekranie roboczym.
=> Na belce polowej normalny rozpylacz zostaje zastapiony rozpylaczem krawedziowym.

Obstuga rozpylaczy dalekiego zasiegu

Jesli na opryskiwaczu zamontowane sg rozpylacze dalekiego zasiegu, musza zostac aktywowane na
komputerze roboczym.

Istnieja dwa sposoby, aby wiaczy¢ i wytaczy¢ rozpylacze dalekiego zasiggu:
= Przy pomocy klawiszy funkcyjnych
= Przy pomocy joysticka

Tak mozna dostac sie do ekranu z tg funkcja;

A, =

Symbol funkcji Funkcja
Lewa sekcje robocza z rozpylaczem dalekiego zasiegu aktywowac lub
dezaktywowac na state.

Prawa sekcje roboczg z rozpylaczem dalekiego zasiegu aktywowac
lub dezaktywowac na state.

Przy pomocy joysticka nie mozna na state aktywowac lub
dezaktywowac rozpylaczy dalekiego zasiegu.

Przy pomocy joysticka mozna dotgcza¢ lub odtgczaé sekcja robocze
rozpylaczy dalekiego zasiegu.

Na rysunku ponizej widac¢, jak rozpylacze dalekiego zasiegu sg pokazane na ekranie roboczym:

e i

Z lewej: Rozpylacze dalekiego zasiegu wigczone na stafe. Z prawej: Rozpylacze dalekiego zasiegu wytaczone
na stafe.

Jesli rozpylacze dalekiego zasiegu sg wytaczone, sekcje robocze, ktore zostaly skonfigurowane w
uzupetnieniu do rozpylaczy dalekiego zasiegu, zostajg wytaczone na state.

Sposdb aktywowania rozpylacza dalekiego zasiegu na state:
M Komputer roboczy jest skonfigurowany do korzystania z rozpylaczy dalekiego zasiegu.
M Rozpylacze dalekiego zasiegu sa skonfigurowane.
M Rozpylacze dalekiego zasiegu sa wylaczone.

1. Przej$¢ do ekranu z symbolami rozpylaczy dalekiego zasiegu.
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Elementy obstugi

llustracja

1.2.7
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=> Na ekranie roboczym pojawia sie:
=> Na ekranie ,Sekcje robocze* aktywowana zostaje sekcja robocza z rozpylaczem dalekiego
zasiggu.

- Wiaczy¢ lewa sekcje roboczg z rozpylaczem dalekiego zasiegu.

Korzystanie z rozpylaczy dalekiego zasiegu z SECTION-Control

Jesli rozpylacze dalekiego zasiegu sg aktywne, sg sterowane przez SECTION-Control jak sekcje
robocze. Oznacza to, ze w przypadku zachodzenia na siebie sekcja robocza rozpylacza dalekiego
zasiegu zostaje wytgczona.

Jesli rozpylacze dalekiego zasiegu s wytaczone, nalezy ustawi¢ przed uruchomieniem nawigaciji z
SECTION-Control parametr ,Szeroko$¢ toru” w SECTION-Control.

Wiaczanie i wylaczanie znakowania piankowego
Mozna uzy¢ tej funkciji, gdy opryskiwacz wyposazony jest system znakowania piankowego.

W zaleznosci od konfiguracji, s dwa sposoby uzycia znakowania piankowego:
= Konfiguracja A: Mozna aktywowa¢ dwa znaczniki piankowe jednoczes$nie.
= Konfiguracja B: Mozna wigczyc tylko jeden znacznik piankowy.

Korzystaj z ponizszych przyciskdw funkgji, aby obstuzy¢ tg funkcje:

Symbol funkcji Funkcja w konfiguracji A Funkcja w konfiguraciji B

Wtacz lewy znacznik piankowy. |Wiacz lewy znacznik piankowy.
Prawy znacznik piankowy

zostaje wytgczony.

E

Wiacz prawy znacznik
piankowy.

Wiacz prawy znacznik
piankowy. Lewy znacznik
piankowy zostaje wytaczony.

3

Na ponizszej ilustracji wida¢, czym rézni sie ekran w obu trybach:

L#) L#)

Znaczniki piankowe po obu stronach belki polowej wigczone

Zwalczanie gniazd chwastow

Tryb pracy gniazdowej stuzy do zwalczania gniazd chwastow.

W odréznieniu od zwyktej pracy, w trybie gniazdowym mozesz wigczac i wytgczaC dowolne sekcje,
niezaleznie od tego czy sasiadujg one ze soba.

Ekran roboczy w trybie pracy gniazdowej

Ekran roboczy w trybie pracy gniazdowej rézni sie nieznacznie od normalnego ekranu roboczego.
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Pod symbolem belki znajduje sie kursor.

mm

Kursor catkiem z lewe;j strony Kursor catkiem z prawej strony

Zaznaczanie i wylaczanie sekcji w trybie pracy gniazdowej

Niezaleznie od tego czy oprysk trwa, mozesz przesuwac kursor pod dowolng sekcje i zmienié jej

stan.
Elementy obstugi Korzystaj z ponizszych przyciskow funkcji, aby obstuzy¢ ta funkcje:
Symbol funkcji Funkcja
d— Eﬂ Przesuwanie kursora w lewo.
[E] — Przesuwanie kursora w prawo.
? l@] Wybieranie lub wytaczanie zaznaczonej sekcii.
l_]-r_'l__ Jezeli zaznaczone jest tylko kilka sekcji, rozpoczecie oprysku przez
OFF zaznaczone sekcje.
I_]-r_'l__ Jezeli Zadne sekcje nie sq zaznaczone, rozpoczecie oprysku przez wszystkie
OFF sekcje.

Aktywacja trybu pracy gniazdowej
Instrukcja 1. Przej$¢ do ekranu "PARAMETRY - Aktywacja opcji":

5 Ly & Iy

2. Klikna¢ na wiersz ponizej "Sekcje robocze belki".
= Pojawia si¢ lista.

3. Klikng¢ na "Zwalczanie gniazdowe".
= Pod wierszem "Sekcje robocze belki" pojawia sie tekst "Zwalczanie gniazdowe".

4, @ - Zrestartowaé terminal.

= Tryb pracy gniazdowej zostanie aktywowany po ponownym uruchomieniu komputera.

Joystik w trybie zwalczania gniazdowego

W trybie zwalczania gniazdowego funkcja przyciskéw joystika ulega zmianie.
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7.2.8

Sposob dziatania

Elementy obstugi

Symbole

64

i

% ﬁ” [E”‘ ”ﬁp“ﬂ” |
BdE 4

Funkcje przyciskéw w trybie zwalczania gniazdowego

Obstuga regulacji PWM

Dostepne sg opryskiwacze, w ktérych ilos¢ rozpylania jest sterowana przez predko$¢ obrotowg
pompy opryskiwacza , a nie przez zawor regulacyjny.

Ten rodzaj regulacii jest w skrécie okreslany jako ,Regulacja PWM”.

Regulacja PWM mozliwa jest w przypadku opryskiwaczy, w ktorych ilos¢ rozpylania sterowana jest
wytgcznie predkoscig obrotowg pompy opryskiwacza . Pompa opryskiwacza sterowana jest za
pomocg hydraulicznego zaworu proporcjonalnego.

Komputer roboczy moze sterowa¢ zaworem proporcjonalnym i nadawa¢ zagdana predko$¢ pompy
opryskiwacza.

Istniejg dwa sposoby uzycia regulacji PWM:
= Stata regulacja PWM
= Reczna aktywacja regulacji PWM

Stata regulacja PWM
W przypadku tego typu regulacji PWM regulacja PWM jest zawsze aktywna.

Po uruchomieniu komputera roboczego pompa opryskiwacza zostaje ustawiona automatycznie do
predkosci obrotowej, ktdra byta wykorzystywana ostatnio.

Nie ma potrzeby dalszych ustawien.

Reczna aktywacja regulacji PWM
W przypadku tego typu regulacji PWM, mozna recznie wiaczy¢ lub wytgczyé pompe opryskiwacza.

Symbol funkcji | Znaczenie

L%_l:] Aktywowanie lub dezaktywowanie regulacji PWM

Symbol Znaczenie

L?Q Regulacja PWM jest wtaczona
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ronl'k_} Dokumentowanie wynikéw pracy
Symbol Znaczenie
W Regulacja PWM jest wytaczona
7.3 Dokumentowanie wynikéw pracy

Istnieje moZliwo$¢ dokumentaciji przebiegu pracy w ekranie "WYNIKI".

W ekranie "WYNIKI" znajdziesz dwa rodzaje licznikdw:
= Liczniki dzienne - dokumentujg przebieg prac az zostang wyzerowane.
= Liczniki state - dokumentujg przebieg pracy od pierwszego uruchomienia komputera.

W ekranie "WYNIKI" znajdziesz nastepujgce informacje:
= llosc - dawka wypryskana.
= Powierzchnia - spryskana powierzchnia.
= Dystans
= Czas pracy - Czas twania oprysku.

Elementy obstugi Korzystaj z ponizszych przyciskow funkcji, aby obstuzy¢ ta funkcje:

Symbol funkcji Funkcja

Wyzerowa¢ licznik "llosc"

el

Wyzerowac licznik "Powierzchnia"
]
@ |
Wyzerowag licznik "Dystans”
CE||

Wyzerowac licznik "Czas pracy"

CED

@ Powrét do ekranu roboczego

@ Wyzerowaé wys$wietlony licznik dzienny

Z= Zatrzymac licznik dzienny

- Dokumentacja pracy zostanie zatrzymana az do ponownego startu
terminalu lub ponownego wcisnigcia przycisku.

Na ekranie roboczym zaczyna miga¢ symbol: E_

7.4 Obstuga joysticka

Korzystajac z joystika mozesz aktywowac i dezaktywowac funkcje opryskiwacza.
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Na przykfad:
= Otwieranie zaworu
= Wylaczanie sekcji od lewej do prawej
= Podnoszenie i opuszczanie belki

To jakie funkcje sa przypisane przyciskom zalezy od:
= Modelu opryskiwacza
= Konfiguracji opryskiwacza

Na koncu instrukcji obstugi znajdziesz naklejke z opisem przyciskdw joystika.

Sposoéb dziatania Kazdym przyciskiem joystika mozesz wykonac¢ trzy operacje. To ktdra operacja zostanie wykonana,
zalezy od pozycji bocznego przetacznika.
Pozycja przetacznika Kolor diody
L T Czerwony
U‘ . Zé’fty
E Zielony
Instrukcja Tak obstuzysz joystik:

M Ekran roboczy jest wyswietlony.

1. Przesun przetacznik boczny w jedng z trzech pozycji i przytrzymaj go.
=> Dioda na joystiku zmienia kolor.

2. Naci$nij przycisk, ktdry steruje operacja, ktorg chcesz wykonac.
= Operacja zostanie wykonana.

3. Aby przerwa¢ wykonywanie operacji, pus¢ przycisk i przetacznik boczny.

7.5 Obstuga funkcji dodatkowych

Dodatkowe funkcje sg funkcjami specjalnymi producenta. Mozna je wigczaé lub wytaczaé tylko przez
wcisniecie odpowiedniego przycisku.

Wszystkie funkcje znajdujq sie w dodatkowych ekranach.

Oswietlenie

P Wiaczanie o$wietlenia
e,
AN
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8 DISTANCE-Control

8.1 Mechanizmy bezpieczenstwa

Oprogramowanie komputera roboczego zawiera wiele mechanizméw bezpieczenstwa, ktdre
powodujg automatyczne wytgcznie systemu DISTANCE-Control.

Kazdy uzytkownik oraz kazdy monter musi zna¢ te mechanizmy bezpieczenstwa.

/\ OSTRZEZENIE

Wylaczone mechanizmy bezpieczenstwa

Ciezkie obrazenia ciata lub szkody materialne

Producent opryskiwacza i monterzy majg mozliwo$¢ wytgczenia niektérych mechanizmoéw
bezpieczeristwa, aby system spetnit specjalne wymagania opryskiwacza. Firma Muller-Elektronik
nie jest w stanie przewidziec jakie zmiany w konfiguracji wprowadzi dany producent opryskiwacza
lub monter. Za wytaczanie mechanizméw bezpieczenstwa odpowiedzialno$¢ ponosza wytacznie
osoby i producenci, ktorzy wylaczajq te systemy.

o Nalezy sie dowiedzie¢, czy producent opryskiwacza lub monter wytaczyt mechanizmy
bezpieczenstwa.

W nastepujacych przypadkach system jest wytaczany:
= Jezeli osiggnieta zostanie maksymalna dopuszczalna predkos$¢. Maksymalna predko$¢ wynosi
domy$inie 15 km/h.
= Gdy uzytkownik uruchamia kalibracje DISTANCE-Control. Podczas kalibraciji belka polowa jest w
niektorych etapach regulowana automatycznie.
= Jesli na ekranie pojawi sie komunikat alarmowy, ktory jest zwigzany z DISTANCE-Control.
= Jesli jeden z ponizszych czujnikow wysyta sygnat do komputera roboczego:

- Czujnik ryglowania belki polowej
— Czujnik masztu podnosnikowego

— Czujnik potozenia ,Belka polowa w pozycji transportowe;”

8.2 Sposodb dziatania

DISTANCE-Control to system, ktory automatycznie mierzy i kontroluje wysoko$¢ belki polowej nad
podtozem oraz jej nachylenie.
Podtozem moga by¢ przy tym:

= Rosliny - jesli czujniki ultradzwigkowe z DISTANCE Control znajdujg sie ponad roslinami.

= Ziemia - je$li czujniki ultradzwiekowe z DISTANCE Control znajdujg sie nad ziemia.

Sposob dziatania Z kazdej strony belki polowej umieszczony jest czujnik ultradzwigkowy. Czujniki ultradzwigkowe stale
mierzg odlegto$¢ do podtoza. Inne czujniki dokonujg pomiaru nachylenia belki.

Dzigki wykorzystaniu czujnikdw, komputer roboczy zawsze wie, jak wysoko znajduje si¢ belka polowa
oraz jak jest nachylona. W ten sposob moze odpowiednio automatycznie dopasowaé pozycje belki
polowe;j.

Ponizszy rysunek pokazuje, jak DISTANCE-Control dopasowuje wysoko$¢ belki polowe:
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Z lewej: Belka polowa nad roslinami, z prawej: Belka polowa poza roslinami

i

@ Odlegtos¢ miedzy belkg polowa a roslinami @ Odlegtos¢ miedzy belkg polowa a ziemia,

DISTANCE-Control ustawia belke polowg na jednej z dwdch zdefiniowanych wysokosci:
= Wysokos¢ robocza
Odlegto$¢ miedzy belkg polowa a podtozem, gdy przynajmniej jedna sekcja robocza rozpyla.
= Wysokos¢ podnoszenia
Odlegtos¢ miedzy belkg polowa a podtozem, gdy zadna sekcja robocza nie rozpyla.

Zobacz tez

Podnoszenie i opuszczanie belki polowej [=> 54]

8.3 Konfiguracja DISTANCE-Control

8.3.1 Kalibracja DISTANCE-Control

Dla kazdego rodzaju belki polowej ustalone zostaty jedyne w swoim rodzaju, specjalne dane. Sg one
zapisane w komputerze roboczym jako dane podstawowe i nie moga by¢ zmieniane przez
uzytkownika.

Jednakze konieczne jest przeprowadzenie optymalizacji przez kalibracje.

W czasie kalibracji zapisywane sg wszystkie parametry, ktdre s zmienne ze wzgledow
produkcyjnych lub mogg sie zmienia¢ w czasie eksploataciji opryskiwacza.

Tylko wtedy, gdy wszystkie te punkty sg doktadnie przestrzegane, mozliwe jest prawidiowe dziatanie
DISTANCE Control, po petnej realizacji kalibracji.

WSKAZOWKA

Dla statego, prawidtowego dziatania bezwzglednie konieczne jest przeprowadzanie regularnej
konserwacji ruchomych elementdw. Zmiany ptynnosci poruszania sie zawieszenia belki polowej
mogq skutkowa¢ powaznymi problemami w regulacji dziatania opryskiwacza. Niekoniecznie bedg
one mogty zosta¢ skorygowane przez ponowna_kalibracje.

o Zawieszenie belki nalezy konserwowaé¢ w regularnych odstepach czasu, zgodnie z zaleceniami
producenta.

Zastosowanie Kalibracja ma nastepujacy cel:
= Zwiekszenie doktadnosci DISTANCE-Control.
= Dopasowanie parametréw do opryskiwacza uzytkownika.
= Kompensacja zmian w zachowaniu sie belki polowe;.

Kiedy kalibrowac? Kalibracje nalezy przeprowadzi¢ w nastepujacych przypadkach:
= Podczas pierwszego uruchomienia
= Na poczatku sezonu.
= Kiedy wyniki sie nie zgadzaja.
= Jesli wymienione lub naprawione zostaty komponenty DISTANCE Control.
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Sposoéb dziatania Kalibracja odbywa sie w trzech etapach:
= Etap 1: Przygotowanie do kalibracji wysokosci i kata belki polowe;.
= Etap 2: Nachylenie belki polowe.
= Etap 3: automatyczna kalibracja.

Poszczegolne etapy sq jasno od siebie oddzielone, jednak nie musza by¢ ptynnie przeprowadzane
jeden po drugim.

Maszyna nie moze zosta¢ w miedzyczasie poruszona z migjsca.

W przypadku probleméw lub btedéw w obstudze kalibracja zostanie automatycznie anulowana i
przywrocone zostang poprzednie parametry.

/\ OSTRZEZENIE

Porazenie pradem przez kontakt z liniami energetycznymi
Diugie belki polowe moga podczas kalibracji zetkna¢ sig z liniami energetycznymi.

o DISTANCE-Control kalibrowaé tylko w bezpiecznej odlegtosci od linii energetycznych.

Zafatszowanie wynikow
Jesli w czasie kalibracji ktokolwiek zblizy sie do czujnikéw ultradzwigkowych, wyniki zostang,
zafalszowane.

Instrukcja Sposdb kalibracji DISTANCE-Control:

Etap 1: Przygotowanie do kalibracji wysokosci i kata belki polowe;.
M Opryskiwacz stoi na ptaskiej powierzchni, bez pochytosci.

M Weze majg po obu stronach belki polowej taki sam cigzar. Musza by¢ albo puste albo catkowicie
napetnione woda.

™M Pod czujnikami ultradzwigkowymi nie ma zadnych zagtebien podioza.

M Podtoze nie jest zbyt gtadkie (nie asfalt ani beton). Na gtadkiej nawierzchni gubi sie sygnat
ultradzwiekowy.

M Wszystkie ruchome czeéci zawieszenia belki polowej sg odpowiednio nasmarowane.
M Parametry opryskiwacza sg wprowadzone poprawnie.

1. Przejs¢ do ekranu ,DISTANCE Control”:

8 =3

- Rozpocza¢ kalibracije.
=> Procedura kalibracji zostaje zainicjowana.

3. Ustawi¢ belke polowa w pozyciji poziomej, na wysokosci okoto 2 m.
= W ekranie ,DISTANCE Control” wy$wietlane sg odlegtosci czujnikéw z lewej i prawej strony
od podioza.
= W zaleznosci od stanu belki polowej, moga pojawiac sie nastepujace komunikaty:
a) ,Belke teraz poziomo”
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lub
b) ,Belke ukosnie”

0K

4, - Nacisng¢ przycisk, gdy pojawi si¢ komunikat ,Belke teraz poziomo”. Obie
odlegto$ci sg réwne.
= Ustawienie zostaje zapisane.

1 M 2
= Symbol funkcji "= _ zostanie zastapiony symbolem: _*

= Etap 1 kalibracji jest zakoriczony.

Etap 2: Nachylenie belki polowe;.

M 2
Pl

1. - Uruchomienie Fazy 2 kalibraciji.
= Pojawi sie nastepujacy komunikat:
,Kalibracja manualna
Belke na lewa strone
przechylic na 5 sekund”

2. (Patrzac w kierunku ruchu) rekg docisna¢ lewy koniec belki polowej do dotu, az koniec belki
bedzie sie znajdowat ok. 20 cm nad ziemia,

3. Przytrzymac belke przez ok. pie¢ do dziesieciu sekund w tej pozycji. Komputer roboczy
programuje w tym czasie maksymalne nachylenie.

= Gdy tylko komputer roboczy zaprogramuje maksymalne nachylenie, pojawia sie
nastepujacy komunikat:
"Belke w pol. poziome"

=> Gdy komunikat ,Belke w pol. poziome” nie pojawi sie, to znaczy, ze kat nachylenia na
poczatku kalibracji byt zbyt maty. Powt6rzy¢ kalibracje od etapu 1. Podnie$¢ belke polowg
nieco wyzej, aby kat nachylenia sig zwiekszyt.

4. Puscic belke polowg i pozwoli¢ na powrét jej do potozenia poziomego. Belka polowa nie moze
buja¢ sie za dtugo. Jesli bedzie zbyt dtugo bujata sie, bedzie zbyt niestabilna i nie bedzie
mozliwa regulacji przy pomocy DISTANCE Control.

=> Pojawi sie nastepujacy komunikat:
,Belke teraz poziomo”

0K

5 -Nacisngé przycisk, gdy pojawi sie komunikat ,Belke teraz poziomo”.

@ 2 amo 3
= Symbol funkcji F zostanie zastapiony nastepujacym symbolem: “

= Etap 2 kalibracji jest zakoriczony.
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Etap 3: automatyczna kalibracja.

/\ OSTRZEZENIE

Automatycznie poruszana belka polowa

Belka polowa jest poruszana automatycznie i moze spowodowac cigzkie obrazenia 0séb lub ich
$mier¢. Moze to réwniez prowadzi¢ do uszkodzenia mienia lub samego urzadzenia, jesli w co$
uderzy.

o Opryskiwacz musi znajdowac¢ sie w odpowiedniej odlegtosci od innych obiektow.

o Podczas kalibracji nikt nie powinien zbliza¢ sie do opryskiwacza.

ESC

o -Nalezy natychmiast przerwa¢ kalibracje, je$li tylko kto$ zbliza sie do
opryskiwacza.

aumo 3
1. - Uruchomienie fazy 3 kalibracji.

=> Pojawi sie nastepujacy komunikat:
,Kalibracja automatyczna: prosze czekac...”

= Komputer roboczy zaczyna automatycznie kalibrowaé DISTANCE-Control.

= Belka polowa zostaje nachylona najpierw z lewej, a pézniej z prawej strony. Nastepnie
ustawiana jest w pozycji poziome;.

=> Belka polowa nie moze przy tym dotkng¢ ziemi.

= Jesli na koricu pozycja pozioma nie zostanie prawidtowo ustawiona, nie oznacza to, ze
kalibracja si¢ nie powiodta.

2. Nalezy obserwowac ruchy belki polowe;j.

3. Jesli cos bedzie nie tak, wtedy przerwac operacje przyciskiem ESE
= Wszystkie trzy etapy muszg zosta¢ przeprowadzone ponownie.
= Kalibracja jest pomysinie zakoriczona, gdy pojawi sie nastepujacy komunikat:
,Kalibracja gotowa. Prosze nacisnac OK.”

0K

4, - Zastosowanie nowych warto$ci kalibracyjnych.
5. _ - Odrzucenie kalibracji.

= Jesli kalibracja zostata catkowicie zakoficzona, DISTANCE-Control jest gotowy i mozna go
[= i a5

BUTd
uruchomi¢ naciskajac przycisk ——  w ekranie dodatkowym.

8.3.2 Konfiguracja wysokosci roboczej

Wysoko$¢ robocza - Odlegtos¢ miedzy belkg polowg a roslinami, gdy przynajmniej jedna sekcja
robocza rozpyla.

Mozna skonfigurowa¢ wysoko$¢ robocza w nastepujacych sytuacjach:
= Podczas postoju opryskiwacza - przed praca.
= W czasie jazdy opryskiwacza - podczas pracy.
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Konfiguracja wysoko$ci roboczej przy stojacym opryskiwaczu

Instrukcja W ten sposdb ustawia sie wysokos¢ roboczg stojacego opryskiwacza:
M DISTANCE-Control jest wytaczony.
M Opryskiwacz stoi na polu. Belka znajduje sie nad roslinami.
M Opryskiwacz nie rozpyla.
1. Ustawic belke do Zgdanej wysokosci robocze;.

2. Przejs¢ do ekranu ,DISTANCE Control:

8 =3

Zo=t

3, S Zapisa¢ wysoko$¢ robocza.

= Wysoko$¢ robocza zostaje zapisana.

Dopasowanie wysokosci roboczej w czasie pracy

Elementy obstugi Korzystaj z ponizszych przyciskow funkcji, aby obstuzy¢ ta funkcje:
Symbol funkcji Funkcja
1+ ' Podnoszenie belki
e
I »
+ ' Obnizanie belki
oo
T »
Instrukcja W ten sposéb mozna dopasowac wysoko$¢ roboczg podczas pracy:

M DISTANCE-Control jest wiaczony.
M Wszystkie czujniki ultradzwiekowe znajdujq sie nad roslinami.
M Przynajmniej jedna sekcja robocza rozpyla.

1. Przej$¢ do ekranu ,DISTANCE Control™:
y =3

U R
2, EN i ERL BN Ustawic belke polowg na zadanej wysokoSci powyzej roslin.

= Kazde naci$niecie przyciskdw funkcyjnych powoduje poruszenie sie belki polowe;.

= Wysoko$¢ robocza zostaje zapisana, gdy tylko zakoficzone zostanie ustawianie wysokosci.
= Qdlegto$¢ zapisana przez DISTANCE-Control bedzie utrzymywana w trakcie oprysku.

8.3.3 Konfiguracja wysokosci podnoszenia

,Wysoko$¢ podnoszenia ” - Odlegtos¢ miedzy belkg polowg a roslinami, gdy zadna sekcja robocza
nie rozpyla.

Ustawiona wysoko$¢ podnoszenia pojawia si¢ jako parametr ,Opryskiwacz wyl”.
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Zastosowanie

Instrukcja

Elementy obstugi

Instrukcja

DISTANCE-Control
Konfiguracja DISTANCE-Control

Podczas zawracania bela polowa moze utraci¢ réwnowage i wskutek sity odsrodkowej nachylic sie.
Moze to spowodowac¢ uszkodzenie roslin.

Aby belka polowa podczas zawracania w uwrocie nie dotkneta ziemi ani roélin, belka jest
podnoszona, gdy tylko opryskiwanie zostanie przerwane. Wysoko$¢ podnoszenia okres$la, jak
wysoko belka zostanie podniesiona.

Mozna skonfigurowaé wysoko$¢ podnoszenia w nastepujacych sytuacjach:
= Postdj opryskiwacza - przed praca.
= W czasie jazdy opryskiwacza - podczas pracy.

Konfiguracja wysokos$ci podnoszenia przy stojacym opryskiwaczu
W ten sposdb ustawia si¢ wysokos¢ podnoszenia stojacego opryskiwacza:

M DISTANCE-Control jest wytaczony.

M Wszystkie czujniki ultradzwiekowe znajdujq sie nad roslinami.

M Opryskiwacz nie rozpyla.

1. Ustawic belke do zadanej wysokosci podnoszenia.

2. Przej$¢ do ekranu ,DISTANCE Control™:

% =

w7
3. L - Zapisa¢ wysoko$¢ podnoszenia.

= Wysoko$¢ podnoszenia zostaje zapisana.

Dopasowanie wysokos$ci podnoszenia w czasie pracy

Korzystaj z ponizszych przyciskow funkcji, aby obstuzyé ta funkcje:

Symbol funkcji Funkcja
1+ ' Podnoszenie belki
.
I »
+ ' Obnizanie belki
e
I »

W ten sposéb mozna dopasowac wysoko$¢ podnoszenia podczas pracy:
M DISTANCE-Control jest wigczony.
M Opryskiwacz znajduje sie na polu. Belka znajduje sie nad roslinami.
M Opryskiwacz nie rozpyla.
1. Przej$¢ do ekranu ,DISTANCE Control”:
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U IR

2. I e | Ie Ustawi¢ belke polowa na zadanej wysokosci powyzej roslin.

= Kazde naci$niecie przyciskdw funkcyjnych powoduje poruszenie sie belki polowe;.

= Wysoko$¢ podnoszenia zostaje zapisana, gdy tylko zakoriczone zostanie ustawianie
wysokosci.

= Zapisana odlegto$¢ utrzymywana jest przez DISTANCE-Control, gdy tylko opryskiwanie
zostanie zakonczone.

8.34 Wybér typu zaworu gtéwnego

Przy pomocy parametru , Typ zaw. gI" mozna ustawi¢, co DISTANCE-Control ma regulowaé
automatycznie.

llustracja Na ekranie DISTANCE-Control typy zaworéw gtéwnych sg przedstawione w nastepujacy sposob:

Typ zaw. gl Funkcja

Regulacja wysokosci belki polowe;j.
e v B Y v Regulacja nachylenia belki polowej.
e v W Y Regulacja wysokosci i nachylenia belki polowe;.

Instrukcja W ten sposdb ustawia sie zadany typ zaworu gtéwnego:

1. Przej$¢ do ekranu ,DISTANCE Control™:

% =

1 )

2. _ ——— -Nacisngg, aby wybra¢ zadany typ zaworu gtéwnego.
= W wierszu ,Typ zaw gI” mozna zobaczy¢ aktualnie wybrany typ zaworu gtéwnego.
o= e a5

M auroy

3. - Wytaczy¢ DISTANCE-Control.

o= e a5
BUTD
4, L - Wigczy¢ DISTANCE-Control.
5. Uruchom ponownie komputer roboczy.

= Nowy typ zaworu gtéwnego jest aktywowany i belka jest sterowana wediug nowych parametréw.
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Obstuga DISTANCE-Control podczas pracy

/\ OSTROZNIE

Uszkodzenie z powodu opuszczanej belki polowej
Jesli czujniki DISTANCE-Control znajdujg sie poza tanem, belka zostaje opuszczona i nachylona.
Przed opuszczeniem tanu:

ON

__.,.—"
_BOFF zakonczy¢ oprysk.

=> Belka zostaje podniesiona do wysokoSci podnoszenia.

Sposob dziatania

Wymagania

Tak dziata DISTANCE-Control w czasie pracy:
= Jezeli co najmniej jedna sekcja robocza rozpyla, belka polowa zostaje ustawiona na wysokosci
roboczej.
= Jezeli zadna sekcja robocza nie rozpyla, belka zostaje ustawiona na wyrskosci, ktéra zostata
zapisana w parametrze ,Przy opryskiwaczu wyt.”.

Nastepujace warunki musza by¢ spetnione, zanim DISTANCE-Control bedzie mozna wykorzysta¢ w
czasie pracy:

= DISTANCE-Control jest skalibrowany. [=> 68]

= Wysoko$¢ robocza jest skonfigurowana. [= 71]

Wysoko$¢ podnoszenia jest skonfigurowana. [= 72]
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TRAIL-Control

Konfiguracja TRAIL-Control

Parametry TRAIL-Control

Aby méc wykorzystywa¢ TRAIL-Control wraz z narzedziem zaczepianym, nalezy ustawié
nastepujace parametry:

Czas kompensagc;ji

Wprowadzac¢ tylko w przypadku narzedzi zaczepianych z czarno-biatym uktadem hydraulicznym.
= Im wigksza jest wartos¢, tym wczesniej zostanie zainicjowana jazda po tuku w trybie
automatycznym.
= Im nizsza jest warto$¢, tym pozniej zostanie zainicjowana jazda po tuku w trybie automatycznym.

Zwykle warto$¢ wynosi pomigdzy: 700ms a 1000ms.

Predkos¢ hydrauliki

Wprowadzac¢ tylko w przypadku narzedzi zaczepianych z zaworem proporcjonalnym.
Predko$¢ hydrauliki jest warto$cia, przy pomocy ktérej ustawiana jest predko$¢ kierowania.
Zwykle warto$¢ wynosi pomiedzy: 1,5%/° i 3%/°

Tolerancja odchylenia

Tolerancja odchylenia ma wptyw na zachowanie uktadu kierowniczego w zakresie pofoZenia
Srodkowego.

Im mniejsza tolerancja jest ustawiona, tym bardziej wrazliwie system regulacji reaguje na drobne
zmiany.

Zwykle warto$¢ wynosi pomiedzy: 2° i 3°
Dyszel <----> Koto

Odlegto$¢ pomigdzy srodkiem tylnej osi ciagnika i zaczepem ciggnika.

—

em |-
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Kalibracja TRAIL-Control

/\ OSTRZEZENIE

Niebezpieczenstwo powstania obrazen w wyniku poruszania sie¢ maszyny

Podczas kalibracji zaworu proporcjonalnego maszyna porusza sie automatycznie w strefie

zatamania.

To moze by¢ niebezpieczne dla uzytkownika i dla ludzi w bezpo$rednim sasiedztwie maszyny.
o Nalezy sie upewni¢, ze w strefie regulacji maszyny nikt sie nie znajduije.

o Nalezy natychmiast przerwac kalibracje, jesli tylko kto$ zbliza sie do maszyny.

Kiedy kalibrowaé?

Sekwencja

Instrukcja

Przed pierwszym uruchomieniem.
= Na poczatku sezonu.
= Kiedy wyniki sie nie zgadzaja.

Kalibracja systemu TRAIL-Control sktada sie z dwéch krokéw:

= Krok 1: Zaprogramowanie pozycji Srodkowej i wytacznikow kraricowych.
Celem tej kalibracii jest nauczenie komputera nastepujacych pozyciji dyszla lub czopa osi:
$rodek, maksymalnie w lewo, maksymalnie w prawo.
Wszystkie pozycje posrednie komputer roboczy obliczy samodzielnie.

= Krok 2: Kalibracja uktadu hydraulicznego zaworu proporcjonalnego.
Tylko do narzedzi zaczepianych z zaworem proporcjonalnym.
W tym kroku zaczepiane narzedzie zostaje automatycznie skierowane w obie strony, a komputer
mierzy w tym czasie napiecia.
Ta Kalibracja odbywa sie automatycznie.

Zaprogramowanie pozycji Srodkowej i wylacznikéw krancowych.

Wyglad ekranéw podczas kalibracji jest uzalezniony od tego, czy dane narzedzie zaczepiane jest
sterowane dyszlem, czy czopem osi.

Procedura jest jednak taka sama w obu przypadkach.

Etap 1 Zaprogramowanie pozycji Srodkowej
M TRAIL-Control jest w trybie recznym.

M Podtioze nie jest nachylone. Czujnik poziomu nie moze wykry¢ nachylenia terenu, poniewaz w
przeciwnym razie nieprawidtowo bedzie dziatata funkcja ,Kontrowanie kierownicy na zboczu”.

1. Przejs¢ do ekranu , TRAIL Control”;

s A?
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= Pojawia si¢ nastepujacy ekran:

"‘&25 TRAIL Control 9
[ ]

-+ Typ zaw. gl ’gj-

L? N

Predk. hydraul o 1.8%0-

5 Tolerancja odchyl 1.8

- Dyszel <----- > kolo: 88|cm +-
-+

i

2. Ustawi¢ zaczepiane narzedzie na rownym podtozu w linii za ciggnikiem. Przejechaé kilka metrow
na wprost, az tor jazdy opryskiwacza pokryje si¢ z torem jazdy ciagnika.

de )+

3. Zatrzymac ciggnik, gdy tylko opryskiwacz znajdzie sie doktadnie w prostej linii za ciggnikiem.
- ﬂ:’}
4, _ =m® _\Wywotac kalibracje pozycji $rodkowe;.

=> Pojawi sie nastepujacy komunikat:
,Pozycja srodkowa: Kalibracja gotowa”

0K

5. - Potwierdzi¢ w ciggu 3 sekund.
= Kalibracja zostaje uruchomiona.
=> Pojawi sie nastepujacy komunikat:
,Pozycja srodkowa: Kalibracja w toku”
= Etap 1 jest zakoriczony, gdy komunikat ,Pozycja srodkowa: Kalibracja w toku” zniknie.
= Pozycja $rodkowa zostata skalibrowana.

- ustawic przyciskiem pozycje wysrodkowana,

6. - Mozna uruchomi¢ Etap 2 kalibracji.

Etap 2 Zaprogramowanie ogranicznikow konicowych

1. OSTROZNIE! Podczas kalibracji nie kierowaé dyszla lub osi do pozycji maksymalnej, lecz

tuz przed nia. W ten sposob ograniczy sie promien skretu, ale nie dojdzie do uszkodzenia
sitownikéw TRAIL-Control.

L+
2. ®® - Skreci¢ narzedzie przyczepiane prawie maksymalnie w lewo.

3.@

® - Rozpoczaé kalibracje.
= Pojawi sie nastepujacy komunikat:
,Lewa max. pozycja: Kalibracja gotowa”

0K

4, __ - Potwierdzi¢ w ciggu 3 sekund.
= Kalibracja zostaje uruchomiona.
=> Pojawi sie nastepujacy komunikat:
,Lewa max. pozycja: Kalibracja w toku”
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5. Zaczekac, az komunikat ,Lewa max. pozycja: Kalibracja w toku” zniknie.

+\
6. _®® . Skreci¢ narzedzie przyczepiane prawie maksymalnie w prawo.

;\E‘ - Rozpoczag kalibracje.

= Pojawi sie nastepujacy komunikat:
,Prawa max. pozycja: Kalibracja gotowa”

0K

8. - Potwierdzi¢ w ciggu 3 sekund.
= Kalibracja zostaje uruchomiona.
=> Pojawi sie nastepujacy komunikat:
,Prawa max. pozycja: Kalibracja w toku”

el |

9. Zaczekaé, az komunikat ,Prawa max. pozycja: Kalibracja w toku” zniknie.

= Etap 2 kalibracji jest zakoriczony.

Kalibracja uktadu hydraulicznego zaworu proporcjonalnego.

Uktad hydrauliczny zaworu proporcjonalnego nalezy skalibrowaé tylko wtedy, gdy taki zawor jest
wykorzystywany..

/\ OSTRZEZENIE

Niebezpieczenstwo obrazen w wyniku poruszania sie zaczepianego narzedzia

Podczas kalibracji zaworu proporcjonalnego zaczepiane narzedzie porusza sie automatycznie.

To moze by¢ niebezpieczne dla uzytkownika i dla ludzi w bezpo$rednim sasiedztwie zaczepianego
narzedzia.

o Nalezy sie upewnic, ze w strefie regulacji zaczepianego narzedzia nikt sie nie znajduje.

o Nalezy natychmiast przerwa¢ kalibracje przyciskiem 1:9 , jesli tylko kto$ zbliza sie do
maszyny.

Instrukcja

Copyright © Miiller-Elektronik GmbH & Co.KG

M TRAIL-Control jest w trybie recznym.

M Podtoze nie jest nachylone. Czujnik poziomu nie moze wykry¢ nachylenia terenu, poniewaz w
przeciwnym razie nieprawidtowo bedzie dziatat funkcja ,Kontrowanie kierownicy na zboczu”.

1. Przejs¢ do ekranu , TRAIL Control”;

s A?
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= Pojawia si¢ nastepujacy ekran:

"‘&25 TRAIL Control 9
[ ]

-+ Typ zaw. gl ’gj-

L? N

Predk. hydraul o 1.8%0-

5 Tolerancja odchyl 1.8

- Dyszel <----- > kolo: 88|cm +-
-+

i

2. Ustawi¢ zaczepiane narzedzie na ptaskim podtozu w linii prostej za ciggnikiem. Przejechac kilka
metrdw na wprost, az tor jazdy opryskiwacza pokryje sie z torem jazdy ciggnika.

de )+

3. Zatrzymaé ciggnik, gdy tylko opryskiwacz znajdzie sie doktadnie w prostej linii za ciggnikiem.

—
i-? .
4, - Rozpoczag kalibracje.
= Pojawi sie nastepujacy komunikat:
,Hydraulika - Kalibracja gotowa”

0K

5. _ - Potwierdzi¢ w ciggu 3 sekund.
=> Pojawi sie nastepujacy komunikat:
,Hydraulika - Kalibracja w toku”
= Dyszel porusza sie teraz powoli w lewo, a nastgpnie powoli w prawo.
= Proces ten moze trwa¢ nawet do 20 sekund.

- ustawic przyciskiem pozycje wysrodkowana,

= Etap 3 jest zakonczony, gdy komunikat ,Hydraulika - Kalibracja w toku” zniknie.

9.2 TRAIL-Control - korzystanie z kierowania dyszlem i osig
System TRAIL-Control kieruje przyczepa tak, ze jej opony podazaja doktadnie torem ruchu ciggnika.

Dostepne funkcje TRAIL-Control posiada nastepujace funkcje:
= Kierowanie zaczepianego narzedzia:

- Kierowanie dyszlem - dyszel zaczepianego narzedzia zostaje skierowany w zadanym
kierunku.

- Kierowanie czopem osi - kota zaczepianego narzedzia zostajq skierowane w zadanym
kierunku.

= Kontrowanie kierownicy na zboczu:
- Kierowanie zaczepianego narzedzia przeciwnie do zbocza, w przypadku pracy w pochylym

terenie.

Wymagania Nastepujace minimalne wymagania muszg by¢ spetnione, aby mozna byto pracowa¢ z TRAIL-
Control:

= Minimalna predkos¢ = 3 km/h. Przy nizszych predko$ciach, sterowanie nie jest mozliwe.
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= Maksymalna predkos¢ = 15 km/h. Jesli jedzie sie szybciej niz 15 km / h, funkcja TRAIL-Control
jest automatycznie wytgczana.

= Minimalny przeptyw oleju w uktadzie hydraulicznym ciggnika = 25 I/min. W przypadku duzych
opryskiwaczy, minimalny przeptyw oleju moze by¢ wiekszy.

Tryby pracy

TRAIL-Control pozwala pracowaé w dwéch trybach:
= w trybie automatycznym
= w trybie recznym

Elementy obstugi Funkcja Symbol funkcji przy stero- | Symbol funkcji przy stero-
waniu dyszlem waniu czopem osi
Wigczanie i wytaczanie TRAIL ﬂsﬂﬂ ON
— -
Control OFF OFF
Przetaczanie pomigdzy trybem [H_TIP fi_.""
recznym a trybem AT AUTO
automatycznym
llustracja Podczas obstugi TRAIL-Control na ekranie roboczym pokazujg nastepujace symbole:
Znaczenie Symbole przy sterowaniu Symbole przy sterowaniu
dyszlem czopem osi
TRAIL-Control znajduje sie w g, ﬂTlrJ
trybie recznym. ey —
TRAIL-Control znajduje sie w
trybie automatycznym.
Zaczepiane narzedzie zostaje
skierowane w lewo. = lub <« e lub <
Zaczepiane narzedzie zostaje
skierowane w prawo. —)' Iub —} % lub —>

9.2.1 Kierowanie zaczepianym narzedziem

Kierowanie w trybie automatycznym
Kiedy pracujesz a trybie automatycznym, narzedzie zaczepiane jest sterowane automatycznie.

Zyroskop mierzy zmiany kierunku ciggnika a komputer roboczy oblicza wymagany kat uktadu
kierowniczego zaczepianego narzedzia.

Na podstawie symboli na ekranie roboczym mozna zobaczy¢, w jakim kierunku narzedzie jest
kierowane.

Copyright © Miiller-Elektronik GmbH & Co.KG
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Instrukcja

Instrukcja

Instrukcja

Sposob dziatania

82

Kierowanie w trybie recznym
W trybie recznym trzeba kierowa¢ zaczepione narzedzie recznie.
Tak przejezdza sie zakret w prawo:

1. Pojechat ciggnikiem w prawo

2. é - Skierowac¢ zaczepiane narzedzie w prawo.
= W przypadku kierowania dyszlem: Dyszel zostaje skierowany w lewo.
= W przypadku kierowania czopem osi: Kota zostajg skierowane w lewo.
= Na ekranie roboczym pojawia sie strzatka w lewo.

Tak jedzie sie znow prosto:

1. Pojecha¢ ciggnikiem na wprost.

- ﬂ‘-
2. =R . Ustawi¢ zaczepiane narzedzie w pozycji Srodkowej.
= Zaczepiane narzedzie porusza sie powoli do pozycji $rodkowe;.
=> Na ekranie roboczym pojawia si¢ strzatka. Wskazuje ona, w kt6rg strone kierowany dyszel
lub czop osi.

Tak przejezdza sie zakret w lewo:

1. Pojechac ciggnikiem w lewo.

2. ﬂ - SkierowaC zaczepiane narzedzie do jazdy w lewo.
= W przypadku kierowania dyszlem: Dyszel zostaje skierowany w prawo.
= W przypadku kierowania czopem osi: Kota zostajg skierowane w prawo.
=> Na ekranie roboczym pojawia sie strzatka w lewo.

Steropwanie zaczepianym narzedziem na zboczu.

Podczas prac na zboczu mozesz skorzysta¢ funkcji "kontrowanie kierownicy na zboczu".

Jesli aktywujesz funkcje "kontrowanie kierownicy na zboczu", bedziesz mdgt przesungg tor jazdy
narzedzia w lewo lub w prawo. Kierunek w ktdrym nalezy przesungg tor jazdy zalezy od tego, czy
zbocze znajduje sie z lewej czy z prawej strony.

Celem funkcji "kontrowanie kierownicy na zboczu" jest unikniecie sytuaciji, w ktérej ciagnieta maszyna
porusza sie po zboczy ukosnie do kierunku jazdy.
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g - . -
_____._--"
e - B N
Sterowanie zaczepianym narzedziem na zboczu.
@ Bez TRAIL-Control @ TRAIL-Control z kierowaniem czopem osi
@ TRAIL-Control z kierowaniem dyszlem
Symbole Na ekranie roboczym pokazujq sie nastepujgce symbole, wskazujace kierunek, w ktérym zaczepiane
narzedzie jest kierowane:
Znaczenie Symbol przy sterowaniu Symbol przy sterowaniu
dyszlem czopem osi

Zaczepiane narzedzie zostaje
skierowane w lewo.
Zaczepiane narzedzie zostaje
skierowane w prawo.

Instrukcja W ten sposdb aktywuie sie funkcje ,Kontrowanie kierownicy na zboczu”:

w2

1. Przej$¢ do ekranu , TRAIL Control”:

s A?

- Wiaczy¢ lub wytaczy¢ funkcje ,Kontrowania kierownicy na zboczu”.

, B

= Na ekranie ,TRAIL Control” pojawi sie symbol:

Uzywanie kontrowania kierownicy w trybie automatycznym
Kiedy pracujesz a trybie automatycznym, narzedzie zaczepiane jest sterowane automatycznie.
Instrukcja Tak kontruje sie kierownice na zboczu w trybie automatycznym:
M Zaczepiane narzedzie jest wyposazone w czujnik poziom.
M Funkcja kontrowania kierowania na zboczu jest wigczona.

1. Podczas prac na zboczach zaczepiane narzedzie jest automatycznie kontrowane.
=> Na ekranie roboczym pojawiajg sie symbole, ktére wskazuja kierunek kierowania.
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2. Jesli opony zeslizguja sie ze zbocza, poniewaz podtoze jest mokre, tryb automatyczny nie jest
tak doktadny, jak w warunkach optymalnych. W tym przypadku: Reczne kierowanie zaczepianym
narzedziem pod pochyto$¢

Korzystanie z kontrowania kierowania pod pochyto$¢ w trybie recznym

W trybie recznym trzeba kierowa¢ zaczepione narzedzie recznie w gére wzniesienia. Mozesz przy
tym sam zdecydowac czy narzedzie ma poruszac sie Sladem ciggnika czy obok niego.

9.2.2 Przygotowanie TRAIL-Control do jazdy droga publiczng

Zanim wyjedzie sie opryskiwaczem na droge publiczng, nalezy wytaczy¢ TRAIL-Control i zaryglowaé
go w miare mozliwosci ryglem.

/\ OSTRZEZENIE

Ryzyko wypadku z powodu bocznego ruchu zaczepianego narzedzia

TRAIL-Control moze na drodze publicznej prowadzi¢ zaczepiane narzedzie obok toru jazdy
ciagnika. W wyniku tego moze doj$¢ do wypadku drogowego.

Zanim wjedzie sie na droge publiczna:

o Ustawi¢ zaczepione narzedzie w pozycji Srodkowej!
o Wylgczyé TRAIL-Control!
o Zaryglowa¢ TRAIL-Control!

/\ OSTRZEZENIE

Ryzyko wypadku przy nieskalibrowanym TRAIL-Control

W przypadku braku kalibracji pozycji $rodkowej, zaczepiane narzedzie moze jechaé przesuniete w
stosunku do toru jazdy ciggnika. W wyniku tego moZze doj$¢ do wypadku drogowego.

Zanim wjedzie si¢ na droge publiczna;

o Skalibrowa¢ TRAIL-Control!

o Upewnic sie, ze podczas jazdy na wprost, zaczepiane narzedzie bedzie ciggniete za
ciggnikiem w linii proste;.

o Wylgczyé TRAIL-Control!

o Zaryglowac¢ TRAIL-Control!

Ryglowanie TRAIL-Control

Jezeli dyszel zaczepianego narzedzia jest wyposazony w rygiel, nalezy z niego skorzystac, jako z
dodatkowego urzadzenia bezpieczenstwa.

Instrukcja 1. Aktywowac tryb reczny.

=> Na ekranie roboczym pojawia si¢ symbol: Py lub

2. Ustawi¢ zaczepiane narzedzie w pozycji $rodkowe;.
= Dyszel lub czop osi zostajg ustawione w pozyciji Srodkowe;.

3. Zaryglowac ryglem uktad kierowania dyszlem.
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TRAIL-Control - korzystanie z kierowania dyszlem i osig

= W obszarze "Obszar wyboru 1" [=> 24] ekranu roboczego pojawia sie symbol:
= TRAIL-Control jest gotowy do jazdy drogg publiczna.
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Wspétpraca z innymi aplikacjami

TaskManager

Nastepujace zmiany i dodatkowe ustawienia muszg by¢ przestrzegane podczas korzystania z obu
aplikacii:

Dawka cieczy

Gdy w aktywnym zleceniu w aplikacji , TaskManager” wskazana jest dawka cieczy, wtedy ta dawka
jest wySwietlana i aktywowana w aplikacji komputera roboczego. Dotyczy to rowniez dawek cieczy z
map aplikacyjnych.

Na ekranie roboczym aplikacji komputera roboczego obok dawki cieczy pojawia sie nastepujacy

symbol:

Aplikacja ,TaskManager” moze tylko przekazywac zadania do komputera roboczego, gdy komputer
roboczy opryskiwacza zostanie utworzony w ,TaskManager” jako ,Nowa maszyna”.

W tym celu nalezy przeczyta¢ instrukcje obstugi aplikacji ,TaskManager”.

SECTION-Control

Nastepujace zmiany i dodatkowe ustawienia muszg by¢ przestrzegane podczas korzystania z obu
aplikacii:

Sterowanie sekcjami
SECTION-Control przejmuje kontrole nad sterowaniem sekcjami roboczymi.

Na ekranie roboczym aplikacji komputera roboczego obok dawki cieczy pojawia sie nastepujacy

symbol:
Szeroko$¢ toru prowadzacego przy na state wytaczonych sekcjach roboczych
SECTION-Control przyjmuje warto$¢ szerokoSci roboczej automatycznie z komputera roboczego.

Jesli na state wytaczone zostang zewnetrzne sekcje robocze, nalezy dopasowac parametry ,Szer
robocza” i ,Prowadzaca szeroko$¢ toru” w SECTION-Control.
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Pielegnacja i dane techniczne

Przygotowywanie systemu na zime

Pielegnacja i dane techniczne

Przygotowywanie systemu na zime

Komputer roboczy pozostaje na okres zimowy na opryskiwaczu i nie moze by¢ demontowany.

Opryskiwacz musi by¢ jednak zaparkowany w miejscu, w ktorym jest sucho.

Dane techniczne

Dane techniczne komputera roboczego

Dane techniczne komputera roboczego F1

Procesor: 16 Bit Fujitsu MB 90F 345 z pamiecia flash
Pamiec: Flash 512 kB; RAM 20 kB; 64 kBit 12C-Bus EEPROM
. = 1 x16-pinowa wtyczka zasilania, CAN (J1939 lub ISO 11783)

Przytacza: . R ; .

= 42-pinowa wtyczka dla czujnikéw i elementéw wykonawczych i
V24
Zasilanie: 9-16VDC
Pobor pradu: 240 mA (przy 13,8V nie wliczajac zasilania przekazywanego do
podtaczonych czujnikéw.)
Zakres temperatur: -20 do +70 °C (wg. IEC68-2-14-Nb, IEC68-2-30 i IEC68-2-14Na)
Obudowa: anodowana wyttaczana obudowa aluminiowa, pokrywa z elementem

wyréwnywania ci$nienia i Sruby ze stali nierdzewne;

Stopien ochrony:

IP66K (pytoszczelny i zabezpieczony przed strumieniami wody o
zwiekszonym cisnieniu zgodnie z DIN40050 cze$¢ 9: 1993)

Oceny oddziatywania na
srodowisko:

Badanie wibracji i wstrzagsow wedtug IEC68-2

Wymiary:

262 mm x 148 mm x 62 mm (DxSxW)

Waga:

0,84 kg

Dane techniczne komputera roboczego F2

Procesor: 16 Bit Fujitsu MB 90F 345 z pamigcig flash
Pamiec: Flash 512 kB; RAM 20 kB; 64 kBit 12C-Bus EEPROM

. = 1 x16-pinowa wtyczka zasilania, CAN (J1939 lub ISO 11783)
Przytacza:

= opcjonalnie 1 x 16-pinowa wtyczka zasilania, CAN (J1939 lub ISO
11783)
(dla kaskadowego podtaczenia wielu komputeréw roboczych)
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Dane techniczne

[MEpoLLer.

= 42-pinowa wtyczka dla czujnikéw i elementéw wykonawczych i

Zasilanie: 9-16VDC

Pobor pradu: 240 mA (przy 13,8V nie wliczajac zasilania przekazywanego do
podtaczonych czujnikéw.)

Zakres temperatur: -20 do +70 °C (wg. IEC68-2-14-Nb, IEC68-2-30 i IEC68-2-14Na)

Obudowa: anodowana wyttaczana obudowa aluminiowa, pokrywa z elementem
wyréwnywania cisnienia i $ruby ze stali nierdzewnej

Stopien ochrony: IP66K (pyloszczelny i zabezpieczony przed strumieniami wody o
zwiekszonym cinieniu zgodnie z DIN40050 cze$¢ 9: 1993)

Oceny oddziatywaniana | Badanie wibracji i wstrzaséw wedtug [EC68-2

Srodowisko:
Wymiary: 262 mm x 148 mm x 62 mm (DxSxW)
Waga: 0,84 kg

Dane techniczne opryskiwacza

Zanotowa¢ ustawione w tym miejscu dla opryskiwacza dane maszyny.

Parametr

Wartosé

Szer robocza

Impulsy kota

Stala regulacii

Cisnienie max

Cisnienie min

Minimalna predkos¢ pracy

Minimalna predkos$¢ automatyki

Maksymalna predkos¢ wiatru

Poj. zbiornika

Poziom zb.-alarm

Imp.-zbiornik gl

Impulsy - napeln
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e romk'} Sprawdzanie wersji oprogramowania

Parametr Wartos¢é

Napetnianie zbiornika

Typ Joysticka

Typ armatury cieczowej

11.3 Sprawdzanie wersji oprogramowania

W aplikacji opryskiwacza mozesz sprawdzi¢ nastepujace wersje oprogramowania:
= SPRECO1: Wersja oprogramowania na komputerze roboczym F1
= SPRECO2: Wersja oprogramowania na komputerze roboczym F2
= OP: Wersja zbioru obiektéw "Object Pool".

Instrukcja 1. Przej$c¢ do ekranu "PARAMETRY - Aktywacja opcji™:

& @@\

2. Na dole ekranu znajdziesz numery wersji oprogramowania.

11.4 Diagnostyka btedow

11.41 Funkcja "Symulacja predkosci"”

Funkcja "Symulacja predkosci” stosowana jest do testow i w celu znalezienia bteddw. Symuluje ona
jazde maszyny, kiedy maszyna stoi.

Poprzez aktywacje tej funkcji, technik ma mozliwo$¢ sprawdzi¢, czy poszczegolne czujniki dziataja.
Standardowo funkcja jest ustawiona na 0 km/h i wytaczona.

Po wigczeniu komputera, funkcja jest zawsze wytaczona.

Raz ustawiona warto$¢ zostaje zapamigtana.

Instrukcja 1. Przej$¢ do ekranu "KALIBRACJA - Impulsy z kota":

5 G

(9

d
2. _ kmk _aktywowaé symulacie predkosci.
= Pojawia si¢ wiersz "Symul. predk".

3. 0O - Otworzy¢ ekran wprowadzania danych.

4. W ekranie wprowadzania danych wprowadzi¢ symulowang predkos¢.

5. @ - Opusci¢ ekran.

=> Na ekranie roboczym pojawi sie ustawiona predkos¢.
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Znaczenie przyciskow joystika e romk']

11.5 Znaczenie przyciskow joystika
Na ponizsze;j ilustracji wida¢ funkcje aktywowane po wcisnieciu przycisku joystika.

Na ilustracjach wida¢, w jakiej pozycji musi znajdowac sie przetgcznik boczny:

.5. ( v [H_Tl,p Przetaczanie miedzy trybem recznym i automatycznym TRAIL-
| M, ‘ ‘ 1 . 2 ‘ auto  Control
§ AUTO__. . J ) .
&%F‘ ‘ 5 4 ‘ E_r_l__ Wiaczanie i wytaczanie TRAIL Control
! i ﬂ'\ oEr

‘ ’_Zq- -»3_\ ‘ Przyciski 1-4 nie sg uzywane.

Zaczepione narzedzie skierowac w lewo
é +~

Zaczepione narzedzie skierowa¢ w prawo
- g

[%\u 1010 "%\ﬂ %}_’ 1%[] Ustawianie dawki planowanej na 100%.
ON - 1] Wi ie i wyt [ 1o .
[ﬂ] v ) < ON_ gczanie i wytaczanie zaworu gtéwnego
‘D_ OFF
UL o . .
A A d— T Wiaczanie sekcji od prawej do lewej

T mp  Wigczanie sekcji od lewej do prawe;

— Eﬂ Wylgczanie sekcji od prawej do lewe;

[]3] =p  Wylgczanie sekeji od lewej do prawe;

- T W trybie automatycznym: Zmniejszanie dawki planowanej o 10%.
W trybie recznym: Zmniejszanie dawki.

+ ? W trybie automatycznym: Zwigkszanie dawki planowanej o 10%.

W trybie recznym: Zwigkszanie dawki.
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Znaczenie przyciskow joystika

Przetaczanie pomiedzy trybem recznym a trybem automatycznym

podnoszenie belki

obnizanie belki

Nachyli¢ belke polowg symetrycznie.

Odchyli¢ belke polowa symetrycznie.

Belke polowg podnie$¢ po lewej, opusci¢ po prawej stronie

Belke polowg podnie$¢ po prawej, opuscic po lewej stronie
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12 Alarmy

Mgy

JLLER
ronik ]

= Symbole wy$wietlane sg nagtéwku ekranu roboczego.
= Alarmy wySwietlane sg jako nowe okna.

Alarmy zwiazane z TRAIL-Control

Tekst komunikatu

Znaczenie

TRAIL Control

Potenc. dyszla uszkodzony

Napiecie na wejsciu analogowym jest poza dopuszczalnym zakresem.

Dopuszczalny zakres: 0,5V do 4,5V
1. Wymieni¢ czujnik kata.

TRAIL Control

Czujnik poziom. uszkodzony

Napiecie na wejsciu analogowym jest poza dopuszczalnym zakresem.

Dopuszczalny zakres: 0,5V do 4,5V

1. Wymieni¢ czujnik poziom.

TRAIL Control

Zyroskop uszkodzony

Napiecie na wejsciu analogowym jest poza dopuszczalnym zakresem.

Dopuszczalny zakres: 0,5V do 4,5V

1. Wymieni¢ zyroskop.

TRAIL Control

Konieczna kalibracja

Nieprawidtowa warto$¢ dla pozyciji srodkowej dyszla.

1. Skalibrowa¢ TRAIL-Control.

TRAIL Control

Sprawdzi¢ parametry

Wartosci w konfiguracji poza dopuszczalnym zakresem:
W przypadku kierowania dyszlem:

Diugos¢ dyszla: 80cm - 300cm

Dtugo$¢ ramy: 100cm - 500cm

W przypadku kierowania czopem osi:

Dtugos¢ dyszla: 200cm - 800cm

1. Wprowadzi¢ prawidtowe wartosci w obszarze chronionym hastem.

TRAIL Control

Nieprawidtowo zamontowany
czujnik poziom.

Prawidtowy zakres napiecia podczas kalibracji: 1,5V do 3,5V

TRAIL Control

Potencjometr dyszla
zamontowany nieprawidtowo

Prawidtowy zakres napiecia podczas kalibracji: 1,5V do 3,5V

92

Podczas pracy na ekranie terminalu moga zosta¢ wyswietlone komunikaty z alarmami lub symbole
alarmu.

Ponizsza tabela zawiera liste mozliwych komunikatéw i sposéb naprawienia mozliwej usterki.
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Alarmy

Tekst komunikatu

Znaczenie

TRAIL Control

Nieprawidtowo zamontowany
zyroskop

Prawidtowy zakres napiecia podczas kalibracji: 1,5V do 3,5V

TRAIL Control

Potenc.dyszla przestaw.

Podczas kalibracji wytacznikow kraricowych stwierdzono nieprawidtowy
kierunek obrotow.

TRAIL Control

Czujniki uszkodzone

Krétka przerwa sygnatu wszystkich czujnikow

Alarmy zwigzane z opryskiem

Tekst komunikatu

Znaczenie

Reszta cieczy w zbiorniku

W zbiorniku znajduje sie mniej cieczy niz wartos¢ parametru "Poziom zb.-alarm"
przekroczony w dét.

REG.OPRYSKIWACZA

Dawka cieczy nierealizow.

System nie potrafi dopasowaé oprysku do zaplanowanej dawki.

Obroty pompy zbyt wysokie

OPRYSKIWACZ Minimalna predkos¢ obrotowa pompy opryskiwacza nie mogta zostac osiggnieta.
Obroty pompy zbyt niskie
OPRYSKIWACZ Maksymalna predko$¢ obrotowa pompy opryskiwacza zostata przekroczona.

REG.OPRYSKIWACZA

Cisnienie zbyt niskie

Minimalne ci$nienie rozpylania nie mogto zostac osiggniete.

REG.OPRYSKIWACZA

Cisnienie zbyt wysokie

Maksymalne ci$nienie rozpylania zostato przekroczone.

Wiatr zbyt silny

Wiatr jest silniejszy niz maksymalna predkos¢ wiatru.

Alarmy zwigzane z belka polowa

Tekst komunikatu

Znaczenie

Belka polowa z pozycii transportowej

Maksymalna predko$¢ obrotowa opryskiwacza zostata przekroczona.

Potencjometr uszkodzony

Alarm, jesli sterowanie wysokosci skonfigurowane, ale potencjometr zostat
uznany za uszkodzony.
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