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Podstawowe wskazdwki bezpieczenstwa
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Dla twojego bezpieczenstwa

Podstawowe wskazowki bezpieczenstwa

Przeczytaj uwaznie ponizsze wskazdwki bezpieczenstwa, zanim uruchomisz produkt po raz
pierwszy.
= Przeczytaj instrukcje obstugi urzadzenia rolniczego, ktére bedziesz obstugiwat aplikacjg TRACK-
Leader.

1.2 Zasady uzycia produktu zgodne z zastosowaniem
Oprogramowanie moze by¢ stosowane tylko w potgczeniu z maszynami i urzadzeniami rolniczymi.
Oprogramowanie moze by¢ uzywane tylko poza drogami publicznymi, podczas prac polowych.
1.3 Konstrukcja i znaczenie wskazéwek bezpieczenstwa
Wszystkie wskazowki bezpieczeristwa, ktdre znajdziesz w tej instrukcji, zostaty skonstruowane
wedtug nastepujacego wzoru:
/\ OSTRZEZENIE
To stowo oznacza zagrozenia o Srednim ryzyku. Jezeli ich nie unikniesz, mogg doprowadzi¢ do
$mierci lub ciezkich uszkodzen ciata.
/\ OSTROZNIE
To stowo oznacza zagrozenia o niskim ryzyku. Jezeli ich nie unikniesz, mogg doprowadzi¢ do
$rednich obrazen ciata lub do strat materialnych.
To stowo oznacza czynno$ci, ktore nalezy wykona¢ bardzo doktadnie. W przeciwnym razie mogq
doprowadzi¢ do zaktocen w pracy.
Podczas wykonywania tych czynno$ci nalezy by¢ ostroznym i doktadnym, aby uzyskac najlepsze
wyniki pracy.
Niektére czynnosci nalezy wykona¢ w kilku krokach. Jezeli z ktérym$ krokiem zwigzane jest ryzyko,
w opisie czynno$ci znajduje sie wskazéwka bezpieczenstwa.
Wskazdwki bezpieczenstwa znajdujq sie zawsze bezposrednio przed ryzykownym krokiem i
oznaczone sg ttustym drukiem i stowem ostrzegawczym.
Przyktad 1. WSKAZOWKA! To wskazowka. Ostrzega przed ryzykiem, z jakim zwiazana jest nastepna
czynnos¢.
2. Ryzykowna czynno$¢.
6 30302432-02-PL  V6.20141016
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ELEKTRONIK Wymagania dotyczace uzytkownikéw

1.4 Wymagania dotyczace uzytkownikow
= Naucz sig korzysta¢ z terminalu w sposéb zgodny z instrukcjg obstugi. Nikt nie moze korzysta¢ z
terminalu, dopoki nie przeczyta niniejszej instrukcji obstugi.
= Przeczytaji stosuj sie do wszystkich wskazowek bezpieczenstwa w tej instrukciji i w instrukcjach
podtgczonych maszyn.

30302432-02-PL  V6.20141016 7



Kolejnos¢ obstugi a
MULLER
ELEKTRONIK

Jesli wykorzystujesz terminal tylko do jazdy réwnolegtej

2 Kolejnos¢ obstugi

W tym rozdziale znajdziesz skrocone instrukcje obstugi, dzieki ktérym szybko rozpoczniesz prace z
aplikacjqg TRACK-Leader. Dowiesz sie z nich, w jakiej kolejno$ci wykona¢ poszczegéine kroki i w
ktorych rozdziatach sg one dokfadnie wyjanione.

Zanim jednak zaczniesz, musisz skonfigurowac aplikacje. Cafa konfiguracja opisana jest w rozdziale:
Konfiguracja [=> 67]. Jezeli obstugujesz terminal po raz pierwszy, skonfiguruj ustawienia aplikacji, a
potem wro¢ tutaj.

2.1 Jesli wykorzystujesz terminal tylko do jazdy réwnolegtej

Czytaj ten rozdzial, jezeli korzystasz z prostego systemu jazdy réwnolegtej, bez podtaczonego
komputera roboczego ISOBUS. Na przyktad TRACK-Guide Il bez dodatkowych aplikacji. Wedtug
ponizszego schematu mozesz réwniez obstugiwac inne terminale, jak dtugo nie podigczysz do nich
komputera roboczego ISOBUS, ani nie uruchomisz aplikacji ISOBUS-TC.

1. Udaj sie na pole.

2. Jezeli w przeszto$ci obrabiate$ to pole, zataduj jego dane [= 61]. Jezeli chcesz obrobi¢ nowe
pole, musisz sie upewni¢, ze w pamieci aplikacji nie jest zatadowane inne pole. W takim
przypadku musisz porzucic¢ [=> 65] ten zapis.

3. Jezeli korzystasz z mapy aplikacyjnej [= 51] w formacie shp, mozesz jg teraz importowac.
4. Dezaktywuj parametr "SECTION-Control" w ekranie "Ustawienia" | "Ogoine" [= 68].

5. W ekranie "Ustawienia" | "Profile maszyn" [ 86] wybierz profil pasujacy do stosowanych
urzadzen. Albo utwérz nowy profil maszyny.

6. Przygotuj nowa nawigacje [= 22].
7. Zacznij nowg nawigacje. [=> 20]

8. Jezeli korzystasz z odbiornika GPS, korzystajacego z sygnatéw EGNOS lub WAAS, ustaw punkt
odniesienia [= 24].

9. Zacznij prace. [= 42]
10. Wytycz pierwsza lini¢ AB [= 35].
11. Zaznacz granice pola (opcjonalnie).

12. Mozesz zaczaé obrabiaé pole wzdtuz réwnolegtych linii prowadzacych. W tym celu mozesz
skorzysta¢ ze wskaznika kierunku [=> 40].

13. Zblizajac sie do przeszkdd, zaznaczaj ich pozycje [=> 45].

14. Po pracy, zapisz dane [=> 60] lub eksportuj je w formacie shp, aby obrobi¢ je na komputerze PC
[= 61].

2.2 Jesli korzystasz z SECTION-Control

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

8 30302432-02-PL  V6.20141016
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1. Udaj sie na pole.

2. Jezeli w przeszioSci obrabiate$ to pole, zataduj jego dane [= 61]. Jezeli chcesz obrobié nowe
pole, musisz sie upewni¢, ze w pamieci aplikacji nie jest zatadowane inne pole. W takim
przypadku musisz porzucic¢ [=> 65] ten zapis.

3. Jezeli korzystasz z mapy aplikacyjnej [= 51] w formacie shp, mozesz jg teraz importowac.

4. Aktywuj parametr "SECTION-Control" w ekranie "Ustawienia" | "Ogéine" [- 68].

5. Przygotuj nowg nawigacje [= 22].

6. Zacznij nowg nawigacje. [= 20]

7. Jezeli korzystasz z odbiornika GPS, korzystajacego z sygnatow EGNOS lub WAAS, ustaw punkt
odniesienia [ 24].

8. Zacznij pracg. [= 42)

9. Wytycz pierwszg linie AB [= 35].

10. Zaznacz granice pola (opcjonalnie).

11. Zaznacz uwrocie [= 42] (opcjonalnie).

12. Mozesz zacza¢ obrabiac pole wzdtuz rownolegtych linii prowadzacych. W tym celu mozesz
skorzysta¢ ze wskaznika kierunku [=> 40].

13. Zblizajac sie do przeszkdd, zaznaczaj ich pozycje [=> 45].

14. Po pracy, zapisz dane [=> 60] lub eksportuj je w formacie shp, aby obrobi¢ je na komputerze PC
[— 61].

2.3 Jezeli korzystasz z aplikacji ISOBUS-TC

Jezeli planujesz na komputerze zlecenia w formacie ISO-XML, a potem przenosisz je na terminal,
skorzystaj z aplikacji ISOBUS-TC.

W takim przypadku nie musisz zapisywa¢ danych w aplikacji TRACK-Leader. Wszystkie dane
powstate podczas pracy sa przekazywane do aplikacji ISOBUS-TC i zapisywane w pliku ze
Zleceniem.

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

1. Otworz aplikacje TRACK-Leader.

2. Jezeli korzystasz z maszyny z komputerem roboczym ISOBUS, aktywuj parametr "SECTION-
Control" w ekranie "Ustawienia" | "Ogdlne". [-> 68] Jezeli nie, dezaktywuj ten parametr.

Otwérz aplikacje ISOBUS-TC.
Rozpocznij wykonywanie zlecenia. Korzystaj przy tym z instrukcji aplikacji ISOBUS-TC.

Jezeli zlecenie jest rozpoczete, otworz aplikacje TRACK-Leader.

o o B~ W

Jezeli korzystasz z odbiornika GPS, korzystajacego z sygnatéw EGNOS lub WAAS, ustaw punkt
odniesienia [= 24].

30302432-02-PL  V6.20141016 9
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Jezeli nie korzystasz z SECTION-Control, rozpocznij zapis [= 42].

Jezeli korzystasz z modutu SECTION-Control, aktywuj jego tryb automatyczny [= 48] lub
obstuguj maszyne recznie.

Wytycz pierwsza linie AB [=> 35].
Zaznacz graniceg pola (opcjonalnie).

Mozesz zacza¢ obrabia¢ pole wzdtuz réwnolegtych linii prowadzacych. W tym celu mozesz
skorzysta¢ ze wskaznika kierunku [= 40].

Zblizajac sie do przeszkdd, zaznaczaj ich pozycje [= 45).

Po pracy zakonicz zlecenie w aplikacji ISOBUS-TC.

30302432-02-PL  V6.20141016
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3 O tej instrukcji obstugi
3.1 Zakres waznosci

Instrukcja obstugi jest wazna dla wszystkich modutdéw aplikacji TRACK-Leader firmy Miiller-
Elektronik.

Wersje oprogramowania od ktorej instrukcja jest wazna, znajdziesz w nocie redakcyjnej.

3.2 Grupa docelowa instrukcji obstugi
Instrukcja obstugi skierowana jest do 0s6b obstugujacych oprogramowanie TRACK-Leader i jego
moduty dodatkowe.

3.3 Konstrukcja opiséw czynnosci

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

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

Symbol Znaczenie

1. Czynnosci, ktdre musisz wykonac po sobie.
2.

= Efekt czynnosci.

To stanie sie, jezeli wykonasz opisang czynno$¢.

= Wynik dziatania

To stanie sie, jezeli wykonasz wszystkie opisane
czynno$ci.

%] Wymagania

Jezeli dana instrukcja zawiera wymagania,
musisz je spetni¢, zanim wykonasz opisane
czynno$ci.

3.4 Konstrukcja odnosnikow
Jezeli w instrukcji znajdujg sie odno$niki, wygladajg zawsze nastepujaco:
Przyktad odnos$nika: [= 11]

Odnosniki rozpoznasz po nawiasach kwadratowych i po strzatce. Liczba za strzatkg wskazuije, na
ktorej stronie rozpoczyna sig rozdziat w ktrym mozesz czyta¢ dalej.

30302432-02-PL  V6.20141016 11
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Opis zakresu funkcji produktu

4 Opis produktu

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

System sktadana sie z kilku modutéw, dzieki czemu uzytkownik ma mozliwo$¢ rozszerzania jego
funkcji.

4.1 Opis zakresu funkcji produktu

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

Istniejg dwa rodzaje modutéw:
= Modut podstawowy: Jest konieczny aby korzysta¢ z pozostatych modut6w.

- TRACK:-Leader
= Moduly dodatkowe: Moga by¢ dowolnie dobierane.
— SECTION-Control
— TRACK-Leader TOP
- VARIABLE RATE-Control

411 TRACK-Leader

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

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

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

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

4.1.2 SECTION-Control
Rodzaj modutu: Modut dodatkowy.

Korzystajac z SECTION-Control mozesz przekazaé podtaczonemu komputerowi roboczemu, ktore
cze$ci urzadzenia rolniczego majg zostaé wigczone lub wylaczone, aby unikna¢ naktadania. Moga to
by¢ na przyktad poszczegblne sekcje w opryskiwaczu.

Wymagania Aby méc korzysta z tego modutu, musisz spetni¢ ponizsze wymagania:
= Wiyczka "TRACK-Leader" musi by¢ aktywowana.
= Licencja "TRACK-Leader" musi by¢ zarejestrowana.
= Licencja "SECTION-Control" musi by¢ zarejestrowana.

12 30302432-02-PL  V6.20141016



Opis produktu

MULLER

ELEKTRONIK Korzystanie z licencji tymczasowych

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

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

41.3 TRACK-Leader TOP
Rodzaj modutu: Modut dodatkowy.

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

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

— TRACK-Leader TOP wspétpracuije tylko z komputerami roboczymi automatycznego
kierowania firmy Reichhardt: Steering ECU PSR, od wersji oprogramowania 02-148

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

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

41.4 VARIABLE RATE-Control
Rodzaj modutu: Modut dodatkowy.

Wymagania Aby méc korzystaé z tego modutu, musisz spemi¢ ponizsze wymagania:
= Wiyczka "TRACK-Leader" musi by¢ aktywowana.
= Licencja "VARIABLE RATE-Control" musi by¢ zarejestrowana.
= Komputer ISOBUS musi z nig wspétpracowac. W chwili obecnej tylko komputery opryskiwaczy
wyprodukowane przez ME jg wspieraja.

Funkcje Korzystajac z "VARIABLE RATE-Control" mozesz:
Importowa¢ mapy aplikacyjne w formacie shp. [= 51] Mozesz jednoczes$nie uzywaé

maksymalnie jednej mapy aplikacyjne;j.
= Przekazywa¢ dawki z mapy aplikacyjnej do komputera roboczego.

4.2 Korzystanie z licencji tymczasowych
W chwili zakupu wszystkie niezarejestrowane moduty posiadaja 50-godzinng licencje tymczasowa.
Mozesz testowac je przez 50 godzin. Czas jest liczony od momentu uruchomienia modutu.
Po uptywie 50 godzin moduty, ktore sg uzywane diuzej, zostang dezaktywowane.

Instrukcja Tak sprawdzisz, ile czasu zostato do dezaktywacii:

1. Otworzy¢ ekran startowy TRACK-Leader II.
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Wyglad ekranu startowego.

MULLER
ELEKTRONIK

2. Nacisna¢ na przycisk "Informacja”:

Informacja

= Pojawia si¢ ekran "Info".

3. W tabelce widzisz jak dtugo mozesz jeszcze korzystac z licencii.

4.3 Wyglad ekranu startowego.

Ekran startowy jest wySwietlany zaraz po uruchomieniu aplikacji.

Maszyna: Default
Pole:

%:PS

TRACK-Leader

| “ Nawigacja
| t] Pamiec

Ustawienia

. Informacja

Ekran startowy aplikacji TRACK-Leader

Przy otwartym ekranie startowym mozesz:

= Przej$¢ do innych ekrandw.

= Sprawdzi¢ stan potaczenia GPS.
= Zobaczy¢ aktywowany profil maszyny.
= Zobaczy¢ nazwe obrabianego pola.

Elementy obstugi Symbol funkcji

Funkcja

Nawigacja

Otwiera ekran przygotowawczy. Mozesz tam:
= Zacza¢ nowg nawigacje lub kontynuowac zaczetg nawigacje
[= 20]

= Wybraé tryb prowadzenia [= 38]

=

Jest wySwietlany zamiast symbolu "Nawigacja", jesli praca z
SECTION-Control nie jest mozliwa.

Jesli nacisniesz ten przycisk pojawi sie¢ komunikat wyjasniajacy
przyczyne.

MozZliwe przyczyny:

SECTION-Control jest wktywowane [=> 68], ale nie podtgczono
komputera roboczego ISOBUS.

= Licencja testowa jest przedawniona.

= Pracujesz bez zlecen w formacie ISO-XML, ale parametr
"Korzystaé z ISO-XML?" w aplikacji ISOBUS-TC jest
skonfigurowany na "Tak". Wigcej informacji w rozdziale:
Wspoipraca z aplikacjg ISOBUS-TC [ 32]

= Korzystasz ze zlecen w formacie ISO-XML, ale nie rozpoczate$
Zlecenia.

= Podtgczytes terminal do nowego komputera roboczego ISOBUS

14
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ELEKTRONIK Informacje na ekranie roboczym

Symbol funkcji Funkcja

bez zrestartowania go.
= Kolejnos¢ urzadzen w aplikacji ISOBUS-TC jest niekompletna.

o ., | Otwiera ekran "Pamiec".
h Pamiec

Uetanionia Otwiera ekran "Ustawienia". [= 67]

.| Otwiera ekran "Info".
Informacja

4.4 Informacje na ekranie roboczym

Ekran roboczy wysSwietlany jest po rozpoczeciu nawigaciji. Mozesz w nim skorzysta¢ ze wszystkich
funkcji aplikacji potrzebnych podczas pracy w polu.

Wyglad ekranu roboczego moze sie rozni¢ w zaleznosci od tego czy parametr SECTION-Control [
68] jest aktywny lub nie.

R

aEn

Ekran roboczy przy wytaczonym SECTION-Control

@ Linie prowadzace Granica pola

@ Pozycja odbiornika GPS
@ Belka robocza

@ Liczniki i informacje

Kompas

Powierzchnia przejechana lub obrobiona
dwukrotnie
Powierzchnia przejechana lub obrobiona

©@ Q@®

Jako$¢ sygnatu GPS
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L Q @m L}
€3 Bk
Lputo,
[ &
i (slele) i
D = gg»
¥ 9.8 knsh @ !
18.84 ha ~ £4.66 ha
Zmiany w ekranie roboczym po wigczeniu SECTION-Control
@ Liczniki i informacje @ Ciemnym kolorem zaznaczone beda tylko

obszary, ktore zostaty obrobione dwukrotnie.
Symbol funkcji zmieniajacy tryb pracy
SECTION-Control

Linie prowadzace
Linie prowadzace to wy$wietlone na ekranie pomocnicze linie, ktére pomogg ci w jezdzie rownolegte;.

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

Pozycja odbiornika GPS

Srodek szarej strzatki odpowiada pozycji odbiornika GPS.

Belka robocza

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

Zobacz tez: Korzystanie z SECTION-View [= 41]
Liczniki i informacje

_@jmoe @

%8.8 kn/h
| $5.64 ha » 11.6% ha

17T

Informacje w obszarze "liczniki"
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Elementy obstugi na ekranie roboczym

Tryb pracy SECTION-Control Ustawiony Stopier naktadania

@ @
@ ®

Aktualna predko$é Catkowita powierzchnia pola wewnatrz
Predkos¢ obliczana jest na podstawie pozycji wytyczonej granicy pola.

GPS i moze sig rdzni¢ od predkosci Tylko jesli wytyczyte$ granice pola.
wySwietlonej na ekranie aplikacji komputera

roboczego.

@ Licznik powierzchni
- Powierzchnia, ktora zostata do obrobienia,
jesli wytyczytes$ granice pola.
- Powierzchnia juz obrobiona - jesli nie
wytyczyte$ granicy pola.

Granica pola

Granica pola [= 28] wskazuje oprogramowaniu doktadna pozycje pola i stuzy do obliczenia jego
catkowitej powierzchni.

Powierzchnia przejechana a powierzchnia obrobiona

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

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

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

Jakos¢ sygnatu GPS
Wskazuije jakos$¢ potaczenia DGPS.

Zobacz tez: Sprawdzanie jako$ci sygnatu DGPS [= 27]

Elementy obstugi na ekranie roboczym

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

V6.20141016 17
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Symbole funkcji na ekranie nawigacji

Pierwsza strona

Symbol funk-
ji

Kz}

Funkcja / Rozdziat, gdzie znajdziesz wiecej informacji

Granica pola [= 28] - Zaznaczanie granicy pola

Na ekranie roboczym obwéd pola zostanie oznaczony czerwona linig. Jest to
granica pola.

Usuwanie granicy pola [=> 31]

2 &

Zmienianie wygladu ekranu Na ekranie wySwietlone zostanie cate pole.
roboczego [=> 31]

Na ekranie wy$wietlone zostanie otoczenie
pojazdu.

] | |

i

Praca w uwrociu [= 42] Symbol jest dezaktywowany, poniewaz
brakuje granicy pola.

Wyswietla ekran, w ktérym mozesz
zdefiniowaC uwrocie.

)

g

Otwiera ekran wyboru aktywnej szeroko$ci roboczej [= 48]

Pojawia sie tylko wtedy, gdy podtaczone urzadzenie ma wiecej niz jedng szeroko$¢
robocza,

Na przyktad w przypadku opryskiwacza z dwoma belkami lub w przypadku
siewnika jednoczes$nie siejacego i nawozacego.

Wyswietlanie kolejnego zestawu linii prowadzacych [= 39]

Wyswietlany jest tylko po wybraniu trybow "Kilka A-B" lub "Kilka krzywych
wygtadzanych".

Pojawia sig tylko wtedy, kiedy Zaczynanie zapisu przejazdu [= 42]
SECTION-Control jest wytaczone i

nie ma czujnika pozycji robocze;.
Przerywa zaznaczanie obrobionej
powierzchni.

Zmienianie trybu pracy SECTION-Control [=> 48]

SECTION-Control zmieni tryb pracy.

Whytyczanie linii AB [=> 39]

Doktadny wyglad flag zalezy od aktywowanego trybu prowadzenia.
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Elementy obstugi na ekranie roboczym

Symbol funk-
cji

Funkcja / Rozdziat, gdzie znajdziesz wiecej informaciji

-

Usuwanie linii prowadzacych [= 37]
Trzymaj przycisk wcisnigty przez trzy sekundy.

Linie prowadzace zostang usuniete.

(el0]0]

Wyswietla drugg strong z symbolami funkcii.

S

Opuszcza ekran roboczy i koficzy nawigacije.

Druga strona

Symbol funk- | Funkcja / Rozdziat, gdzie znajdziesz wigcej informacji
cji
a Zaznaczanie przeszkdd [=> 45]
* .#
— Pojawia sie ekran zaznaczania przeszkod.
Zmienianie wygladu ekranu Widok 3D
3D roboczego [= 31]

Widok 2D

©

Pojawiajg sie symbole funkcji do zaznaczania punktu odniesienia i do kalibracji
sygnatu GPS:

= Zaznaczanie punktu odniesienia [=> 24]

Kalibrowanie sygnatu GPS [= 26]

—

c:>!]<:

Przesuwanie linii prowadzacych [= 38]

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

(el o]

Wskazuje pierwsza strone z symbolami funkcii.

©

Opuszcza ekran roboczy i konczy nawigacie.

V6.20141016
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Pierwsze uruchomienie
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5 Podstawy obstugi
5.1 Pierwsze uruchomienie
Instrukcja 1. ©. Wigczy¢ terminal.
2. Czeka¢ az wszystkie aplikacje i komputery robocze zostang zatadowane.
3. @ - Otworzy¢ aplikacje "Menu wyboru"
4. Wybra¢ "TRACK-Leader".
=> Pojawia sie ekran startowy.
TRACK-Leader
Maszyna: Default r—
P u Nawigacja
ﬁ Pamiec
= & ﬂr‘ Ustawienia
%1 <
‘.I . Informacja
= Uruchomite$ aplikacje TRACK-Leader.
5. Przeczytja teraz jak jg skonfigurowac. [= 67]
5.2 Zaczynanie nawigac;ji

Mozliwe problemy

5.2.1

Instrukcja

20

Nawigacje mozna rozpocza¢ na dwa sposoby:
= Bezposrednio z aplikacji TRACK-Leader, jezeli nie korzysta sie ze zlecer ISO-XML.
= Z aplikacji ISOBUS-TC, korzystajac ze zlecenia ISO-XML.

Jezeli nie mozesz rozpoczaé nawigacji, bo w ekranie startowym wy$wietlony jest symbol 63
moze to mie¢ ponizsze powody:
= SECTION-Control jest aktywowane, ale nie podtaczono komputera roboczego ISOBUS.
= Pracujesz bez zlecen w formacie ISO-XML, ale parametr "Korzysta¢ z ISO-XML?" w aplikacii
ISOBUS-TC jest skonfigurowany na "Tak".
= Korzystasz ze zlecen w formacie ISO-XML, ale nie rozpoczates zlecenia.
= Podtgczytes terminal do nowego komputera roboczego ISOBUS bez zrestartowania go.

Bez zlecenia ISO-XML
M Skonfigurowate$ parametr "SECTION-Control". [-> 68]
M Jezeli pracujesz z komputerem roboczym, musisz podtaczy¢ go do ISOBUSa.
M Jezeli pracujesz bez komputera, musisz wybra¢ odpowiedni profil maszyny. [= 86]

M Skonfigurowate$ parametr "Korzysta¢ z ISO-XML?" w aplikacji ISOBUS-TC na "nie".
1. Otworz aplikacje TRACK-Leader.
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Zaczynanie nawigacji

=> Pojawia sie nastepujacy ekran:

TRACK-Leader

Maszyna: Default ——

e u Nawigacja
i‘:‘] Pamiec
1or Ustawienia

oGP A

‘.I . Informacja

= Jezeli zamiast "Nawigacja" pojawi sie przycisk "..." nie spetnite$ jednego z wymagan.

l‘:‘i Pamiec
- nacisnij.

= Pojawia si¢ ekran "Pamiec".

. Kolejne kroki zalezg od tego, czy chcesz obrabiaé nowe pole, czy pole, ktdrego granice
zapisate$ w przesztosci na no$niku USB.

. Jezeli chcesz obrobi¢ nowe pole, musisz sig upewnic, ze w pamigci aplikacji nie jest zatadowany

zapis lub granica innego pola. Jezeli tak, nacisnij , aby porzuci¢ zatadowany zapis.

=> Na ekranie nie jest wySwietlane zadne pole.

. Jezeli chcesz zatadowaé dane pola obrabianego w przesztosci, nacisnij J i zataduj dane

z USB.
=> Na ekranie pojawia sie zatadowane pole.

- opus¢ ekran "Pamiec".
=> Pojawia sie ekran startowy.

. Przejdz do ekranu przygotowania:

u Nawigacja

' - Zacznij nowg nawigacje, lub:

. J - kontynuuj nawigacie.

=> Pojawia si¢ ekran roboczy. Na poczatku zawiera tyko symbol pojazdu i ewentualnie
zatadowanag granice pola i przejazdy - w zalezno$ci od tego jakie dane zostaty wczytane.

=> Jezeli na ekranie pojawia sie symbol &\j@, wtedy brakuje potaczenia z odbiornikiem
GPS, dalsza praca jest niemozliwa. Podtacz i skonfiguruj odbiornik GPS.

10. Aby dowiedzie¢ sie co oznaczajg informacje na ekranie roboczym, przeczytaj rozdziat:
Informacje na ekranie roboczym [= 15]

11. Aby dowiedzieC si¢ co teraz robié, przeczytaj rozdziat: Kolejnos¢ obstugi [= 8]
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5.2.2 Ze zleceniem ISO-XML
Korzystaj z tej metody, jezeli stosujesz réwniez aplikacje ISOBUS-TC.
Instrukcja M Jezeli pracujesz z komputerem roboczym, musisz podtaczy¢ go do ISOBUSa.

M Jezeli pracujesz bez komputera, musisz wybra¢ odpowiedni profil maszyny. [= 86] Dodatkowo
mozesz ustawi¢ szeroko$¢ roboczg urzadzenia w aplikacji Tractor-ECU. Zobacz tez: Instrukcja
obstugi terminalu.

M Skonfigurowate$ parametr "SECTION-Control". [=> 68]

M Skonfigurowate$ parametr "Korzysta¢ z ISO-XML?" w aplikacji ISOBUS-TC na "tak".
1. Rozpocznij zlecenie w ISOBUS-TC. Przeczytaj w instrukcji ISOBUS-TC jak to zrobic.

2. Otworz aplikacje TRACK-Leader.

= Pojawia si¢ ekran roboczy razem ze wszystkimi informacjami zapisanymi w zleceniu ISO-
XML.

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

of

= Jezeli na ekranie pojawia si¢ symbol jv@ wtedy brakuje potaczenia z odbiornikiem

GPS, dalsza praca jest niemozliwa. Podtacz i skonfiguruj odbiornik GPS.

3. Aby dowiedzie¢ sie co oznaczajq informacje na ekranie roboczym, przeczytaj rozdziat:
Informacje na ekranie roboczym [= 15]

4. Aby dowiedzieC sie co teraz robi¢, przeczytaj rozdziat: Kolejnos¢ obstugi [= 8]

5.3 Przygotowanie nawigacji

Jesli na ekranie startowym naci$niesz przycisk "Nawigacja" wyswietlony zostanie ekran
przygotowawczy. Musisz tu ustawic kilka parametrow.

Szer.robocza 12.00 m

Odstep miedzy kriami 12.00 m

Tryb prowadzenia Réwnolegle

— | s

Ekran przygotowawczy

Elementy obstugi

Symbol funkcji Znaczenie
' Rozpoczyna nowg nawigacje.
Najazdy zostang usuniete.
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Symbol funkcji Znaczenie

Kontynuuje prace na polu, ktérego dane wczytate$ w ekranie "Pamiec".

Najazdy nie zostang usuniete.

Parametr
Parametr Objasnienie
Szeroko$¢ robocza Warto$¢ jest kopiowana z komputera roboczego ISOBUS lub z profilu

maszyny.

Odstep miedzy liniami Odstep miedzy dwoma liniami prowadzacymi.

Tryb prowadzacy Patrz: Wybraé tryb prowadzenia [-> 38]
Zagony W ten sposdb mozesz ustawic, co ktdra linie prowadzaca program ma
zaznaczy¢ grubg kreska.

W ten sposab fatwiej ci bedzie jechac co drugg lub co trzecig $ciezka.

Odlegtos¢ wysiewu Wyswietlany tylko na rozsiewaczach.

Patrz: Parametry maszyn [= 89]

Dtugo$¢ robocza Wyswietlany tylko na rozsiewaczach.

Patrz: Parametry maszyn [= 89]

5.4 Kalibracja sygnatu DGPS
DGPS - z angielskiego "Differential Global Positioning System".

To system stuzacy do okre$lania pozycji pojazdu.

Kiedy kalibrowaé? Czy i kiedy musisz skalibrowa¢ sygnat GPS zalezy od tego, z jakiego sygnatu korzystasz:
= Jezeli korzystasz z GPS bez sygnatu korygujacego, wtedy musisz skalibrowaé sygnat GPS
przed kazdym rozpoczeciem pracy.
Im doktadniej skalibrujesz ten sygnat, tym doktadniejszy bedzie twdj system. | odwrotnie, im
mniej doktadna kalibracja GPS, z tym mniejszg doktadno$cig system ustala pozycje pojazdu.
= Jesli korzystasz z sygnatu korygujacego RTK, nie musisz ani zaznaczaé punktu referencyjnego,
ani kalibrowa¢ sygnatu GPS. Stacja RTK automatycznie koryguje pozycije traktora i sygnatu.

Opis problemu W miarg uptywu czasu ziemia kreci sie, a satelity zmieniaja swojg pozycje na niebie. Przez to
wyliczona pozycja punktu zmienia sie. Przez tq zmiane pozycja po jakim$ czasie przestaje by¢
aktualna.

Fenomen ten nazywany jest dryfem i mozna go zredukowac.

W konsekwencji wszystkie linie prowadzace i granice pol, ktore zaznaczysz jednego dnia, bedg nieco
przesunigte po kilku godzinach.

Rozwigzanie problemu Dostepne sg nastepujace sposoby na wyréwnanie dryfu:
= Zastosowanie systemow RTK.
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= Poprzez punkt odniesienia - Poprzez zaznaczenie punktu odniesienia i przez kalibracje sygnatu
GPS przed kazdym rozpoczeciem pracy. Bezptatna opcja dla rolnikow, ktérzy pracujg z EGNOS,
WAAS lub innymi sygnatami DGPS, ktérych dokfadno$¢ wynosi ok. +/- 30cm.

= Krotkotrwale rowniez poprzez przesuniecie linii prowadzacych.

= Poprzez wykorzystanie sygnatu korygujacego. Odptatna ustuga operatorow GPS. Tylko w
potaczeniu z doktadnymi odbiornikami GPS. Sygnat GPS jest kalibrowany automatycznie w
regularnych odstepach czasu.

5.4.1 Do czego potrzebny jest punkt odniesienia?
Przy pomocy punktu odniesienia mozesz poréwnaé zapisane na USB wspdirzedne punktu z
rzeczywistymi wspotrzednymi.W ten sposdb mozesz wyréwnaé ewentualny dryf pozycii.

Aby skalibrowa¢ sygnat GPS potrzebny jest punkt na ziemi, ktérego pozycja jest niezmienna. Tzw.
punkt odniesienia. Podczas kalibracji sygnatu GPS terminal poréwnuje aktualng pozycje z pozycjg
punktu odniesienia zapisang W pamigci.

T

! il - ! .
Po lewej - pole ze skalibrowanym sygnatem GPS; Po prawej - pole bez skalibrowanego sygnatu GPS

15
L\. ¥

Jezeli nie zaznaczysz punktu odniesienia i nie bedziesz kalibrowaé sygnatu GPS przed kazdym
rozpoczeciem pracy, stanie sie co nastepuje:
= Zapisane w pamieci USB wspdtrzedne granic pola, linii prowadzacych itd. bedg sie rézni¢ od
rzeczywistych wspétrzednych.
= Przez to nie bedziesz mogt obrobi¢ czesci pola znajdujacej sie poza granicami zapisanymi w
pamieci.

Tak wiec aby uzyska¢ maksymalng precyzje musisz:
1. Przy kazdym polu, podczas pierwszych prac, zaznaczy¢ punkt odniesienia.

2. Zanim zaczniesz obrabia¢ pole, dla ktérego w przesztosci wyznaczyte$ punkt odniesienia,
skalibruj sygnat GPS.

3. Jezeli pole jest na tyle duze, Ze jego obrobienie zajmie kilka godzin, powtarzaj kalibracje sygnatu
GPS co jaki$ czas.

5.4.2 Zaznaczanie punktu odniesienia

Podczas zaznaczania punktu odniesienia, najwazniejsza jest pozycja odbiornika GPS. Jesli nie
chcesz za kazdym razem zdejmowac¢ odbiornika z dachu, stawiaj pojazd zawsze w tym samym
miejscu i pozycji. W ten sposob réwniez odbiornik znajdzie sie w tym samym miejscu.

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

Potrzebujesz tego punktu, aby podczas pozniejszej kalibracji sygnatu GPS ustawi¢ traktor doktadnie
w tym samym miejscu.

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

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

Ponizsza ilustracja przedstawia moZliwe ustawienie pojazdu podczas zaznaczania punktu
odniesienia.

A
®©
Y

Ciagnik przy zaznaczaniu punktu referencyjnego

. Odbiornik GPS na dachu kabiny > Pozycja punktu odniesienia
@ Odlegtos¢ pomiedzy odbiornikiem GPS, a @ Odlegtos¢ pomiedzy odbiornikiem GPS, a
punktem przy drodze, na osi X punktem przy drodze, na osi Y

--- Linia od statego punktu odniesienia przez
droge

M Wykonujesz prace na wybranym polu po raz pierwszy.

1. Znajdz staly punkt odniesienia w poblizu wjazdu na pole. Na przyktad drzewo, kamien graniczny
itd.

2. Narysuj prosta linie od tego punktu przez droge.
3. Ustaw przednie kota pojazdu na linii.

4. Zanotuj odlegto$¢ miedzy punktem, a pojazdem.
Kiedy w przysziosci bedziesz kalibrowat sygnat GPS, bedziesz musiat ustawi¢ pojazd w tej
samej odlegtosci.

5. Zacznij nowg nawigacje.

- naciénij

1. 4‘: - naciénij
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8. JE - nacisnij

= Przez 15 sekund program mierzy obecng pozycje po czym zapisuje jg jako punkt
odniesienia. Punkt odniesienia zostanie zaznaczony doktadnie w miejscu w ktérym znajduje
sig antena GPS.

= Wszystkie punkty referencyjne, jakie znajdujg sie w pamieci i kalibracje sygnatu GPS
zostang usuniete.

= Na ekranie roboczym, pod symbolem maszyny pojawia sie symbol punktu odniesienia: CR‘

=> Zaznaczyte$ punkt odniesienia.

543 Kalibrowanie sygnatu GPS

Podczas kalibracji sygnatu GPS, odbiornik musi znajdowac si¢ doktadnie w tym samym miejscu,
gdzie byt podczas zaznaczania punktu odniesienia.

@ @ ©

——{)--
14 ;

Pozycja odbiornika GPS w odniesieniu do punktu odniesienia podczas kalibracji sygnatu GPS

>« Pozycja punktu odniesienia
N Odbiornik GPS na dachu kabiny

Kiedy kalibrowa¢? Kalibruj sygnat GPS w nastepujacych sytuacjach:
= Przed kazdym rozpoczeciem pracy
= Jedli zauwazysz, ze jedziesz co prawda Sciezkq technologiczna, ale na ekranie wida¢ ze
jedziesz obok niej.

= Je$li zauwazysz czerwony tréjkat migajacy obok symbolu funkcii J

Instrukcja 1. Podjecha¢ w miejsce, gdzie zaznaczyte$ punkt odniesienia.

2. Ustaw przednie kota pojazdu na linii.
Pojazd musi sta¢ w tej samej pozyciji, jak przy zaznaczaniu punktu odniesienia. Odlegto$¢ od
punktu odniesienia obok drogi musi by¢ taka sama, jak przy zaznaczaniu punktu odniesienia.

3, [ - nacisnij.
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4 ‘U - nacisnij.

|>8<|'
. & - naci$ni.

= Program przez 15 sekund oblicza aktualng pozycje. Przy ponownej kalibracji punktu
odniesienia stara kalibracja zostanie usunieta.
=> Pojawia sie nastepujacy ekran:

Kalibracja GPS

5

Kalibracja dostepna
Dryf: 0.670 m
Wiek: 0.00 h

|4

gotowe

=
=L

Gl

6.

Na ekranie "Kalibracja GPS" pojawiajg sie nowe parametry:

= Dryf
Pokazuije o ile pozycja punktu odniesienia przesuneta sie w czasie. O tg odlegtos¢ zostaly
przesuniete pozycje wszystkich danych pola. Podczas kalibracji sygnatu GPS dryf jest obliczany
na nowo.

= Wiek
Pokazuije kiedy po raz ostatni kalibrowano sygnat GPS. Po kropce wyswietlane sg setne czesci
godziny. Na przykfad: 0.25 h = jedna czwarta godziny = 15 minut

- powrdé

5.5 Sprawdzanie jakosci sygnatu GPS

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

il

Informacje ekranie roboczym

@ Aktualna jakos¢ sygnatu GPS @ Grafika ze stupkami
Pokazuije jako$¢ potaczenia. Im wigcej
niebieskich stupkéw, tym lepsze potaczenie.

@ llos¢ potgczonych satelitow
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Granica pola

Jakos¢ sygnatu GPS

Jakos¢ Opis

RTK fix Najwyzsza doktadno$é.

RTK float Doktadno$¢ miedzyprzejazdowa ok. 10 - 15 cm.

DGPS GPS z sygnatem korygujacym. W zaleznosci od stosowanego
odbiornika i jego konfiguracji: WAAS, EGNOS, GL1DE lub inne.

GPS staby i niedokfadny sygnat.

INV Brak sygnatu GPS. Praca jest niemozliwa.

5.6 Granica pola

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

Zaznaczenie granicy pola nie jest obligatoryjne. Wszystkie moduty aplikacji pracujg takze bez granicy
pola. Jej zastosowanie ma jednakze nastepujace zalety:
= Mozna ustali¢ catkowitg powierzchnig pola i obrobiong powierzchnie. Mozna fatwiej i dokfadnie;
napetnia¢ zbiornik;
= Terminal ostrzega, kiedy zblizasz sie do granicy pola;
= Tylko przy dostepnej granicy pola mozliwe jest wskazanie uwrocia na ekranie;
= Przy dostepnej granicy pola sekcje, ktore opuszczajg pole, moga by¢ automatycznie wytaczone.
Ma to sens przede wszystkim przy opryskiwaczach o duzej szeroko$ci roboczej;

Dostepnych jest wiele mozliwosci zaznaczania granicy pola:
= Bezposrednio na terminalu: [= 28]

- Podczas pracy z urzadzeniem;

— Poprzez objazd pola za pomocg traktora lub innego pojazdu (quada);
= Import granicy pola: [= 30]

— Import z danych pomiarowych w formacie shp.

— Import z wezesniejszych zapiséw TRACK-Leader;

- Import z granic pola narysowanych na komputerze PC

5.6.1 Zaznaczanie granicy pola poprzez objazd pola

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

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

@ ) i przejedz do punktu odniesienia. Po kalibracji przejedz z powrotem do miejsca, gdzie
przerwate$ objazd.
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Podstawowy przebieg - bez komputera roboczego ISOBUS i bez SECTION-Control

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

M Parametr "SECTION-Control" jest dezaktywowany.
M Wybrate$ profil maszyny, ktéry pasuje do twojego pojazdu.
1. Zacznij nowa nawigacje.

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

R
8.8 knsh girs
' |9.88 ha il &

3. @ - Przycisnij ten symbol funkcji, aby poinformowac terminal o tym, ze urzadzenie
pracuje. Jezeli przy urzadzeniu (lub traktorze) zamontowany jest czujnik pozycji robocze;j i jest
on skonfigurowany w profilu maszyny, woéwczas symbol ten nie pojawia sig. W tym przypadku
terminal automatycznie rozpoznaje, ze urzadzenie pracuje.

4, Wigcz urzadzenie lub ustaw je w pozycji roboczej.

5. Dokonaj objazdu pola. Sprébuj przy tym dojecha¢ zewnetrzng czescig urzadzenia bezposrednio
do krawedzi pola. Jezeli zauwazysz, ze szeroko$¢ robocza jest inna niz szeroko$¢ urzadzenia,
zatrzymaj sig i skoryguj parametr "Szer.robocza" w profilach maszyn. Na czas objazdu pola
mozesz nawet nastawic¢ ten parametr odrobine wyzej i nastepnie porusza¢ sie w statym odstepie
do krawedzi pola.

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

|

8.8 knsh g
' .00 E; .-II S

6. Dokonaj objazdu catego pola.

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

@®

&/
BV

|

n[BE

+ S ..

8.8 knh
’ 8.43 ha .-II )

8. - Naciénij ten symbol funkcji w celu zaznaczenia granicy pola wokot zaznaczonej na
zielono powierzchni.

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

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

Zmierzong w ten sposob granice pola mozesz zapisac.

Objazd pola z SECTION-Control

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

Wazne:
= Terminal musi by¢ podtaczony do komputera roboczego ISOBUS.
» Przed zaznaczeniem granicy pola aktywuj w ustawieniach parametr "SECTION-Control".

'-\-|‘|
@ @ &
= Symbole funkgji [ zostajq zastapione przez symbol L2 . W kroku 3

podstawowego przebiegu musisz aktywowac tryb automatyczny SECTION-Control.
Powierzchnia obrobiona jest automatycznie zaznaczana, jak tylko urzadzenie rozpocznie prace.

Objazd pola za pomoca traktora, quadu lub innego pojazdu bez narzedzia

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

Wazne:
= Musisz zamontowa¢ terminal i odbiornik GPS na pojezdzie.
= Dla pojazdu w formie quada potrzebujesz profilu maszyny. Wskaz przy tym bardzo dokfadnie
pozycje odbiornika GPS i szeroko$¢ robocza.
= Potowa szerokosci roboczej odpowiada odstepowi od Srodka pojazdu do granicy pola. Zachowaj
ten odstep podczas catego objazdu pola.

Import granicy pola

Granice pola mozesz importowac z zewnetrznego programu. Moga byé to starsze granice pola, ktére
utworzyte$ za pomocg innego terminalu lub dane z przedsiebiorstwa zajmujacego sie dokonywaniem
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pomiaréw. Zrédto nie ma zadnego znaczenia. Wazne jest, aby granica zostata bardzo doktadnie
narysowana.
Plik musi mie¢ nastepujace wtasciwosci:

= Format pliku: shp

= Standard: WGS84

W ponizszym rozdziale dowiesz sig, jak importowaé granice pola: Dane pola w formacie shp (Shape)

[=> 61]
5.6.3 Usuwanie granicy pola
Instrukcja Tak usuniesz granice pola:

=> Zaznaczona czerwona linig granica pola zostanie usunieta.

1. - trzymaj wcidniety przez trzy sekundy.

5.7 Zmienianie wygladu ekranu roboczego

Jest kilka mozliwosci zmiany wygladu ekranu roboczego.

Elementy obstugi Element obstugi Funkcja

Powiekszanie i pomnigjszanie.

. H
. @, Pokazywanie catego pola.

E_E] Pokazywanie pola w bliskiej odlegtosci traktora.

Aktywacja widoku 3D.

Aktywacja widoku 2D.
-

5.8 Wprowadzanie danych

Do wprowadzania danych stuzy ekran wprowadzania danych.
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Zapisz jako...
20111116 |

X

Ekran wprowadzania danych przy zapisywaniu danych

Elementy obstugi Symbol funkcji Funkcja
' @ Usuwanie znaku
' A Zmiana pomiedzy matymi a duzymi literami
@ 4
x \ Przerywanie wprowadzania danych
w Potwierdzanie wprowadzonych danych

. H
nstrikea 1, - Wybra¢ znak.
i
2, - Potwierdzi¢ wybér znaku.

= Znak zostanie przejety. Kursor przesuwa si¢ jedno miejsce dale;.

3. Wprowadzi¢ kolejne znaki.

4, . -Powprowadzeniu wszystkich znakéw, potwierdzi¢ i zakonczy¢ wprowadzanie
danych.
5.9 Wspotpraca z innymi aplikacjami
5.9.1 Wspotpraca z aplikacjg ISOBUS-TC

Mozesz korzystaé z TRACK-Leader w potgczeniu z aplikacjg ISOBUS-TC.

Ma to nastepujace zalety:

= Nie musisz wczytywaé albo importowaé danych pola. Jeli uruchomisz zlecenie w ISOBUS-TC,
dane pola zostang automatycznie przekazane aplikacji TRACK-Leader.
= Mozesz korzysta¢ z map pola zintegrowanych ze zleceniem.

Jezeli korzystasz z obydwu aplikacji, wez pod uwage:
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1. Jesli korzystasz z aplikacji ISOBUS-TC, musisz zawsze zaczyna¢ prace poprzez aktywacje
Zlecenia w aplikacji ISOBUS-TC.

Aktywowanie i dezaktywowanie pracy z ISOBUS-TC
Jezeli nie chcesz korzysta¢ z ISOBUS-TC, musisz dezaktywowaé zlecenia ISO-XML:
1. Otworz aplikacje ISOBUS-TC

2. Otworz ekran "Ustawienia":

3. Skonfiguruj parametr "Korzysta¢ z ISO-XML?"

4, Zrestartuj terminal.

5.9.2 Wspotpraca z komputerami roboczymi ISOBUS

Jezeli chcesz, aby komputer roboczy automatycznie sterowat pracq sekcji, musisz aktywowac
parametr SECTION-Control [- 68].

Wtedy aplikacja TRACK-Leader sama importuje z komputera roboczego wszystkie potrzebne
parametry maszyny.

Na przyktad:
= Szeroko$¢ robocza
= Liczba sekcji
= Geometria urzadzenia rolniczego

Komputer roboczy otrzyma nastepujace informacije:
= Rozkazy wigczenia i wytgczenia sekcji (modut SECTION-Control)
= Planowane dawki (z mapy aplikacyjnej albo ze zlecenia ISO-XML)

5.9.3 Wspoétpraca z TRACK-Guide Desktop
TRACK-Guide Desktop jest darmowym programem na komputer PC.

Mozesz przy jego pomocy:
= Oglada¢ wyniki pracy
= Drukowac¢ raporty dla klienta
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Wspdtpraca z innymi aplikacjami

P
[T 0 i I 4.,_.
"H] Lb W g Fi

Bericht TRACK-Guide LoS

o 1090707 20w D 11002080

e L T ) Dok | Somarstal

Okno programu

Raport

Mozesz $ciggna¢ TRACK-Guide Desktop w dziale "Download” na ponizszej stronie: www.lacos.de
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6 Jazda rownolegta TRACK-Leader

6.1 Korzystanie z linii prowadzacych

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

Pierwsza linia wytyczana na ekranie nazywa sie linia AB. Na ekranie zaznaczona jest literkami A i B.
Pozostate linie prowadzace sq obliczane i zaznaczane na ekranie réwnolegle do tej linii.

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

6.1.1 Proste linie prowadzace
Instrukcja M Aktywowany jest tryb prowadzenia "Réwnolegle”. [ 38]

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

e
- zaznacz punkt poczatkowy.

=> Punkt A pojawia si¢ na ekranie.
= Na symbolu pierwsza flaga zmienia kolor na zielony.

2.

= -~
8.8 knsh g
' .00 E; .-II S

3. Przejedz na druga strone pola.

=

g

l
- zaznacz punkt koncowy.

=> Punkt B pojawia si¢ na ekranie.

= Na symbolu druga flaga zmienia kolor na zielony.

= Punkty A i B zostajg potaczone linig. Jest to linia AB.
= Po obu strona linii AB pojawiajg_sig inne linie.

- VEAES FA FIEZ BN M W 2 B H 8
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Korzystanie z linii prowadzacych

6.1.2 Linie prowadzace jako krzywe
M Aktywowany jest tryb prowadzenia "Kontur wygtadzany" lub "Kontur identyczny". [=> 38]

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

- zaznacz punkt poczatkowy.
=> Punkt A pojawia si¢ na ekranie.

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

- zaznacz punkt koncowy.

=> Punkt B pojawia sie na ekranie.
= Punkty A i B zostajg potaczone linig.

Linie prowadzace wedtug kompasu

6.1.3
M Aktywowany jest tryb prowadzenia "A+",

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

‘

2. Naci$nij ten przycisk:
= Otwiera sie ekran wprowadzania danych.
3. Podaj kierunek w jakim majg by¢ skierowane linie. Mozesz wprowadzi¢ warto$¢ pomiedzy 0° a
360°.
4. "OK" - potwierdz.
=> Na ekranie zostanie wytyczonych kilka linii rownolegtych, prowadzacych w kierunku jaki
wprowadzites.
6.1.4 Kilka linii prowadzacych
Jezeli podczas pracy musisz kilkakrotnie zmieni¢ kierunek, mozesz wytyczy¢ kilka zestawdw linii

prowadzacych.

i ¥

[ ]f
i —— | —

Pole obrabiane przy uzyciu kilku zestawow linii prowadzacych.

M Tryb prowadzenia "Kilka konturéw wygtadzanych" lub "Kilka A-B" jest aktywowany.

Instrukcja
1. Wytycz pierwsza linie AB. Zauwaz, ze na przyciskach funkcji wyswietlona cyfra od 1 do 5. To
numer zestawu linii prowadzacych.

2. Obrob pole wzdtuz tych linii prowadzacych.
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6.1.5

Instrukcja

6.1.6

Instrukcja

6.1.7

Jazda réwnolegta TRACK-Leader

Korzystanie z linii prowadzacych

v | e
3. ‘ 4l - zmien zestaw linii prowadzacych. Na symbolu wy$wietlony jest numer nastepnego
zestawu.
= Wszystkie linie znikaja.
= Na symbolu funkcji pojawia si¢ nowa cyfra.

4, - Utworz teraz linie AB w dowolnym kierunku.
5. Obrob pole wzdtuz tych linii prowadzacych.

» P

6. Jezeli ponownie wcisniesz przycisk &Y numer zwigkszy sie 0 jeden, a ty bedziesz mogt

wytyczy¢ nowa linie AB. Jezeli nie wytyczysz nowej linii, wySwietlone zostang po kolei istniejace

juz zestawy linii.

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

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

.

3. Przejedz minimum potowe obwodu pola.

pr
- zaznacz punkt koricowy.

=> Na ekranie wySwietlone zostang okrezne linie prowadzace.

2, - zaznacz punkt poczatkowy.

4.

Linie prowadzace adaptacyjne

M Aktywowany jest tryb prowadzenia "Kontur adaptacyjny reczny" lub "Kontur adaptacyjny auto”.

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

P

2, - zaznacz punkt poczatkowy.

3. Przejedz na drugq strong pola.
= Za strzatkg rysowana jest na ekranie linia.

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

5. W trybie "Kontur adaptacyjny auto" po prostu zawr6¢. System rozpoznaje automatycznie, ze
zawracasz.
=> Po obu stronach linii AB pojawiajg sie kolejne linie.

6. Podazaj za nowa linig prowadzaca.

Usuwanie linii prowadzacych

W kazdej chwili mozesz usunag linie prowadzace i wytyczyé nowe.

30302432-02-PL  V6.20141016
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Jazda réwnolegta TRACK-Leader
ELEKTRONIK

Korzystanie z linii prowadzacych

Instrukcja ﬁ %
. Symbole mogg rézni¢

1. Weiénij ktdrys z tych przyciskéw na ok. trzy sekundy: ,
sie wygladem w zalezno$ci od wybranego trybu prowadzenia.

=> Linie prowadzace zostang usuniete.
= W trybach "Kilka A-B" i "Kilka konturéw wygtadzanych" zestawy linii zostang ponumerowane

na nowo.

6.1.8 Przesuwanie linii prowadzacych

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

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

Instrukcja M Rozpoczate$ nawigacje.

o000 . .
- WCISn3gc.

1.
felet
2. | - trzymaj wcisniety przez trzy sekundy, aby dopasowa¢ pozycije linii prowadzacych do

pozycji pojazdu.

=> Linia prowadzaca zostanie przesunieta.

6.1.9 Wybér trybu prowadzenia

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

1. Przejs¢ do ekranu przygotowawczego:
u Nawigacja
[
2. - klikng¢ na "Tryb prowadzenia".
[
3. - Wybraé tryb prowadzenia.
[
4, - Potwierdzi¢ wprowadzone dane.

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

Instrukcja

Y

A —
W tym trybie prowadzenia mozesz obrabiaé pole w przejazdach prostych i rownolegtych.

= Tryb prowadzenia "A+"
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Jazda réwnolegta TRACK-Leader

Korzystanie z linii prowadzacych

&

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

= Tryb prowadzenia "Kontur wygtadzany"
L gr—

| — —
W trybie prowadzacym "Kontur wygtadzany" zakrzywienie linii prowadzacej zmienia sie w kazdej
nastepnej linii. Z kazdym przejazdem linie prostujq sie bardziej.

= Tryb prowadzenia "Kontur identyczny"
A F e

W trybie prowadzenia "Kontur identyczny" zakrzywienie linii nie zmienia sie. Korzystaj z tego
trybu tylko przy nieznacznych zakrzywieniach.

Wada tego trybu jest, Ze odlegtos¢ miedzy liniami z czasem robi sie zbyt duza. Nie jest wtedy
mozliwa praca w rownolegtych Sciezkach.

Jezeli jednak zauwazysz, ze odlegto$¢ miedzy liniami jest zbyt duza, usur wszystkie linie i
utwdrz nowa linie prowadzaca A-B.

Tryb prowadzenia "Kilka A-B"

Y

b
>

W tym trybie mozesz wytyczy¢ do pieciu linii AB. Na przyktad w celu obrobienia pola o ksztalcie
litry L.

= Tryb prowadzenia "Kilka konturéw wygtadzanych"

W tym trybie mozesz wytyczy¢ do pieciu linii jak w trybie "Kontur wygtadzany".

= Tryb prowadzenia "Okrag"

©

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

= Tryb prowadzenia "Kontur adaptacyjny reczny"
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Jazda réwnolegta TRACK-Leader

Korzystanie ze wskaznika kierunku na ekranie

6.2

Instrukcja

6.2.1

40
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| — —
W tym trybie prowadzenia program zapisuje trase przejazdu. Po zawrdceniu pojawia sie kolejna
linia prowadzaca. Jest ona doktadng kopig zapisanej trasy.
Przed kazdym zwr6ceniem nalezy wcisngé przycisk.

= Tryb prowadzenia "Kontur adaptacyjny auto”
Ten tryb funkcjonuje jak "Kontur adaptacyjny reczny", z tg roznica, ze system sam rozpoznaje
zawracanie.

Korzystanie ze wskaznika kierunku na ekranie

Wskaznik kierunku na ekranie wspiera kierowce podczas jazdy wzdtuz linii prowadzacej. Pokazuje
kierowcy, kiedy zjezdza on ze Sciezki i jak ma na nig powrdcic.

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

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

Tak aktywujesz ekranowy wskaznik kierunku:
P = P

1. B= ) Tk czesto naciska¢, az w nagtowku ekranu pojawi sie ekran kierunku.

Wskaznik kierunku - graficzny

éa_——aa..ooi 00009 - 3;
-0 X XXX EXXXXYY i

< | B
<:>' n

e
B.B knsh @
43.63 ha ~ 46.81 ha

Wskaznik kierunku w trybie graficznym

Wskaznik kierunku w trybie graficznym skiada sie z dwoch rzeddw znakéw:
= Na dole wida¢ aktualny odstep od jazdy idealne;.
= U géry wida¢ jak daleko od linii prowadzacej, pojazd bedzie sie znajdowat za kilka metrow

podazajac tym samym kursem. Zobacz parametr ,Podglad [= 71]".

Kazde kotko oznacza kilkadziesiat centymetrow odstepu. Zobacz parametr ,Czuto$¢ [=> 71]".
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Jazda réwnolegta TRACK-Leader
Korzystanie z SECTION-View

Jako ze kat pomiedzy kierunkiem jazdy pojazdu a linig prowadzacg moze si¢ caty czas zmieniac,
zalecamy stosowanie podwojnej czuto$ci dla gornej czesci wskaznika kierunku.

Pojazd porusza sie doktadnie, jesli Swiecq sie tylko Srodkowe prostokaty we wskazniku kierunku.

Wskaznik kierunku - tekstowy

Wskaznik kierunku w trybie tekstowym, wskazuje ile metréw od linii prowadzacej znajduje sie pojazd.
Pokazuije tez kierunek w ktory powiniene$ kierowag, aby jecha¢ w Sciezce technologicznej. W trybie
tekstowym nie ma podgladu.

... ol &

43.48 ha ~ 46.81 ha

Wskaznik kierunku w trybie tekstowym

Korzystanie z SECTION-View

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

LTI

2.8 kn/h S
8.61 ha | ‘ <)

Section-View w nagtowku i jako symbol belki roboczej

Jezeli pracujesz bez komputera roboczego, mozesz wykorzystaé SECTION-View jako pomoc przy
wigczaniu sekcji. Jesli pracujesz na maszynie z komputerem roboczym, sekcje bedg wigczane
automatycznie. Rozpoznasz ich stan po kolorze prostokatow.

Kolor To musisz zrobi¢:
Szary Nagrywanie przejazdu jest wytaczone.
V6.20141016 41
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Zaczynanie zapisu przejazdu

6.4

Instrukcja

6.5

42
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Kolor To musisz zrobi¢:

Pole pod sekcjg bylo juz obrabiane, albo pojazd stoi.

Zotty Nagrywanie przejazdu jest wytaczone. Pole pod sekcjag nie byto obrabiane.
Czerwony Wylaczy¢ sekcje. Nagrywanie przejazdu jest wigczone.
Niebieski Wigczy¢ sekcje. Nagrywanie przejazdu jest wigczone.

Zaczynanie zapisu przejazdu

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

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

Poprzez zapisywanie przejazdéw mozesz na ekranie zobaczyc¢, po ktdrych fragmentach pola juz
przejechates.

M Rozpoczate$ nawigacje.
1. @ - rozpocza¢ zapis.

= Symbol funkcji zmienia swéj wyglad: @
= Za symbolem traktora pojawia si¢ zielony $lad. Oznacza on przejazdy.

Praca w poprzeczniaku
W poprzeczniaku mozesz wytyczy¢ linie prowadzace wokot pola.

Korzysci:
= Mozesz najpierw obrobi¢ wnetrze pola, a dopiero potem poprzeczniak. W ten sposéb podczas
pracy w poprzeczniaku do két nie beda kleity sie resztki $rodkéw do oprysku.
= SECTION-Control wytaczy wszystkie sekcje, ktére podczas pracy w polu znajdg sie w
poprzeczniaku.

Ograniczenia:
= Podczas pracy w poprzeczniaku nie dziata automatyczne kierowanie pojazdem TRACK-Leader
TOP. Kierowca musi sam kierowa¢ pojazdem.

Symbol Symbol Stan aktualny To stanie sie, jesli wcisniesz
funkciji alter- przycisk
natywny
r— '|:' | y Granica pola nie zostata jeszcze | Nie mozna wcisnac.
| — i n wytyczona.
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Jazda réwnolegta TRACK-Leader

Praca w poprzeczniaku

Symbol
funkcii

Symbol
alter-
natywny

Stan aktualny

To stanie sie, jesli wcisniesz
przycisk

A0

Praca w uwrociu jest wylgczona.

Pojawia sie po obliczeniu granicy
pola.

Wyswietla ekran, w ktérym mozesz
zdefiniowa¢ uwrocie.

1

Mozesz pracowac w wewngtrznej
czesci pola.

SECTION-Control dziata tylko w
wewnetrznej cze$ci pola. Po
przejsciu do uwrocia, sekcje sg
wylaczane.

Prowadzenie rownolegte wewnatrz
pola jest aktywne.

W uwrociu wy$wietlane zostang
linie prowadzace.

N

Mozesz pracowaé w uwrociu.

Prowadzenie rownolegte wewnatrz
pola zostanie aktywowane.

Trzymaj przycisk wcisniety przez
trzy sekundy, aby usuna¢ uwrocie.

Musisz skonfigurowaé ponizsze parametry:
= "Szeroko$¢ poprzeczniaka"
Podaj jak szeroki ma by¢ poprzeczniak. Jako podstawe wez na przyktad szeroko$¢ roboczg
najszerszego urzadzenia, na przyktad opryskiwacza.
= "Odstep miedzy liniami prowadzacymi"
Podaj w jakim odstepie wytyczyc€ linie prowadzace. Zazwyczaj odstep ten réwna sie szerokoSci
roboczej urzadzenia ktérego wiadnie uzywasz.
= "Tryb pétstronny"
Parametr dla siewnikow.
Ustaw parametr na "tak", je$li chcesz podczas siewu wytyczy¢ Sciezki dla opryskiwacza, a twoj
siewnik wytycza je podczas jednego przejazdu.
W tym trybie linie prowadzace umozliwiajq taka prace: przy pierwszym lub przy drugim

V6.20141016

przejezdzie siewnik pracuje tylko potowg szerokosci robocze;.
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Jazda réwnolegta TRACK-Leader

Praca w poprzeczniaku

Instrukcja
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M Pole z granica jest wczytane.

1. Zacznij nowa nawigacje.

MULLER
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= Wyswietlone jest pole z zaznaczong granicq, i niezaznaczonym uwrociem.

&
L

vl

8.8 kmsh
J8.69 ha » B.69 ha

9|

-

5

felele]

2. JH - wySwietl parametry uwrocia.

=> Parametry zostajg wysSwietlone.
3. Skonfiguruj je.
4. "OK" - potwierdz.

=> Na ekranie roboczym uwrocie zaznaczone jest kolorem pomararnczowym.

3
' =3

5 £
2

Bl

a

8.8 knsh
869 ha

DGFS
8

all

£ 8. 69 ha E

Qoo

E

5. Obrob wnetrze pola.

o
5

8.8 kmsh
J8.3Z ha # B.69 ha

=> Po obrobieniu wnetrze pola jest na ekranie zielone, a uwrocie pomaranczowe.

6. J - Aktywuj jazde réwnolegtg w uwrociu.

%

= - pojawia sie na ekranie roboczym.
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MULLER o
ELEKTRONIK Zaznaczanie przeszkod

= W uwrociu wy$wietlane zostajg linie prowadzace.

7. Obrob uwrocie.

6.6 Zaznaczanie przeszkod

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

Mozesz zaznaczy¢ przeszkody podczas pracy.

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

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

— "Granica"
— "Przeszkoda!"

= Sygnatu dzwigkowego
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Zaznaczanie przeszkéd

/\ OSTROZNIE

Przeszkody

Oprogramowanie moze ostrzec Cie zanim zblizysz sie do jakiej$ przeszkody. Nie potrafi jednak ani
hamowa¢ ani omija¢ przeszkad.

Przeszkody
Symbol funkcji Rozdziat, gdzie znajdziesz | Konsekwencje
wiecej informacji
a Zaznaczanie przeszkod [- | Pojawia sig ekran zaznaczania przeszkod.
|-,
_ﬁ 45]
g E Przesuwa symbol oznaczajacy przeszkode.
- 2 Pozycja przeszkody jest zapisywana.
Instrukcja M Rozpoczate$ nawigacie.
1, =R wcisngé.
.,
2. o, - weisnag.

= Pojawia si¢ nastepujacy ekran:

EEGE

=5
ol &

43.32 ha - fi6.81 ha

Na ekranie pojawia sie schemat kierowcy i maszyny, przeszkoda i odlegto$¢ przeszkody od
odbiornika GPS.

3. Strzatkami wprowadzi¢ odlegto$¢ przeszkody od traktora.
Poniewaz pozycja traktora jest znana, TRACK-Leader potrafi na jej podstawie obliczy¢ pozycje
przeszkody.

4, - zapisa¢ pozycje przeszkody na polu.

= Symbol przeszkody pojawia sie na ekranie.
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6.6.1 Usuwanie zaznaczonych przeszkod
Instrukcja |

30302432-02-PL  V6.20141016

- trzymaj wcisniety przez trzy sekundy.

Jazda réwnolegta TRACK-Leader

Zaznaczanie przeszkéd

= Wszystkie oznaczenia przeszkod zostang usuniete.
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Wiaczanie sekcji za pomoca SECTION-Control u.
. MULLER
Aktywowanie SECTION-Control ELEKTRONIK
7 Wiaczanie sekcji za pomoca SECTION-Control
741 Aktywowanie SECTION-Control
Instrukcja W celu automatycznego wigczenia sekcji podtaczonego komputera roboczego ISOBUS musisz

postepowaé w nastepujacy sposéb:
1. Aktywuj parametr "SECTION-Control". [= 68]
2. Podtacz komputer roboczy ISOBUS do ISOBUSa.

3. Skonfiguruj ustawienia dla komputera roboczego. [= 73]

4, Zacznij nawigacje. [= 20]

7.2 Zmienianie trybu pracy SECTION-Control

Jezeli aktywowate$ SECTION-Control, masz do wyboru prace w dwoch trybach:
= Tryb automatyczny
W trybie automatycznym system steruje pracq sekcji samodzielnie.
= Tryb reczny
W trybie recznym trzeba recznie otwiera¢ i zamykac sekcje.
Elementy obstugi | . .
% E '. Przefgczanie pomiedzy trybem recznym a trybem automatycznym

A AN

Na ekranie roboczym widac, ktory tryb jest aktywny.

Tryb automatyczny jest aktywny.
ANEE
Tryb reczny jest aktywny.
7.3 Obstuga maszyn z kilkoma szerokosciami roboczymi

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

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

SECTION-Control umozliwia w takich maszynach osobne sterowanie sekcjami kazdej szerokosci
roboczej. W ekranie "Ustawienia" | "SECTION-Control" znajdziesz profil konfiguracyjny dla kazdej
szeroko$ci roboczej. [= 73]

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

Powierzchnie obrobione przez pozostate szerokosci robocze, sg zapisywane w tle programu. Po
aktywacji innej szeroko$ci roboczej na ekranie wida¢ obszar przez nig obrobiony.
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Wiaczanie sekcji za pomoca SECTION-Control

Obstuga maszyn z kilkoma szeroko$ciami roboczymi

W ten sposdb aktywujesz szeroko$¢ robocza;

V6.20141016

M Maszyna ma dwie szerokosci robocze:
M SECTION-Control jest wigczone.

M Nawigacja jest rozpoczeta.

= D
L e , . : . - .
1. - Otwérz ekran stuzacy do zmiany aktywnej szeroko$ci roboczej.

= Pojawia sie ekran "Konfiguracja belki/urzadzenia".

[
2, - Wybierz szeroko$¢ robocza. SECTION-Control moze automatycznie sterowac
sekcjami tylko tej szerokosci.

3. ,OK’ - potwierdz.

= W ekranie nawigacji wySwietlone zostang wyniki pracy wybranej szerokosci.
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Prace z mapami aplikacyjnymi

Mapa aplikacyjna ze zlecenia ISO-XML

MULLER
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8 Prace z mapami aplikacyjnymi

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

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

Terminal otwiera mapy aplikacyjne w dwoch formatach:
= |SO-XML

- Mapa aplikacyjna musi by¢ na komputerze PC dotaczona do zlecenia ISO-XML.

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

- W jednym zleceniu moga by¢ rébwnoczesnie uzywane cztery mapy aplikacyjne. Dzieki temu
przy urzadzeniach, ktére dysponujg wiecej niz jednym systemem dawkujacym, mozesz dla
kazdego systemu uzywac¢ kazdorazowo jednej mapy aplikacyjnej.

— Format wspotpracuje ze wszystkimi komputerami roboczymi ISOBOS, niezaleznie od ich
producenta.

= Format-Shp (shape)

— Do otwierania mapy aplikacyjnej w formacie shp stuzy modut VRC z TRACK-Leader.
- Mozna stosowaé jednoczesnie wytgcznie jedng mape aplikacyjna.

- Mape aplikacyjng wspierajg tylko komputery robocze opryskiwaczy wyprodukowane przez
firme Miiller-Elektronik.

Firma Muller-Elektronik oferuje program na komputery PC, za pomocg ktérego mozesz konwertowaé
mapy aplikacyjne z formatu shp do formatu ISO-XML. Program ten nazywa sie "SHP-ISO-XML-
Configurator" i mozna go $ciagnag ze strony internetowej firmy ME.

8.1 Mapa aplikacyjna ze zlecenia ISO-XML

Instrukcja 1.

2.

N o o M

50

W karcie pola utwdrz nowe zlecenie ISO-XML z jedng lub wieksza liczbgq map aplikacyjnych.

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

Otworz zlecenie w aplikacji ISOBUS-TC. W zaleznosci od konfiguracji musisz ewentualnie
sprawdzi¢, czy warto$¢ zadana zostata prawidtowo ustawiona.

Rozpocznij zlecenie w aplikacji ISOBUS-TC.
Otwoérz TRACK-Leader.
Udaj sie na pole.

Otworz aplikacje TRACK-Leader.
=> Na ekranie wida¢ kolorowg mape aplikacyjna.
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Prace z mapami aplikacyjnymi

Praca z mapami aplikacyjnymi shp z modutem VARIABLE RATE Control

Praca z mapami aplikacyjnymi shp z modutem VARIABLE RATE
Control

Podstawy obstugi

Aby korzysta¢ z map aplikacyjnych w formacie *.shp musisz:

1. Utworzy¢ mape aplikacyjng na komputerze PC.

Skopiowa¢ mape aplikacyjng na USB-flesz.

Importowa¢ mape aplikacyjna przy pomocy TRACK-Leader.
Wybra¢ format mapy aplikacyjnej.

Dopasowa¢ mape aplikacyjng do aktualnych potrzeb.

= o & N

kolejnych rozdziatach dowiesz sie, jak wykona¢ powyzsze czynnosci.

Tworzenie mapy aplikacyjnej

Mape aplikacyjng stworzysz korzystajac z programu karta pola lub z innych programéw na komputery
PC.

Kazda mapa aplikacyjna musi sie sktada¢ co najmniej z plikéw z ponizszymi rozszerzeniami:
= Shp
= Dbf
= Shx

Kopiowanie mapy aplikacyjnej na USB-flesz

Skopiuj wszystkie pliki mapy aplikacyjnej do katalogu "applicationmaps" na USB-fleszu.

Importowanie mapy aplikacyjnej

Mozesz importowa¢ mape aplikacyjng z USB-fleszu.

Importuj mape przez rozpoczeciem prac.
M Zalozyte$ w pamieci USB flesz katalog "applicationmaps”.
M Mapa aplikacyjna znajduje sie sie w katalogu ,applicationmaps”.
1. Przejdz do ekranu "Pamig¢";

Pamiegé

e
- nacisnij.

= Pojawia si¢ ekran "Dane podst.".

2.

3. Kliknij na ,Mapy aplikacyjne”.
= Pojawia si¢ ekran "Mapy aplikacyjne".

- nacisnij.
= Pojawia sig ekran "Wybierz mape aplikacyjng".
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5. Kliknij na nazwe mapy aplikacyjnej, ktorg chcesz importowac.
= TRACK-Leader sprawdza, czy format mapy jest mu znany.
= Jezeli nie, musisz stworzy¢ nowy format. W tym celu przeczytaj rozdziat: Tworzenie nowego
formatu mapy aplikacyjnej [=> 52]

= Jesli format jest znany, od razu pojawi sie ekran: "Wybierz format".
= Nazwa wybranego formatu znajduje si¢ w wierszu: "Format".

6. "OK" - naciénij, aby zatadowa¢ mape aplikacyjng w tym formacie.

7. "Nowa" - naciénij, aby zatadowac¢ mape aplikacyjng w nowym formacie.

8.2.5 Format mapy aplikacyjnej
Kazda mapa aplikacyjna sktada sie z tabeli.

Funkcja "Format" informuje oprogramowanie, w ktérej kolumnie tabeli znajdujg sie planowane dawki.

Tworzenie nowego formatu mapy aplikacyjnej
Musisz stworzy¢ nowy format, jesli oprogramowanie nie zna formatu mapy aplikacyjnej.

Formaty zapisywane sg bezpo$rednio w pamieci terminalu. Musisz zatozy¢ je na kazdym terminalu
osobno.

(1)»Nowy format

( : ) > Kolumna: id (J v e
®—.. id attrvalue objekt  wert einheit

1.00 0.00 0.00 15600 0.00 4.u_®
= (2.00 0.00 0.00 17200  0.00 Praeac
= [3.00 0.00 0.00 191.00  0.00
4.00 0.00 0.00 20000  0.00 oK
— 5,00 0.00 0.00 188.00 0.00 R
; 6.00 0.00 0.00 167.00  0.00 I@ ;
7.00 0.00 0.00 17800 000 W
Ekran "Nowy format"
@ Nazwa ekranu @ Nazwa wybranej kolumny
@ Pole do wyboru kolumny @ Dane w tabeli

Dane pochodza z pliku shp.
@ Nazwy kolumn tabeli
Nazwy kolum sg definiowane w momencie
tworzenia mapy aplikacyjnej na komputerze.

Elementy obstugi Element obstugi Funkcja
E Wybra¢ nazwe kolumny.
Lewo Przesung¢ ekran w lewo.
Prawo Przesuna¢ ekran w prawo.
OK Potwierdzi¢ wybér
Instrukcja Tak utworzysz nowy format mapy aplikacyjnej:
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M Wybrate$ mape aplikacyjna.
M Ekran wprowadzania danych jest wy$wietlony.
1. "Nowy"- nacisnag.
= Pojawia sie nastepujacy ekran: "Nowy format"
2. E - w wierszu "Kolumna" wybra¢ nazwe kolumny, zawierajacej dawki.

3. ,OK” - Naci$nij by potwierdzic.
= Pojawia si¢ nastepujacy ekran: "Nazwa formatu"

4. Wprowadzi¢ nazwe nowego formatu.
= Pojawia si¢ nastepujacy ekran: "Jednostka miary"

5. Wybra¢ jednostke, w ktérej podane sg wartosci w mapie aplikacyjne;.

6. "OK" - Nacisnag.
= Pojawia si¢ nastepujacy ekran: "Wybierz format".
= Nazwa wybranego formatu pojawia sie w wierszu "Format".

7. "OK" - Nacisna¢.
=> Program wczytuje mape aplikacyjng. Moze to potrwa¢ do kilku minut, w zaleznosci od
rozmiaréw pola.

=> Pojawia sie nastepujacy ekran: "Mapy aplikacyjne"

Wybieranie formatu mapy aplikacyjnej
Instrukcja Tak wybierzesz format mapy aplikacyjne;:
M Wybrate$ mape aplikacyjna.
M Ekran wprowadzania danych jest wy$wietiony.

1. Nacisng¢ na "Format".
= Wiersz "Format" jest zaznaczony na niebiesko.

[
2. [ - Wybraé format.

3. ,OK” - Naciénij by potwierdzi¢.
=> Program wczytuje mape aplikacyjna.

= Pojawia si¢ ekran "Mapy aplikacyjne".

Usuwanie formatéw map aplikacyjnych
Instrukcja Tak usuniesz format mapy aplikacyjnej:
M Ekran "Mapy aplikacyjne" jest wySwietiony.

1. Nacisng¢ na "Format".
=> Pojawia sie ekran "Formaty".

2. Nacisnag¢ na "Format".
= Wiersz z wybranym formatem jest zaznaczony na niebiesko.

]
3. 0 - Wybraé format do usuniecia.

4, - Potwierdzi¢ wybér.
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x |

5. - Nacisng¢ by usunag¢ format.
= Pojawia sie nastepujacy komunikat: "Na pewno usungé ten format?"
6. .= -potwierdziC.

= Format zostanie usuniety.

8.2.6 Dopasowywanie mapy aplikacyjnej do aktualnych potrzeb

Po imporcie mapy aplikacyjnej mozesz:
= zmieni¢ wszystkie warto$ci na raz o wybrany procent;
= zmieni¢ wybrane warto$ci o dowolna liczbe.

Instrukcja Tak zmienisz wszystkie warto$ci na raz:
M Wybrate$ mape aplikacyjna.
M Ekran "Mapy aplikacyjne" jest wyswietlony.

M Na ekranie wida¢ mape aplikacyjna;

' © /@
1. - zmien wszystkie dawki jednoczesnie.
= Otwiera sie ekran wprowadzania danych.

2. Wprowadz o ile procent majg zosta¢ zmienione dawki. Znakami +/- mozesz ustawi¢, czy dawka
ma zosta¢ zwiekszona czy zmnigjszona.

3. ,OK” - Naci$nij by potwierdzi¢ wprowadzone dane.
= Pojawia sie ekran "Mapy aplikacyjne".

= Wartosci w kolumnie "Dawka" zostaty dopasowane.
Instrukcja Tak zmienisz pojedyncza wartos¢:

M Wybrate$ mape aplikacyjna.

M Ekran "Mapy aplikacyjne" jest wyswietlony.

M Na ekranie wida¢ mape aplikacyjna;

1. E Przekreé przycisk-pokretto.

= W kolumnie "Dawka" pojawia sie niebieska ramka.

2. m - Zaznacz dawke, ktorg chcesz zmienic.

3. — J- nacisnij.

= Otwiera sie ekran wprowadzania danych.

4. Wprowadz nowg warto$¢.

5. ,OK” - Naci$nij by potwierdzi¢ wprowadzone dane.
=> Pojawia sie ekran "Mapy aplikacyjne".

=> Nowa warto$¢ pojawia sie w zmienionej tabelce.
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9 Automatyczne kierowanie

Mozesz uzy¢ aplikacji TRACK-Leader w celu udostepnienia linii prowadzacych dla nastepujacego
systemu kierowania:
= TRACK-Leader TOP

9.1 Podstawowe wskazdwki bezpieczenstwa

Podczas stosowania automatycznego kierowania nalezy zawsze przestrzega¢ nastepujacych
wskazdwek bezpieczenstwa:

= Jako kierowca jeste$ odpowiedzialny za bezpieczne uzywanie systemu kierowania. System ten
nie stuzy do zastepowania kierowcy. W celu unikniecia $miertelnych wypadkoéw lub
niebezpiecznych obrazen wskutek toczacego sie pojazdu nie opuszczaj nigdy fotela kierowcy,
jesli komputer roboczy automatycznego kierowania jest wigczony.

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

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

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

= System kierowania nie moze by¢ uzywany na drogach publicznych lub w innych publicznych
obszarach. Przed wjazdem na droge lub na inny obszar publiczny upewnij sig, ze komputer
roboczy automatycznego kierowania jest wytaczony.

9.2 Automatyczne kierowanie pojazdem TRACK-Leader TOP.

/\ OSTRZEZENIE

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

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

o Dezaktywuj automatyczne kierowanie, jezeli ktokolwiek zblizy sie do maszyny na odlegtos¢
mniejszg niz 50 metréw.

Wszystkie symbole potrzebne do obstugi automatycznego kierowania wyswietlane sg bezposrednio
na ekranie roboczym.

Symbol |Symbol |Opis
funkgji alter-
natywny

Q

(o

T3 .
wytaczone lub niedostepne.

[ AuTO ,@ Automatyczne kierowanie pojazdem "TRACK-Leader TOP" jest
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Automatyczne kierowanie pojazdem TRACK-Leader TOP.

Symbol |Symbol |Opis
funkgji alter-

Komputer roboczy kierujacy jest zamontowany i skonfigurowany, ale
wystapit biad.

>
o =
=
o
—
@I-;
- .I

Przeczytaj opis btedu w aplikacji komputera roboczego kierujacego.

Aktywowanie automatycznego kierowania

5 __

Automatyczne kierowanie moze zosta¢ aktywowane, ale jest w tej chwili
nieaktywne.

¥ 4 | Dezaktywowanie automatycznego kierowania

5 __

Automatyczne kierowanie jest aktywne.

Kierowanie pojazdem w lewo.

Zs
=

Przycisk funkcji nie dziata, jesli "TRACK-Leader TOP" jest wytgczony lub
niedostepny.

Kierowanie pojazdem w prawo.

v
=

Przycisk funkciji nie dziata, jesli "TRACK-Leader TOP" jest wytgczony lub
niedostepny.

9.21 Obowiazki kierowcy

Kierowca ma podczas jazdy z systemem automatycznego kierowania nastepujace obowigzki:
= Kierowca musi zwraca¢ uwage na bezpieczenstwo. Automatyczne kierowanie jest $lepe. Nie

potrafi rozpoznac, czy ktos lub co$ zbliza sie do maszyny. Nie potrafi ani hamowaé ani omijaé
przeszkéd.

= Kierowca musi hamowac i przyspieszaé.
= Kierowca musi sam zawracac.

9.2.2 Aktywowanie i dezaktywowanie automatycznego kierowania

/\ OSTRZEZENIE

Ryzyko wypadku drogowego
Przy wtgczonym automatycznym kierowaniu pojazd moze zboczy¢ z jezdni i spowodowaé wypadek.
Ludzie mogg zging¢ lub odnie$¢ obrazenia.

o Whytacz automatyczne kierowanie zanim wjedziesz na jezdnie.

o QOdsun silnik kierujacy od kierownicy.

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

W tych sytuacjach musisz kierowa¢ recznie.

Instrukcja Tak aktywujesz automatyczne kierowanie:

56 30302432-02-PL  V6.20141016




Automatyczne kierowanie

MULLER

ELEKTRONIK Automatyczne kierowanie pojazdem TRACK-Leader TOP.

M Skonfigurowate$ komputer roboczy automatycznego kierowania.
M Wytyczyte$ linie prowadzaca A-B.
M Ustawite$ pojazd na $ciezce, a na ekranie jedna z linii prowadzacych jest aktywowana.

[ AUTO |

L=y g

M Na ekranie roboczym widnieje symbol:

1. Przysun silnik kierowniczy do kierownicy. (Tylko w systemach z silnikiem kierowniczym.)

L2

- WCisnij.

L=y E=3Y

= Symbol funkcji zostanie zastagpiony nastepujacym symbolem:
= Automatyczne kierowanie jest aktywne.

3. Jezeli uruchomisz pojazd, silnik kierujgcy bedzie nim kierowat, tak aby poruszat sie wzdtuz linii
prowadzace;.

Instrukcja Istnieje kilka mozliwo$ci dezaktywacji automatycznego kierowania:

1. Kreci¢ kierownica.
lub:

any]
"
- weisnac.

= Automatyczne kierowanie zostanie dezaktywowane.

& &

zostanie zastgpiony symbolem:

= Symbol funkgji

9.23 Przesuwanie linii prowadzacych
Automatyczne kierowanie kieruje pojazdem wzdtuz aktywowanej linii prowadzacej.

Jezeli dryf sygnatu GPS doprowadzit do przesunigcia linii prowadzacych, mozesz recznie przesungé
linie na twojg pozycie.

Masz dwie mozliwo$ci:
= Mozesz przesunag linig na czas trwania jednego przejazdu. Po zawrdceniu linia wrdci na
wczesniejsza pozycie.
= Mozesz przesunag linig na state.

Instrukcja Tak przesuniesz linie na czas trwania jednego przejazdu:

‘

M Na ekranie roboczym widnieje symbol:

1. <:| .albo |:>.

prowadzace;.

- Nacisnag, aby skierowaé pojazd na pozycje rownolegty do linii
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Automatyczne kierowanie pojazdem TRACK-Leader TOP.

= Obok symboli funkciji pojawia sie informacja o tym jak daleko i w jakim kierunku przesunate$

pojazd od linii prowadzace;.
£

< 28 cm

—y—

3
=> Pojazd zostanie skierowany na nowa pozycje.

2. Pojazd porusza sie rownolegle do linii prowadzacej, az aktywowana zostanie inna linia

prowadzaca.
Instrukcja Tak przesuniesz linie na state:
M Rozpoczate$ nawigacje.
1. =N weisnag.
felet
2. | - trzymaj wcisniety przez trzy sekundy, aby dopasowa¢ pozycije linii prowadzacych do
pozycji pojazdu.
=> Linia prowadzaca zostanie przesunieta.
Zobacz rozdziat: Przesuwanie linii prowadzacych [ 38]
9.24 Zawracanie
Podczas manewru zawracania kierowca musi sam przeja¢ kierownice i zawrdcic.
Instrukcja Tak zawrécisz pojazd, jesli automatyczne kierowanie jest wiaczone:

- L]

. Automatyczne kierowanie jest aktywne.

M Na ekranie roboczym widnieje symbol:

1. Chwyci¢ kierownice w dtort i samemu skrecic.
= Automatyczne kierowanie zostanie automatycznie dezaktywowane, jezeli kierownica

zostanie poruszona. .
& &

zostanie zastgpiony nastepujacym symbolem: |

= Symbol funkgji

2. Zawrdcic.
=> Nastepna linia prowadzaca zostanie aktywowana dopiero wtedy, kiedy kat miedzy nig a

pojazdem bedzie mniejszy niz parametr "Kat skretu".

3. | - aktywowac kierowanie, jak tylko nastepna linia prowadzaca zostanie aktywowana.

58 30302432-02-PL  V6.20141016



MULLER -
ELEKTRONIK Ekran "Pamigc"

Pamie¢

10 Pamiec

Rodzaje danych

Formaty

Nosnik danych
ISOBUS-TC

10.1

30302432-02-PL

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

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

Terminal moze zapisa¢ dane pola w dwéch formatach:
= Format ngstore - Jest to format danych wtasciwy dla terminalu. Format ten jest standardowo
uzywany i zawiera on wszystkie dane pola. [= 60]

— Format ngstore dla terminali z przyciskami rézni sie od formatu ngstore dla terminali z
ekranem dotykowym. Wymiana danych migdzy terminalem z przyciskami a terminalem z
ekranem dotykowym nie jest mozliwa. Opis sposobu ominiecia tego ograniczenia
znajdziesz w nastepujacym rozdziale: Wymiana danych miedzy terminalami z ekranem
dotykowym a terminalami z przyciskami [= 65]

- Pliki znajdujq sie w katalogu "ngstore".

- Na komputerze PC dane ngstore mozna otworzy¢ wyltacznie za pomocg aplikacji TRACK-
Guide Desktop. [= 33]

= Format shp lub format kml - Sg to standardowe formaty, obstugiwane przez wiele programéw
GIS. [- 61]

- Terminal moze skonwertowa¢ granice pola, pozycje przeszkéd i obrobione powierzchnie z
formatu ngstore do formatu shp lub kml oraz zapisa¢ na nosniku danych USB.

- Terminal moze otworzy¢ dane pola takze w formacie shp.

- Pliki znajdujq sie w katalogu "GIS".

Wszystkie dane pola zapisywane sg razem w pamieci USB flesz.

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

Ekran "Pamie¢"

@_., £ |

) o ha s 184 hag
O = L]
el
Informacje na ekranie "Pamig¢"
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Dane pola w formacie ngstore ELEKTRONIK
@ Nazwa tadowanego zapisu @ Liczniki:
Nieobrobiona powierzchnia / powierzchnia
obrobiona
@ Granica pola @ Nieobrobiona powierzchnia

@ Przejazdy

Powierzchnie, ktére zostaty obrobione.

Symbole funkcji na ekranie "Pamigé"

Symbol funkcji Funkcja

taduje zapisany zapis z katalogu ngstore.

Zapisuje otwarty zapis w katalogu ngstore.

[E3 B

taduje granice pola, punkty przeszkdd z katalogu GIS lub mapy
aplikacyjne shp z katalogu Applicationmaps.

.

1

Zapisuije granice pola, punkty przeszkod w katalogu GIS.

]
o
=

Usuwa otwarty zapis.

Opuszcza ekran

L x|

10.2 Dane pola w formacie ngstore
10.2.1 Zapisywanie danych pola

Instrukcja 1. Przejs¢ do ekranu "Pamiec".

ﬁ Pamiec

= W gldwnej czesci ekranu wyswietlone jest aktualnie obrabiane lub wczytane pole.

2 @ - weisngg
. ac.

= Otwiera sie ekran wprowadzania danych.

3. Wprowadzi¢ nazwe, pod ktérg dane pola majg zosta¢ zapisane.
=> Dane pola zostaly zapisane w pamigci USB flesz, w katalogu "ngstore".
= Pole znika z ekranu.

4. Jezeli chcesz je obrabia¢, musisz wezytac jego dane.
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10.2.2 tadowanie danych pola

Instrukcja 1. Przejdz do ekranu "Pamigc¢".

ﬁ Pamiec

2. J - nacisnij.

= Pojawia si¢ ekran "tadowanie".

[]
3. - Kliknij na wybrane pole.

=> Na ekranie "Pamiec¢" wySwietlone zostaje cate pole.

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

Tutaj znajdziesz informacje na temat usuwania danych pola:
» Przejazdy [= 22];

= Granica pola [= 31];

= Linie prowadzace [= 37]

10.3 Dane pola w formacie shp (Shape)

Do formatu shp mozesz skonwertowa¢ wszystkie bezposrednio stworzone lub zatadowane dane pola
ngstore.

Podczas konwertowania do formatu shp tworzone sg trzy pliki z danymi pola. Kazdy plik zawiera
nastepujace dane pola:
= Granice pola
= Punkty przeszkod
= Powierzchnie opracowywane - w tym pliku catkowita obrobiona powierzchnia jest dzielona na
strefy. Jezeli terminal pracowat z jednym komputerem roboczym ISOBUS, wowczas dla kazde;
strefy zapisywana jest stosowana warto$¢ zadana. Tego rodzaju danych mozesz uzy¢ do
stworzenia mapy aplikacji wykonanej. Mape te mozesz zamieni¢ na mape aplikacyjna.
Powierzchnie opracowywane mozna skonwertowa¢ wytacznie do formatu shp. Nie mozna ich
jednakze ponownie otworzyc.

Kazdy rodzaj danych jest zapisywany w oddzielnym pliku shp. Terminal dotacza odpowiednie
rozszerzenie z nazwa;

= _boundary = Plik z granicg pola

= _obstacles = Plik z punktami przeszkaéd

= _workareas = Plik z powierzchniami opracowywanymi

10.3.1 Konwertowanie danych pola do formatu shp

Instrukcja 1. Przejdz do ekranu "Pamigc¢".

ﬁ Pamiec
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f — nacisnij.

= Otwiera sie ekran wprowadzania danych.

3. Wprowadz nazwe, pod ktdra dane pola majq zosta¢ zapisane.

= Dane zostajg zapisane na no$niku danych USB w katalogu "GIS".

10.3.2 Import granicy pola i punktow przeszkod do formatu shp

Instrukcja M Wszystkie dane, ktore chcesz importowaé, znajdujag sie na no$niku danych USB w katalogu
"GIS". Katalog ten nie moze zawiera¢ zadnych podkatalogow.

M Dane do importu majg format WGS84.

1. Przejdz do ekranu "Pamigc".

E‘ Pamiec

2. -naciénij.
= Pojawia si¢ nastepujacy ekran:

Dane podst.

Typ aktualny
Pow. podst.

Linie przeszk. -
Punkty przeszk. -

Mapy aplikacyjne -

B
5

3. W celu zatadowania granicy pola kliknij na "Pow. podst.". W celu zatadowania pozycji przeszkdd,
kliknij na "Punkty przeszk.". Jezeli chcesz importowac obydwie opcje, musisz dokonac tego po
kolei. Punkt menu "Linie przeszk." nie ma zadnej funkcji.

= Pojawia si¢ nastepujacy ekran:

Wybdr danych

Field 1.shp Pow. —_

Po lewej stronie wida¢ nazwe pliku z danymi pola. Po prawej stronie wida¢ rodzaj danych
pola w formacie GIS. Nazwa plikéw zalezy od tego, jak zostanie on nazwany w programie
GIS.

4. Zaznacz wiersz z wybranymi danymi.

62 30302432-02-PL  V6.20141016



.s Pamigé
EII_-IEII-(I'I!T:{laﬁ E Reorganizacja danych

5. J - nacisnij.

= Dane podstawowe sg fadowane.

Jezeli chcesz obrobi¢ pole z tg granica pola, mozesz rozpoczaC teraz nowa nawigacje.

10.4 Reorganizacja danych
Celem reorganizacji danych jest przyspieszenie pracy terminalu.
Dane na USB-fleszu zostang posegregowane w taki sposéb, aby terminal magt je szybciej otwieraé.

Instrukcja 1. Przejs¢ do ekranu "Pamiec".

dE
. - weisnac.

=> Pojawia sie ekran "Ladowanie".

- weisngg.
=> Pojawia sie ekran "Pielegnacja danych".

4, [ - klikng¢ na "Reorganizacja danych".

5. Pojawia sie nastepujaca informacja: "gotowe".

6. = -potwierdziC.

10.5 Podglad udokumentowanych przejazdéw

Mozesz wysSwietli¢ cate pole z zaznaczonymi przejazdami i sprawdziC czy co$ pominates.

Elementy obstugi Symbol funkcji Znaczenie

AN

LR >
\;—[-1/

=+

Przesung¢ widok w lewo lub w prawo

j‘\E ' Przesuna¢ widok w gére lub w dot

:
A

E Powigkszanie

Instrukcja 1. Przej$¢ do ekranu "Pamigc".

2. Zatadowac pole.

3. E - powiekszy¢.

.

g I L
€D

4, lub - trzymac wcidniety.

5. E Kreci¢ przyciskiem-pokrettem.

30302432-02-PL  V6.20141016 63




Pamieé

MULLER
ELEKTRONIK

Usuwanie pél z pamigci USB-flesz

= Widok zostanie przesunigty.

10.6 Usuwanie pél z pamieci USB-flesz

Mozesz usunaé¢ z pamieci USB flesz cate pola razem ze wszystkimi zapisanymi danymi.

Instrukcja Tak usuniesz pole:

1. Przej$¢ do ekranu "Pamigc".

8
. - WCISngc.

= Pojawia si¢ ekran "tadowanie".

3. E - zaznaczy¢ plik z polem, ktdre chcesz usungé.

x |

4, - usung¢ zaznaczony plik.
= Pojawia sie nastepujacy komunikat: "Na pewno usungé ten zapis?"
5. -potwierdzic.

= Nazwa pliku zniknie z ekranu.

10.7 Usuwanie przejazdow

Mozesz usunag¢ przejazdy wszystkich zapisanych pdl. Inne dane pola [=> 59] nie sg usuwane.

Mozesz wykonaé tg czynno$¢ na przyktad pod koniec sezonu.

Instrukcja 1. Przejs¢ do ekranu "Pamiec".

.
. - Weisnac.

=> Pojawia sie ekran "Ladowanie".
[]

3. [ - zaznaczy¢ wybrane pole.

%;J .

- wcisnag.
5. Pojawia sie ekran "Pielegnacja danych".

[]
6. - klikng¢ na "Usun najazdy".

=> Pojawia sie nastepujacy komunikat: "Wszystkie opracowywane powierzchnie zostang
usuniete!" Czy kontynuowaé?

7. . -potwierdzic.
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Wymiana danych miedzy terminalami z ekranem dotykowym a terminalami z przyciskami

Wymiana danych miedzy terminalami z ekranem dotykowym a
terminalami z przyciskami

Jezeli dotychczas pracowates z terminalem z przyciskami (np.: TRACK-Guide 1), a teraz chcesz
przej$¢ na terminal z ekranem dotykowym, wez pod uwage nastepujace wskazowki podczas
przenoszenia danych:
= Dane z katalogu "ngstore" nie s kompatybilne z obydwoma rodzajami terminali. Pliki ngstore z
terminalu z przyciskami nie mogg by¢ bezposrednio otwierane na terminalu z ekranem
dotykowym. Mozesz jednakze skonwertowac granice pola i przeszkody terminalu do formatu shp
oraz nastepnie otworzy¢ je za pomoca innego terminalu. Instrukcje znajdziesz ponizej.
= W wersjach oprogramowania do 04.08.01 terminale z przyciskami zapisywaty pliki shp w
katalogu "Navguideexport". Dopiero w nowszych wersjach oprogramowania pliki te sg
zapisywane w katalogu "GIS".

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

1. Na terminalu z przyciskami otworz w TRACK-Leader ekran "Pamig¢".

2. J - Zataduj zapis do pola, ktérego dane pola chcesz przenie$é.
L1
)

- Skonwertuj otwarty zapis do formatu GIS.
= Dane pola zostajg zapisane na nosniku danych USB, w katalogu "navguideexport". Od
wersji oprogramowania V04.09.17 katalog nazywa si¢ "GIS".

4. Powtérz ten proces dla wszystkich pdl, ktorych dane pola chcesz przenie$¢.
5. Podtacz nodnik danych USB do komputera PC.

6. Zmien nazwe katalogu "navguideexport" na "GIS". Od wersji oprogramowania V04.09.17 katalog
nazywa sig juz "GIS".

7. Whoz no$nik danych USB do terminalu z ekranem dotykowym.
8. Otworz aplikacje "TRACK-Leader".
9. Dotknij opcji "Pamiec".

L o]
10. - Otwérz granice pola w formacie shp.

11. JE[ - Zapisz otwarty zapis.

= Granica pola jest zapisywana w katalogu "ngstore".

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

Usuwanie pola z pamieci tymczasowe;j
Podczas odrzucania danych pola wszystkie informacje z pamieci tymczasowej terminalu sg usuwane.

Musisz usung¢ dane pola z pamieci tymczasowej, jesli obrobite$ pole i chcesz zaczaé prace na
nowym polu.
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Utrata danych
Dane, ktére usuniesz z pamieci tymczasowej, nie mozna odzyskac.

o Zapisuj wszystkie wazne dane, zanim usuniesz je z pamieci tymczasowe;j.

Instrukcja 1. _!?rzejéé do ekranu "Pamie¢":

| H Pamicé

%

= Dane pola zostang usuniete z pamieci tymczasowe;.

2, | - wceisngg.
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11 Konfiguracja

W tym rozdziale znajdziesz wyjasnienie wszystkich parametréw jakie musisz skonfigurowac.

Wszystkie parametry potrzebne do konfiguracji znajdujg sie na ekranie "Ustawienia". Sg one
pogrupowane w nastepujacy sposéb:
= QOgolne - parametry majgce wptyw na prace przy kazdym module TRACK-Leader.
= TRACK-Leader - parametry do skonfigurowania jazdy réwnolegtej. Dotyczg one zatem
wszystkich modutéw.
= SECTION-Control - parametry do skonfigurowania automatycznego sterowania sekcjami.
= TRACK-Leader TOP - parametry do konfiguracji automatycznego kierowania TRACK-Leader
TOP.
= Profile maszyn - zapisane profile maszyn i pojazdéw z Twojej floty.

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

To musisz skonfigurowaé

Modut Rozdziat

TRACK-Leader Ustawienia ogdlne [ 68]

Konfiguracja TRACK-Leader [= 70]

SECTION-Control Ustawienia ogdlne [= 68]
Konfiguracja TRACK-Leader [= 70]

Konfigurowanie SECTION-Control [= 73]

TRACK-Leader TOP Ustawienia ogdlne [— 68]
Konfiguracja TRACK-Leader [= 70]

Konfiguracja TRACK-Leader TOP [— 84]

VARIABLE RATE-Control | Nie potrzeba zadnych dodatkowych ustawien [ 51]

Instrukcja Tak otworzysz ekran konfiguracji:

1. Przej$¢ do ekranu "Ustawienia":

&
= Pojawia si¢ nastepujacy ekran:

Ustawienia

Ustawienia

Wybor

0Ogdine
TRACK-Leader
TRACK-Leader TOP
SECTION-Control

Profile maszyn
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2. Klikna¢ na wiersz z aplikacja, ktorg chcesz skonfigurowac.
= Pojawia sie lista z parametrami.

W nastepnych rozdziatach znajdziesz opis tych parametréw.

Ustawienia ogdlne

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

SECTION-Control
Parametr ten decyduje o tym, czy automatyczne sterowanie sekcjami jest wigczone, czy nie.
Nie mozna zmienic tego ustawienia, jesli wiaczone jest zlecenie w ISOBUS-TC.

Mozliwe wartosci:

= "Tak"
SECTION-Control jest wigczone. Dane maszyny, n.p. "Szeroko$¢ robocza", zostang wezytane z
podtgczonego komputera roboczego.
Wymagania: Terminal musi by¢ podigczony do komputera roboczego ISOBUS.

= "Nie"
SECTION-Control jest wytaczone. W aplikacji mozna korzysta¢ tylko ze wspomagania w jezdzie
réwnolegtej.
Jezeli terminal nie jest podtaczony do komputera roboczego ISOBUS, musisz utworzy¢ dla
kazdej maszyny odpowiedni profil maszyny. Patrz: Profile maszyn [= 85]

TRACK-Leader TOP

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

Mozliwe wartosci:
= "Tak"
Aktywowanie automatycznego kierowania
» "Nie"
Dezaktywowanie automatycznego kierowania

Sygnat ostrzegawczy

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

Mozliwe wartosci:
n llTakll
n llNiell

Sygnat ostrzegawczy granic pola (sygn. ostrzegawczy granic pola)

Za pomocg tego parametru mozesz dezaktywowaé sygnat ostrzegawczy w poblizu granic pola,
przyktadowo w celu obrobienia uwrocia bez odwracajacego uwage sygnatu. Dla prac poza uwrociem
aktywuj ponownie ten parametr.

Mozliwe wartosci:
= "Tak" - sygnat ostrzegawczy jest aktywny
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= "Nie" - sygnat ostrzegawczy jest dezaktywowany

Przejrzystos¢ torow
Parametr ten decyduje o tym, czy i w jaki sposdb na ekranie majg zosta¢ wySwietlone naktadania.

Mozliwe wartoSci:
- Q"
Naktadania nie bedg wySwietlane na ekranie.
= "6
Kolor ktérym zaznaczane sg naktadania.
. "3
Warto$¢ domysina

Pokaz siatke
Pokazuije siatke na ekranie roboczym.

Odlegtos$¢ pomiegdzy liniami siatki rowna sie wprowadzonej szeroko$ci roboczej urzadzenia
rolniczego. Linie sg skierowane wedtug osi pétnoc-potudnie i wschdd-zachdd.

Ustawienie mapy
Parametr ten definiuje, co ma sie kreci¢ podczas jazdy: Tto ekranu albo symbol pojazdu.

Mozliwe wartosci:
= "Pojazd nieruchomy"
Symbol pojazdu na ekranie jest nieruchomy.
= "Mapa nieruchoma"
Symbol pojazdu na ekranie kreci sie. Mapa w tle jest nieruchoma.

Wygladzanie kursu

Jesli zamontowany na dachu kabiny odbiornik GPS mocno sie buja, $lady rysowane na ekranie mogq
by¢ nieréwne i zabkowane.

Parametr "Wygtadzanie kursu" wygtadza je.
Konfiguracja rozni sie w zalezno$ci od odbiornika.

Mozliwe wartosci:
. llTakll

- Odbiorniki A100 lub A101.

Jesli uzywasz TRACK-Leader TOP, a odbiornik GPS jest podtaczony do komputera
roboczego automatycznego kierowania.

— Odbiornik DGPS/Glonass AG-STAR lub SMART-6L
Zawsze
= "Nie"
— Odbiorniki A100 lub A101
Jesli nie uzywasz TRACK-Leader TOP, a odbiornik GPS jest podtaczony do terminalu.
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Tryb demonstracyjny

Uruchamia symulacje urzadzenia.

11.2 Konfiguracja TRACK-Leader

Numerowanie linii prowadzacych
Parametr decyduje o sposobie numerowania linii prowadzacych na ekranie.

Mozliwe wartosci:
= "absolutne"
Linie prowadzace majg zawsze staty numer. Linia prowadzaca A-B ma numer 0. Linie po prawe;
i po lewej stronie otrzymujg dodatnie i ujemne numery.
= "wzgledne"
Linie prowadzace sa numerowane na nowo, za kazdym razem, kiedy pojazd aktywuje nowa lini¢
na ekranie. Aktywna linia prowadzaca ma numer 0.

Tryb zagonowy

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

:.-:‘:-‘
¥
1]
(1) m
() L)
()
*.t- —
[
(9] 0

= "wzgledne" - przy tyrh-l-Jstawieniu wszystkie zaznaczenia przesuwajq sig, gdy tylko podazasz za
jedng z uprzednio niezaznaczonych linii:
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Czulosé
Ustawienie czutosci wskaznika kierunku.

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

Podglad

Parametr ten decyduje o tym, dla ilu metréw przed pojazdem obliczany jest podglad w gérnym pasku
wskaznika kierunku.
= Wartos¢ domysina: 8m

Kat skretu

Za pomocg tego parametru mozesz ustawi¢, do jakiego kata system aktywuije linie prowadzaca.
Jezeli kat miedzy pojazdem a linig prowadzaca jest mniejszy od kata ustawionego, wéwczas linia
prowadzaca jest aktywowana. Przy wyzszym kacie linia prowadzaca jest ignorowana.
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50%

fr—e
/

77
.

Sposéb zachowania terminalu przy ustawionym kacie skretu 30°

@ Kat miedzy pojazdem a linig prowadzacg = Kat migdzy pojazdem a linig prowadzaca =
30° 60°
Linia prowadzaca jest aktywowana. Linia prowadzaca nie jest aktywowana.

@ Kat miedzy pojazdem a linig prowadzacq
mniejszy niz 30°
Linia prowadzaca jest aktywowana.

= Warto$¢ domyslna: 30 stopni.
= Warto$¢ dla TRACK-Leader TOP 85 stopni.

Odstep pkt. w konturze

Podczas kreslenia na polu linii prowadzacej A-B w trybie jazdy konturowej, program zapisuje
wspotrzedne wielu punktow, z ktdrych pozniej obliczy krzywa. Im wiecej tych punktow, tym
doktadniejsza jest krzywa. Z drugiej strony praca terminalu jest wolniejsza.

Parametr decyduje o tym, w jakich odstepach aplikacja ma zapisywac punkty. Warto$¢ optymalna

zalezy od pola i od urzadzenia rolniczego.
= Warto$¢ domysina: 500 cm
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11.3 Konfigurowanie SECTION-Control

Na tym etapie konfiguracji musisz skonfigurowaé sterowanie sekcjami poprzez komputer roboczy
ISOBUS.

Aplikacja rozpoznaje podtaczone komputery robocze po ich numerze ISO-ID i tworzy dla kazdego
komputera osobny profil. Dzigki temu mozesz wprowadzi¢ zupetnie inne parametry dla rozsiewacza,
ainne dla opryskiwacza lub siewnika.

Instrukcja M Parametr "SECTION-Control" w grupie "Ogélne" jest aktywowany.
1. Przejdz do ekranu "SECTION-Control":

‘ —
(e | SECTION-Control

= Pojawia si¢ lista komputerdw, ktdre kiedykolwiek zostaty podtaczone do terminalu. Za
kazdym razem kiedy podtaczysz terminal do maszyny z komputerem roboczym ISOBUS
zostanie zatozony jego profil w tym migjscu.

[
2. [ - przyciskiem pokrettem Kliknij na profil komputera, ktéry chcesz skonfigurowaé.
Podtaczony komputer jest zaznaczony zielonym punktem.

= Wyswietlona zostaje lista parametrow.

3. Skonfiguruj parametry. Na nastepnych stronach znajdziesz ich wyjasnienie.
Parametry dla SECTION-Control

Stopien naktadania
Stopien naktadania przy obrébce powierzchni o ksztatcie klina.

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

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

Mozliwe wartoSci:

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

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

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

Tolerancja naktadania

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

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

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

e

Tolerancja nakfadania przy stopniu nakfadania 0% - W obydwu przypadkach naktfadanie wyniosto 25¢cm.

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

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

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

Tolerancja naktadania przy stopniu nakiadanla 100% - W obydwu przypadkach obrob/ona powierzchnia zostatfa
opuszczona o 25cm.
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Przyktad

Konfiguracja
Konfigurowanie SECTION-Control
@ Tolerancja naktadania 0 @ Tolerancja naktadania 30cm
Wystarczy ze sekcja opusci obrobiong "Tolerancja naktadania" pozwala unikngé
powierzchnie w 1%, a cata sekcja zostanie niepotrzebnych naktadar.
wigczona. Prawa sekcja zostanie wtgczona dopiero

wtedy, kiedy obrobiona powierzchnia zostanie
opuszczona 0 wiecej niz 30cm.

Mozliwe wartosci:

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

Tol. naktadania przy granicy (Tolerancja naktadania przy granicy)

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

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

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

Nakfadajace sie rozpylacze

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

Korzystaj z tego parametru aby ustawic, ile rozpylaczy ma tolerowa¢ naktadanie.

Opdznienie
Opodznienie to czas jaki mija pomiedzy wystaniem sygnatu przez terminal, a wykonaniem polecenia
przez maszyne.
Czas ten jest rozny w kazdej maszynie.
Do konfiguraciji stuzg dwa parametry:
= "Opdznienie przy wigczaniu"
= "Opdznienie przy wytaczaniu"
Jezeli korzystasz z komputera roboczego ISOBUS, w ktérym skonfigurowate$ czasy opdznienia, nie

musisz konfigurowac¢ tego parametru w tym miejscu. W tym przypadku warto$¢ parametru zostanie
automatycznie wySwietlona jako "ISO"

Jezeli sekcja opryskiwacza znajdzie sie nad powierzchnig, ktéra zostata juz spryskana, musi ona
zosta¢ natychmiast wytagczona. W tym celu oprogramowanie wysyta do zaworu sekcji sygnat do
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zamkniecia. Przez to zawor zostanie zamkniety, a ci$nienie w szlauchu za zaworem zacznie spadac.
Tak dtugo, az rozpylacze przestajg pryskaé. Trwa to ok. 400 milisekund.

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

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

Ponizsza ilustracja przedstawia dziatanie opdznienia. Na ilustracji przedstawione jest realne
zachowanie opryskiwacza, a nie ekran terminalu.

"Opdznienie przy wytaczaniu" réwna sie 0. Jezeli ustawione opdznienie jest zbyt niskie, wtedy powstajg
naktadania.

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

Mozliwe wartoSci:
= "Opo0znienie przy wiaczaniu"
WprowadZz w tym miejscu op6znienie przy wiaczaniu sekcji. Jezeli sekcja reaguje za pdzno na
sygnat otwarcia z terminalu, zwigksz tg wartos¢.
N.p.:

— Przy zaworach elektromagnetycznych: 400ms
- Przy elektrozaworach 1200 ms.

= "Opdznienie przy wytgczaniu"
Wprowadz w tym miejscu opdznienie przy wytaczaniu sekcji. Jezeli sekcja reaguje za pézno na
sygnat zamkniecia z terminalu, zwigksz tq wartos¢.
N.p.:
— Przy zaworach elektromagnetycznych: 300ms

- Przy elektrozaworach 1200 ms.

Model maszyny
Parametr ten decyduje o tym jak na ekranie przedstawione jest urzadzenie podazajgce za strzatka.

Mozliwe wartoSci:
= "samojezdna"
Ustawienie dla samojezdnych opryskiwaczy i maszyn.
= "przyczepiana"
Ustawienie dla maszyn rolniczych, ciggnietych przez traktor.

76 30302432-02-PL  V6.20141016



.s Konfiguracja
IE-II_-IEII-(I'I!T:{l(-Jﬁ E Konfigurowanie SECTION-Control

= "dezaktywowany"
Ustawienie dla urzadzen zaczepianych na ciggniku.

Wskaznik kierunku - ekran
Rodzaj ekranowego wskaznika kierunku.

Mozliwe wartosci:
= "dezaktywowany"
Wytacza ekranowy wskaznik kierunku.
= "graficzny"
Wiacza ekranowy wskaznik kierunku w trybie graficznym.
= "tekstowy"
Wiacza ekranowy wskaznik kierunku w trybie tekstowym.
= "SECTION-View"
Aktywuje SECTION-View

Zastosowanie
Parametr ten stuzy do dezaktywacji oprysku podczas manewru zawracania przy uprawie winorosli.

Jezeli kat miedzy linig prowadzaca a pojazdem jest wigkszy niz 30°, wéwczas system wychodzi z
zatozenia, ze pojazd zawraca. W takim przypadku oprysk zostaje zakonczony przy wszystkich
sekcjach.

Ograniczenia:
= Dziata tylko w ponizszych trybach prowadzenia: Rédwnolegle, tryby adaptacyjne, A+
= Jezeli uwrocie jest zaznaczone, funkcja jest dezaktywowana
= Jezeli parametr "Model maszyny" dla uzywanego urzadzenia jest ustawiony jako "przyczepiana”,
wowczas analizie nie podlega kat migdzy ciggnikiem a linig prowadzaca, lecz kat migdzy linig
prowadzaca a przyczepianym urzadzeniem.
Mozliwe wartoSci:
= Standard” - funkcja jest dezaktywowana.
= Uprawa winorosli“ - funkcja jest aktywna.

Przesuniecie od osi ciagnika

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

o a4

Po lewej: Ciagnik z jednym urzadzeniem; po prawej: ciggnik z dwoma urzgdzeniami rolniczymi
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Przesuniecie od osi ciggnika - Odlegto$¢ @ Catkowita szerokos$¢ robocza
migdzy $rodkiem osi traktora, a Srodkiem
szerokosci roboczej.

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

Jezeli wprowadzisz w tym miejscu wartos¢ wieksza niz 0, wtedy:
= W ekranie roboczym wy$wietlona zostanie czerwona linia prowadzaca, znajdujaca tuz obok
niebieskiej linii prowadzace;.
= Belka robocza zostanie przesunigta w bok. Niebieska linia przebiega doktadnie przez Srodek
belki roboczej.

Po skonfigurowaniu przesuniecia urzadzenia od osi, nalezy obstugiwa¢ TRACK-Leader w troche inny
sposodb.

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

O—

—T®
—®

Linie prowadzgce przy pracy z asymetrycznymi urzgdzeniami

@ Czerwona linia - znaczy $rodek ciggnika @ Niebieska linia - znaczy $rodek szerokoSci
roboczej
@ Strzatka - zaznacza pozycje odbiornika GPS. @ Belka robocza

Kalibrowanie parametréw "Opodznienie przy wiaczaniu" i "Opdznienie przy
wytaczaniu"

Rozdziat skierowany jest do uzytkownikéw zaawansowanych.

Zanim przeczytasz ten rozdziat:
= Naucz sie obstugiwac terminal.
= Naucz sie obstugiwa¢ SECTION-Control.

Parametry "Opdznienie przy wigczaniu" i "Opdznienie przy wytgczaniu" sg ustawione domysinie tak,
by pracowaly z wigkszoscig opryskiwaczy.

Kalibruj parametry w nastepujacych przypadkach:
= Jesli korzystasz z innego urzadzenia rolniczego niz opryskiwacz.
= Jezeli podczas wjezdzania na powierzchnie obrobiong, urzadzenie rolnicze zaczyna lub
przerywa prace zbyt pézno lub zbyt wcze$nie.
= Jezeli podczas opuszczania powierzchni obrobionej, urzadzenie rolnicze zaczyna lub przerywa
prace zbyt pézno lub zbyt wezesnie.

W nastepnych rozdziatach dowiesz sie jak skalibrowac te parametry.
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Rozdziaty zostaty napisane na przyktadzie opryskiwacza. Jesli korzystasz z innego urzadzenia
rolniczego, musisz postepowa¢ analogicznie.

Fazy kalibracji

Kalibracja sktada sie z kilku faz:

1. Przygotowanie kalibracii

Pierwszy przejazd na polu

Drugi przejazd na polu

Zaznaczenie granic oprysku

o &~ . n

Obliczanie wspotczynnika korygujacego
Kalibrowanie parametréw "Opdznienie przy wigczaniu" i "Opdznienie przy wytaczaniu”

Fazy te sq opisane w nastepnych rozdziatach.

Przygotowanie kalibracji

Potrzebujesz nastepujacych narzedzi i osob do przeprowadzenia kalibracii:
= Dwdch obserwatoréw - dwie osoby ktérych zadaniem bedzie zaznaczanie granic oprysku
kotkami.
= Narzedzia do znakowania granic oprysku:

- ok. 200 - 300 metréw tasmy oddzielajacej.
— 8 kotkéw do zaznaczania granic oprysku na polu

= Opryskiwacz napetniony czystg wodq

Pierwszy przejazd
W tej fazie kalibracji musisz przejecha¢ w poprzek kawatek pola.

Ponizsza ilustracja przedstawia punkty, ktére musisz zaznaczy¢ po przejezdzie. Instrukcje znajdziesz
pod ilustracja.

Wynik pierwszego przejazdu
(1) Kolki (3) Kolki
Zaznaczajg zewnetrzne krance sekcji przed Zaznaczajg zewnetrzne krance sekcji po
przejazdem. przejezdzie.

@ Tasma oddzielajaca taczaca kotki.
Zaznacza granice oprysku

Tak nalezy obrobi¢ pole by skalibrowaé op6znienie:
1. Zacza¢ nowg nawigacje SECTION-Control.

2. Ustawi¢ opryskiwacz w miejscu, w ktérym zacznie si¢ pierwszy przejazd. Przejazd nie powinien
przebiegaC w poblizu granicy pola, zeby$ miat wystarczajaco miejsca na drugi przejazd.

3. Roztozy¢ belke.

4. Na ziemi zaznaczy¢ miejsce w ktdrym kofczg sie zewnetrzne sekcje.
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5. Przejecha¢ 100 do 200m w linii prostej, przy tym opryskiwa¢ pole czystg woda.
6. Po 100 do 200 metrach, zatrzymac i wytaczy¢ opryskiwacz.

7. Zapisat przejazd w aplikacji TRACK-Leader. Dzigki temu bedziesz mdgt powtorzy¢ kalibracje
korzystajac z zapisu.

8. Na ziemi zaznaczy¢ miejsce w ktdrym koriczg sie zewnetrzne sekcje.
9. Potaczy¢ kotki przy pomocy tasmy. W ten sposéb zostaty zaznaczone granice oprysku.
10. Obcigzy¢ tasme kamieniami, tak aby wiatr jej nie przesunat.

= Wykonates$ pierwszy przejazd i zaznaczytes granice oprysku.

Durgi przejazd

W tej fazie musisz obrobi¢ powierzchnie, ktora przejechates przy pierwszym przejezdzie, pod katem
90°. Nastepnie musisz sprawdzi¢, czy opryskiwacz wtacza oprysk za wczesnie czy za pézno. Wazne
jest przy tym, aby$ poruszat sie ze statg predkoscia oraz aby$ zapamietat predko$c.

/\ OSTROZNIE

Uszkodzenie ciata przez jadacy opryskiwacz
Obserwatorzy pomagajacy przy kalibracji mogg zosta¢ uderzeni belka.

o Wytlumacz obserwatorom doktadnie, na czym polega ich zadanie i jakie $rodki bezpieczenstwa
muszg zachowaé. Wyttumacz im, jakie niebezpieczenstwa moga wystapic.

o Pilnuj, aby obserwatorzy zawsze zachowywali odpowiednig odlegto$¢ od belki opryskiwacza.

o Zatrzymaj opryskiwacz natychmiast, jesli ktéry$ z obserwatoréw zblizy sie do opryskiwacza.

W tej fazie potrzebujesz pomocy jednej lub dwoch osdb. Osoby te beda obserwowaty przejazd i
zachowanie opryskiwacza oraz zaznacza granice oprysku.

Wyttumacz tym osobom na czym polega ich zadanie i jakie niebezpieczeristwa moga wystapic.

Ponizsza ilustracja pokazuje miejsce w ktérym powinni znajdowaé sie obserwatorzy i efekt koncowy
tej fazy.

Przejazd 2

@ Pozycja pierwszego obserwatora @ Linia zaznacza miejsce, w ktérym rozpylacze
zaczely oprysk, gdy opuscity powierzchnie
spryskang wczesniej.

@ Pozycja drugiego obserwatora @ Linia zaznacza miejsce, w ktérym rozpylacze

skonczyly oprysk, gdy wjechaty na
powierzchnig spryskang wczesniej.
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M Pojemnik jest wypetniony czysta woda.

M Obserwatorzy stojg w bezpiecznej odlegtosci od belki opryskiwacza.

M Nawigacja z zatadowanym pierwszym przejazdem jest uruchomiona.

M SECTION-Control jest w trybie automatycznym.

1. Ustaw opryskiwacz pod katem 90° do pierwszego przejazdu, w odlegtosci ok. 100m.

2. Jedz ze statg predkoscig (np.: 8 km/h) przez powierzchnig spryskang przy pierwszym
przejezdzie. Zaznacz, jak szybko jechates$. Pryskaj pole czystg woda.

3. Obserwatorzy musza sta¢ na wczesniej zaznaczonej granicy oprysku, w bezpiecznej odlegto$ci
od belki.

4. Obserwatorzy musza obserwowac, w ktérym miejscu opryskiwacz przestaje i zaczyna
opryskiwa¢, kiedy przejezdza w miejscu pierwszego przejazdu.

= Wiesz juz, jak zachowuije sie opryskiwacz podczas przejazdu przez obrobiong powierzchnie.

Aby uzyska¢ jeszcze doktadniejsze wyniki, mozesz powtérzy¢ ten przejazd wielokrotnie.

Zaznaczanie granic oprysku - dla parametru "Opdznienie przy wytaczaniu"

W tej fazie musisz zaznaczy¢, w ktérym miejscu twoj opryskiwacz koriczy oprysk, kiedy wjezdza na
powierzchnie spryskang wczesniej. Musisz tez zdecydowac, w ktérym momencie opryskiwacz ma
konczy¢ oprysk w przysziosci.

W ten sposdb dowiesz sig, czy opryskiwacz wytacza oprysk za wezesnie czy za pdzno.

Ponizsze ilustracje przedstawiajg linie, ktére musisz zaznaczy¢ na polu, aby obliczy¢ warto$¢
parametru "Op6zZnienie przy wytgczaniu".

cd

Linie dla parametru "Opdznienie przy wytaczaniu". Z lewej: Oprysk koriczy sie za pézno. Z prawej: Oprysk
koriczy sie za weze$nie.

P Odlegtos¢ pomiedzy miejscem, w ktorym X Miejsce w ktdrym koriczy sie oprysk.
oprysk ma si¢ koriczy¢ Z, a miejscem, w Tu opryskiwacz ma przestac opryskiwac pole
ktorym sie koriczy X. w przysztosci.
z Miejsce, w ktérym chcesz aby oprysk sie

koficzyt.
Tu opryskiwacz ma przestac opryskiwac pole
W przysziosci.
Poniewaz rozpylacz potrzebuje troche czasu
zanim uzyska odpowiednie ci$nienie,
powiniene$ zaplanowac niewielkie naktadanie
- ok. 10cm.

W obydwu przypadkach (z lewej i z prawej strony) parametr "Opdznienie przy wytaczaniu" jest zle
ustawiony.
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= Zlewej: Oprysk koriczy sie za pdzno. Opo6znienie powinno by¢ wigksze.
= Z prawej: Oprysk konczy sie za wezesnie. Opdznienie powinno by¢ mniejsze.

1. Porownaj oznaczenia jakie zrobite$ na polu z rysunkami.

= W ten sposdb dowiesz sie, czy opryskiwacz wytgcza oprysk za wczesnie czy za pdzno.

Zaznaczanie granic oprysku - dla parametru "Opdznienie przy wiaczaniu"

W tej fazie musisz zaznaczy¢, w ktérym miejscu twoj opryskiwacz zaczyna oprysk, kiedy opuszcza
powierzchnie spryskang wczesniej. Musisz tez zdecydowac, w ktérym momencie opryskiwacz ma
zaczynac oprysk w przyszto$ci.

W ten sposdb dowiesz sig, czy opryskiwacz wigcza oprysk za wczesnie czy za pdzno.

Ponizsze ilustracje przedstawiajg linie, ktére musisz zaznaczy¢ na polu, aby obliczy¢ warto$¢
parametru "Opdznienie przy wigczaniu".

Linie dla parametru "Opd6zZnienie przy wigczaniu”. Z lewej: Oprysk zaczyna sie za pézno. Z prawej: Oprysk
zaczyna sie za weze$nie.

P Odlegtos¢ pomiedzy miejscem, w ktorym X Miejsce w ktdrym zaczyna sie oprysk.
oprysk ma si¢ zaczyna¢ Z, a miejscem, w Tu opryskiwacz zaczyna opryskiwaé pole.
ktorym sig zaczyna X. Z Miejsce, w ktérym chcesz aby oprysk sie
zaczynat.
Tu opryskiwacz ma zaczyna¢ opryskiwa¢ pole
w przysztosci.

Poniewaz rozpylacz potrzebuije troche czasu
zanim uzyska odpowiednie ci$nienie,
powiniene$ zaplanowac niewielkie naktadanie
- ok. 10cm.

W obydwu przypadkach (z lewej i z prawej strony) parametr "Opdznienie przy wiaczaniu" jest Zle
ustawiony.

= Zlewej: Oprysk zaczyna sie za pdzno. Opdznienie powinno by¢ wigksze.

= Z prawej: Oprysk zaczyna sie za wczesnie. Opdznienie powinno by¢ mnigjsze.

1. Porownaj oznaczenia jakie zrobite$ na polu z rysunkami.

= W ten sposdb dowiesz sie, czy opryskiwacz wigcza oprysk za wczeénie czy za pdzno.

Obliczanie wspotczynnika korygujacego

W poprzedniej fazie dowiedziate$ sie:
= Ktore parametry musisz zmienic.
= Czy aktualnie ustawione opdznienie nalezy zmniejszy¢ lub zwigkszyc.

Teraz musisz obliczy¢, o ile milisekund zmieni¢ Zle ustawiony parametr.

W tym celu musisz najpierw obliczy¢ tzw. wspotczynnik korygujacy.
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Aby obliczy¢ wspdtczynnik korygujacy, musisz zna¢ predkos¢ opryskiwacza. Predko$¢ musi by¢
przeliczona na cm/s.

W ponizszej tabeli znajdziesz kilka predkosci przeliczonych na cm/s.

Predkos$¢ w km/h Predko$¢ w cm/s

6 km/h 0,16 cm/ms

8 km/h 0,22 cm/ms

10 km/h 0,28 cm/ms
Instrukcja tak obliczysz wspdtczynnik korygujacy:

1. [Odlegtos¢ P] : [predkos¢ opryskiwacza] = wspoétczynnik korygujacy
2. O tg warto$¢ trzeba skorygowac parametr "Op6znienie przy wiaczaniu” lub "Opéznienie przy
wytgczaniu".
Zmienianie parametru opdznienie
Musisz teraz dopasowaé parametry "Opéznienie przy wigczaniu" i "Opdznienie przy wytgczaniu".

Instrukcja 1. Dopasuj parametry wedtug reguty:

- Jesli opryskiwacz wigczal/wylgcza sie za pdzno, to znaczy, ze potrzebuje wiecej czasu. Nalezy
zwigkszy¢ opdznienie.
- Jesli opryskiwacz wigcza/wylgcza sie za wezesnie, to znaczy, ze ma za duzo czasu. Nalezy
zmniejszyC opoznienie.

2. Obliczy¢ nowg warto$¢ parametrdw op6znienia.
Oblicz wartos¢ osobno dla "Opdznienie przy wigczaniu" i "Opdznienie przy wytaczaniu".
Jesli opryskiwacz wigczalwytacza sie zbyt pézno:
Zwieksz aktualne opdznienie o wspdtczynnik korygujacy
Jesli opryskiwacz wigczalwytgcza sie zbyt wezesnie:
Zredukuj opoznienie o wspdtczynnik korygujacy.

Przykfad Opryskiwacz jechat z predko$cia 8 km/h. Odpowiada to 0,22 cm/s.
Po drugim przejezdzie zmierzono odlegtos¢ P. Wynosita ona 80 cm.
Aktualnie ustawiony parametr "Opdznienie przy wytaczaniu" wynosi 450 ms.

Opryskiwacz zostat wytaczony zbyt pdézno przy wjezdzaniu na powierzchnig spryskang. Punkt Z
znajdowat sie przed punktem X - w kierunku jazdy. Linie byly zaznaczone jak na ilustracji ponizej.

Opryskiwacz zostat wytaczony za pézno, przy wjezdzaniu na powierzchnie spryskana.
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1. Obliczanie wspdtczynnika korygujacego:
[Odlegtosé P] : [predkos¢ opryskiwacza] = wspotczynnik korygujacy
80:0,22 = 364

2. Obliczy¢ nowg wartos¢ dla parametru "Opdznienie przy wytaczaniu".
Poniewaz opryskiwacz wylaczat sie zbyt pdzno, nalezy zwigkszy¢ parametr "Opdznienie przy
wytgczaniu".
364 (wspotczynnik korygujacy) + 450 (aktualna warto$¢ ,Opdznienie przy wyltaczaniu") = 814
(nowa warto$¢ "Op6znienie przy wytaczaniu")

3. Wprowadzi¢ warto$¢ 814 jako nowa warto$¢ parametru "Opdznienie przy wytaczaniu".
Przyktad Opryskiwacz jechat z predkoscig 8 km/h. Odpowiada to 0,22 cm/s.
Po drugim przejezdzie zmierzono odlegtos¢ P. Wynosita ona 80 cm.
Aktualnie ustawiony parametr "Opdznienie przy wytaczaniu" wynosi 450 ms.

Opryskiwacz zostat wytaczony zbyt wczednie przy wjezdzaniu na powierzchnig spryskang. Punkt Z
znajdowat sie za punktem X - w kierunku jazdy. Linie byly zaznaczone jak na ilustracji ponizej.

& e

Opryskiwacz zostat wytaczony za wezesnie, przy wjezdzaniu na powierzchnie spryskanag.

1. Obliczanie wspdtczynnika korygujacego:
[Odlegtosé P] : [predkos¢ opryskiwacza] = wspodtczynnik korygujacy
80:0,22 = 364

2. Obliczy¢ nowg warto$¢ dla parametru "Opdznienie przy wytgczaniu”.
Poniewaz opryskiwacz wytaczat sie zbyt wczesnie, nalezy zmniejszy¢ parametr "Opdznienie
przy wytaczaniu".:
450 (aktualna warto$¢ ,Opdznienie przy wytaczaniu") - 364 (wspotczynnik korygujacy) = 86
(nowa warto$¢ "Opoznienie przy wytaczaniu")

3. Wprowadzi¢ warto$¢ 86 jako nowa warto$¢ parametru "Opd6znienie przy wytaczaniu".

11.4 Konfiguracja TRACK-Leader TOP

Aby skonfigurowa¢ TRACK-Leader TOP, musisz ustawi¢ ponizsze parametry:

Wysokos$¢ odbiornika GPS
Odlegto$¢ od odbiornika GPS do ziemi.
Potrzebny dla: TRACK-Leader TOP
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Szybkosé reakc;ji

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

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

)

Przyktady roznych szybkosci reakcji
@ System reaguje za wolno @ System reaguje za szybko

Mozesz dopasowaé tg warto$¢ do warunkéw na polu przed praca;
= Jezeli ziemia jest mokra i utrudnia kierowanie, zwigksz wartos¢.
= Jezeli ziemia jest sucha, a kierowanie fatwe, zmniejsz wartos¢.

Ustawiona warto$¢ wy$wietlana jest tez na ekranie startowym aplikacji PSR (komputera kierowania):

Bl | so

Profile maszyn

Kazde urzadzenie rolnicze lub maszyna, ktdrg sterujesz oprogramowaniem ma inne parametry
techniczne. Aby$ nie musiat wprowadza¢ ich za kazdym razem kiedy zmieniasz maszyne, mozesz
zatozy¢ na terminalu kilka profili maszyn.

W sekcji oprogramowania "Profile maszyn" mozesz wprowadzi¢ parametry techniczne urzadzen
rolniczych i zapisac je jako profile.

Potrzebujesz danych maszyny w nastepujacych przypadkach:
= Kiedy SECTION-Control jest wytaczone
= Kiedy terminal nie jest podtgczony do komputera roboczego zgodnego z ISOBUS.

Tworzenie nowego profilu maszyny
Maszyna jest tu rozumiana jako kombinacja traktora i urzadzenia rolniczego.

Jezeli masz we flocie dwa traktory i dwa urzadzenia rolnicze, musisz ewentualnie zatozy¢ cztery
profile:

= Traktor A i opryskiwacz

= Traktor B i opryskiwacz

= Traktor A i rozsiewacz

= Traktor B i rozsiewacz

Zatoz profile dla wszystkich kombinaciji z ktérych korzystasz. Mozesz zapisa¢ do 20 profili.
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M Parametr "SECTION-Control" w grupie "Ogdlne" jest dezaktywowany.

1. Przejdz do ekranu "Profile maszyn":

. @)¢ Ustawienia
Ead | Profile maszyn

[
2, - kliknij na "Utworz nowy profil".

= Otwiera sie ekran wprowadzania danych.

3. Wprowadzi¢ nazwe profilu.

4, . -Potwierdzi¢ i zapisa¢ wprowadzane dane.
= Pojawia sie ekran "Profile maszyn".

5. Ustawi¢ parametry maszyny.

Wybieranie istniejacego profilu maszyny
Przed rozpoczeciem pracy musisz zdefiniowaé, ktdra maszyng wykorzystasz podczas pracy. W tym
celu mozesz wybrac utworzony wczeéniej profil maszyny.

1. Przejdz do ekranu "Dostepne profile maszyn":

.0 Ustawienia

i | Profile maszyn | Dostepne profile maszyn
= Pojawia si¢ ekran "Dostepne profile maszyn". Zawiera on liste wszystkich dostepnych profili.
= Aktywowany profil jest zaznaczony zielonym punktem.

[
2, - klikng¢ na wybrany profil.

= Pojawia si¢ ekran "Profile maszyn".

3. Sprawdzi€ czy parametry maszyny sg aktualne.

- Opusci¢ ekran, jesli parametry sg aktualne.
= Wybrany profil jest aktywowany.

= Nazwa profilu pojawia sie na ekranie startowym, w punkcie: "Maszyna".

Parametry maszyn

Potrzebujesz danych maszyny w nastepujacych przypadkach:
= Jesli chcesz utworzy¢ nowy profil maszyny
= Jesli chcesz zmieni€ profil maszyny

Na nastepnych stronach znajdziesz opis wszystkich parametrow.

Szeroko$¢ robocza

Parametr ten pokazuje ustawiong szeroko$¢ roboczg urzadzenia.
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Liczba sekcji

W tym miejscu wprowadz liczbe sekcji maszyny. W opryskiwaczu moze to by¢ liczba zaworow
sekcyjnych, w rozsiewaczu lub w siewniku mogg to by¢ potowy szerokosci roboczej.

Parametr ten stuzy do wysSwietlania poprawne;j ilosci sekcji w ekranie SECTION-View [= 41], aby
utatwi¢ operatorowi ich reczng obstuge.

Kazda sekcja wyswietlana jest jako cze$¢ belki na ekranie roboczym.

Sekcje

Otwiera ekran, w ktérym mozesz wprowadziC szeroko$¢ kazdej sekcji.

Stopien naktadania
Stopien naktadania przy obrébce powierzchni o ksztatcie klina.

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

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

Mozliwe wartosci:

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

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

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

Tolerancja naktadania

Patrz: tu [= 74]

Tol. naktadania przy granicy (Tolerancja naktadania przy granicy)

Patrz: tu [= 75]
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Odbiornik GPS lewo/prawo

Wprowadz w tym miejscu o ile centymetréw z lewej/prawej strony od $rodka ciggnika/pojazdu
zamontowany jest odbiornik GPS.

Yo

Pozycja odbiornika GPS

@ Srodek osi przédityt pojazdu @ Odbiornik GPS
Znajduje sie z prawej strony osi pojazdu.

Pozycja odbiornika GPS, ktorg wprowadzite$ w aplikacji Tractor-ECU jest ignorowana przez aplikacje
TRACK-Leader, jezeli pracujesz z "Profilami maszyn".

Mozliwe wartoSci:
= Wprowadzi¢ warto$¢ ujemna, n.p.: - 0.20m
Jesli odbiornik znajduje sie po lewej stronie osi.
= Wprowadzi¢ warto$¢ dodatnia. n.p.: 0.20m
Jesli odbiornik znajduje sie po prawej stronie osi.

Antena GPS przed/za

Odlegto$¢ odbiornika GPS od punktu pracy. Punkt pracy to ta cze$¢ maszyny, ktéra wykonuje prace
n.p. belka w opryskiwaczu. W przypadku rozsiewacza sq to talerze rozrzucajace nawoz.

Pozycja odbiornika GPS, ktorg wprowadzite$ w aplikacji Tractor-ECU jest ignorowana przez aplikacje
TRACK-Leader, jezeli pracujesz z "Profilami maszyn".
Mozliwe wartosci:
= Wprowadzi¢ warto$¢ ujemna, n.p.: - 4.00m
Jesli odbiornik znajduje sie za punktem pracy.
= Wprowadzi¢ wartos¢ dodatnia. n.p.: 4.00m
Jesli odbiornik znajduije sie przed punktem pracy.

Czujnik pozycji roboczej
Czy na urzadzeniu rolniczym zamontowany jest Czujnik pozycji roboczej?

Czujnik pozycji roboczej rozpoznaje, ze urzadzenie rolnicze jest uruchomione i przekazuje informacje
do terminalu. W wielu traktorach czujnik ten jest zainstalowany seryjnie i dostepny przez podigczenie
terminalu do gniazda sygnatowego.

Mozliwe wartosci:
- llTakll
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. llNiell

Odwrdcona logika czujnika

Czy logika czujnika jest odwrdcona?
= "Tak" - Zapis obrobki pola zaczyna sie wtedy, kiedy czujnik nie wysyta sygnatu. Koficzy sie,
kiedy czujnik zacznie wysyta¢ sygnat.
= "Nie" - Zapis obrobki pola zaczyna sie wtedy, kiedy czujnik wysyta sygnat. KoAczy sie, kiedy
czujnik przestanie wysyta¢ sygnat.

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

Mozliwe wartoSci:
= "samojezdna"
Ustawienie dla samojezdnych opryskiwaczy i maszyn.
= "przyczepiana"
Ustawienie dla maszyn rolniczych, ciggnietych przez traktor.
= "dezaktywowany"
Ustawienie dla urzadzen zaczepianych na ciggniku.

Wskaznik kierunku - ekran
Rodzaj ekranowego wskaznika kierunku.

Mozliwe wartosci:
= "dezaktywowany"
Whytacza ekranowy wskaznik kierunku.
= "graficzny"
Wiacza ekranowy wskaznik kierunku w trybie graficznym.
= "tekstowy"
Wiacza ekranowy wskaznik kierunku w trybie tekstowym.
= "SECTION-View"
Aktywuje SECTION-View

Rodzaj urzadzenia
Wybierz rodzaj urzadzenia dla ktérego utworzytes$ ten profil.
Masz do wyboru:

= Opryskiwacz

= Rozsiewacz

= Siewnik

= Kombajn

= Niesprecyzowany system

Obraz wysiewu

Aby uczyni¢ wysiew w poprzeczniaku dokfadniejszym, mozesz sprecyzowac obraz wysiewu
rozsiewacza.

Aby to zrobi¢ potrzebujesz ponizszych parametréw:
= "Odlegto$¢ wysiewu"
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Odstep miedzy talerzami a $rodkiem miejsca w ktérym nawéz upada na ziemie.

Odlegto$¢ wysiewu = (Dtugo$¢ robocza/2) + (odstep miedzy linig wylaczajacq a talerzami)
= "Diugosé robocza"

Odlegto$¢ miedzy liniami wtaczajacy i wytaczajaca na obrazie wysiewu.

A 2

»
@

—®

Y

®

Parametry "Odlegto$¢ wysiewu" i "Diugoscé robocza".

@ Talerze rozsiewajace @ Linia wiaczajaca
Jezeli ta linia opusci uwrocie, rozsiewacz
zacznie prace.

@ Linia wytaczajaca @ Odlegtos¢ wysiewu
Jezeli ta linia wjedzie w uwrocie, rozsiewacz
przerwie prace.

@ Diugos$¢ robocza
Obszar migdzy linig wiaczajaca i wytaczajaca.

Aby parametry te pojawity sie na ekranie:

1. W parametrze "Rodzaj urzadzenia" wybierz "Rozsiewacz".
= Parametry "Odlegto$¢ wysiewu" i "Dtugos¢ robocza" pojawiajg sie w menu.

Przesuniecie od osi ciagnika

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

o 0 9

Po lewej: Ciagnik z jednym urzadzeniem; po prawej: ciggnik z dwoma urzgdzeniami rolniczymi

@ Przesuniecie od osi ciggnika - Odlegto$¢ @ Catkowita szeroko$¢ robocza
miedzy $rodkiem osi traktora, a Srodkiem
szerokosci roboczej.

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

Sposoéb dziatania Jezeli wprowadzisz w tym miejscu wartos¢ wieksza niz 0, wtedy:
= W ekranie roboczym wy$wietlona zostanie czerwona linia prowadzaca, znajdujaca tuz obok
niebieskiej linii prowadzace;.
= Belka robocza zostanie przesunigta w bok. Niebieska linia przebiega doktadnie przez Srodek
belki roboczej.

Po skonfigurowaniu przesunigcia urzadzenia od osi, nalezy obstugiwa¢ TRACK-Leader w troche inny
sposodb.

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

O——

Linie prowadzgce przy pracy z asymetrycznymi urzgdzeniami

@ Czerwona linia - znaczy $rodek ciggnika @ Niebieska linia - znaczy $rodek szeroko$ci
roboczej
@ Strzatka - zaznacza pozycje odbiornika GPS. @ Belka robocza
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Tekst alarmu

Mozliwa przyczyna

Tak rozwiazesz problem

Uwaga! Inicjalizacja pamieci nie powiodta
sie. Jezeli po ponownym uruchomieniu
problem bedzie nadal wystepowat,
skontaktuj sie z serwisem.

Nie udato si¢ utworzy¢ bazy danych na
nosniku danych.

Zrestartowac terminal.

Aktywny profil - nie kasowac!

Probowate$ usuna¢ aktywny profil
maszyny.

Aktywuj inny profil maszyny zanim
usuniesz ten.

Podczas reorganizacji pamieci wystapit
btad!

No$nik danych zostat wyciggniety z
terminalu podczas reorganizacji danych.

Whozy¢ no$nik danych z powrotem i
powtdrzy¢ reorganizacje.

Nos$nik danych jest petny.

Usuna¢ niepotrzebne dane z nosnika
danych i sprébowaé ponownie.

Noénik danych jest uszkodzony.

Potrzebujesz nowego nosnika.

Nie znaleziono pliku z konfiguracjq DGPS.

Nie znaleziono wewnetrznego pliku z
ustawieniami DGPS.

Skontaktuj sie z obstuga klienta, aby
ponownie zainstalowa¢ oprogramowanie.

Okres prébny zakonczony. Skontaktuj sie
ze sprzedawca.

Okres prébny zakonczony.

Zamowic licencje.

Zarejestrowa¢ oprogramowanie.

Nie podigczono pamieci USB!

Podtaczy¢ pamie¢ USB do terminalu.

Eksport nieudany! Nosnik danych zostat wyciggniety przed | Whozy¢ no$nik danych z powrotem i

lub podczas eksportu danych. powtdrzy¢ eksport.

Nie mozna zapisywaé¢ danych na no$niku. | Usungg¢ blokade zapisu.

Nosnik danych jest petny lub uszkodzony. |Usungg¢ niepotrzebne dane z no$nika
danych i sprébowaé ponownie.

Btad! Skontaktowac sie z dziatem obstugi

klienta.

Awaria GPS! Przerwano potgczenie z odbiornikiem Sprawdzi¢ czy kable pomiedzy
GPS. terminalem, a odbiornikiem GPS sg
Nie mozna ustali¢ pozycii. dobrze podiaczone.

Zbyt staby sygnat GPS! Jakos¢ sygnatu GPS jest zta. Sprawdz czy odbiornik jest zamontowany
Prawdopodobnie odbiornik GPS jest w odstonietym miejscu. Odbiornik musi
zastoniety. mieC dobry dostep do nieba.

Brak DGPS! Brak sygnatu DGPS z powodu ocienienia | Sprawdz czy odbiornik jest zamontowany
odbiornika. w odstonietym miejscu. Odbiornik musi

mie¢ dobry dostep do nieba.
Brak sygnatu DGPS z powodu awarii Sprawdzi¢ czy satelity i ustuga DGPS jest
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Mozliwe biedy

Tekst alarmu

Mozliwa przyczyna

Tak rozwiazesz problem

satelity np. EGNOS.

dostepna. Przy EGNOS / WAAS
sprawdzi¢ poprawng satelite korekcyjng i
ustawic.

Nie znaleziono formatu pasujgcego do
mapy aplikacyjnej. Utworz nowy format.

Nie znaleziono formatu pasujgcego do
mapy pola. Nie ma takiego formatu.

Najwazniejsze formaty znajdujg sie w
pakiecie. Inne formaty musisz zdefiniowaé
sam.

Brak profilu!

Brak profilu maszyny.

Utworz nowy profil maszyny.

Nie udato sie odczytaé konfiguracii
odbiornika GPS

Przerwano potaczenie z odbiornikiem
GPS.

Sprawdzi¢ czy kable pomiedzy
terminalem, a odbiornikiem GPS sg
dobrze podtaczone.

Nie udato si¢ odczytaé konfiguracji e-Dif
odbiornika GPS

Przerwano potgczenie z odbiornikiem
GPS.

Sprawdzi¢ czy kable pomigdzy
terminalem, a odbiornikiem GPS sg
dobrze podtaczone.

Nie udato sie odczyta¢ informacji z modutu
przechylen!

Potaczenie szeregowe z modutem
przechylen zostato przerwane.

Sprawdzi¢ czy kable pomigdzy
terminalem, a modutem sg dobrze
podtaczone.

Zapis nieudany!

Noénik danych zostat wyciggniety przed
lub podczas zapisu danych.

Whozy¢ no$nik danych z powrotem i
powtorzy¢ zapis.

Nie mozna zapisywa¢ danych na no$niku.

Usuna¢ blokade zapisu.

Nosnik danych jest petny lub uszkodzony.

Usungg niepotrzebne dane z no$nika
danych i sprébowac ponownie.

Niewazny status! Skontaktowac sie z dziatem obstugi
klienta.
Nieznany btad! Chcesz korzysta¢ z SECTION-Control, ale | Podtgcz komputer wspdtpracujacy z
nie podtaczyte$ komputera roboczego SECTION-Control lub wytacz SECTION-
ISOBUS zdolnego do pracy z tg aplikacjg. | Control.
Nie wykryto sekj! W podtaczonym komputerze nie zostaty | Jezeli jest to moZliwe, skonfiguruj sekcje w

skonfigurowane zadne sekcje. Lub
podtaczony komputer roboczy ISOBUS
nie wspotpracuje z SECTION-Control.

komputerze roboczym. Jezeli komputer
roboczy nie wspotpracuje z SECTION-
Control, nie mozesz z niego korzystac.

Urzadzenie nie posiada szerokosci
roboczej!

W komputerze roboczym nie
skonfigurowano szerokoSci roboczej ani
geometrii maszyny.

Skonfiguruj komputer.

Skonfiguruj komputer roboczy poprawnie
lub skontaktuj sie z jego producentem.

Brak rozpoczetego zlecenial

Skonfigurowate$ aplikacje ISOBUS-TC
tak, zeby pracowata ze zleceniami ISO-
XML. Dlatego TRACK-Leader oczekuje
wiaczonego zlecenia.

Wiacz zlecenie w ISOBUS-TC lub
dezaktywuj korzystanie ze zlecen w
ISOBUS-TC.
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Tekst alarmu

Mozliwa przyczyna

Tak rozwiazesz problem

W ISOBUS-TC nie wigczyte$ zlecenia.

Nie wykryto zadnych aktualnych danych
urzadzenia!

W komputerze roboczym nie
skonfigurowano szerokoSci roboczej ani
geometrii maszyny.

Skonfiguruj komputer.

Brak sygnatu RTK

Brak sygnatu RTK z powodu ocienienia
odbiornika.

Odbiornik GPS i stacja bazowa RTK
muszg mie¢ dobry dostep do nieba.

Znajdujesz sie poza zasiegiem sieci
komérkowej.

Znajdujesz sie za daleko od stacji bazowej
RTK (lub innego zrddta sygnatu).

Dane urzadzen sq jeszcze tadowane.

Jezeli informacja ta nie znika przez
diuzszy czas, oznacza to, ze podtaczony
komputer roboczy nie odpowiada.

Podtacz inny komputer roboczy. Mozliwe,
Ze za pomocq tego komputera roboczego
nie bedziesz magt korzysta¢ z SECTION-
Control, gdyz nie wspétpracuje on z
SECTION-Control.

Kolejnos¢ urzadzen w aplikacji ISOBUS-
TC nie zostata skonfigurowana. Przeczytaj
instrukcje obstugi terminalu.

Skonfiguruj kolejnos¢ urzadzen w aplikacji
ISOBUS-TC.

Nie wykryto Zadnego urzadzenia!

Albo nie podtgczono komputera albo
komputer nie odpowiada.

Podtacz komputer wspétpracujacy z
SECTION-Control.
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