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Dla twojego bezpieczeristwa

MULLER

ELEKTRONIK Podstawowe wskazéwki bezpieczefistwa
1 Dla twojego bezpieczenstwa
1.1 Podstawowe wskazowki bezpieczenstwa
Przeczytaj uwaznie ponizsze wskazdwki bezpieczenstwa, zanim uruchomisz produkt po raz
pierwszy.
= System TRAIL-Control mozna stosowaé tylko podczas prac polowych. Na ulicach i drogach

publicznych system nalezy dezaktywowac lub wytaczyc.

= Zanim opuscisz kabing pojazdu, upewnij si¢, ze wytgczyte$ wszystkie automatyczne funkcje lub
wiaczytes tryby pracy recznej.

= Podczas pracy nikomu nie wolno przebywa¢ w poblizu ciggnika lub urzadzenia roboczego.

= Nie usuwaj zadnych mechanizméw zabezpieczajacych ani oznaczen z produktu.

= Przeczytaj instrukcje obstugi urzadzenia rolniczego, ktére bedziesz obstugiwat opisanym w
instrukciji produktem.

= Przed tadowaniem akumulatora, odtacz go od terminalu.

= Zanim zaczniesz spawaé przy ciggniku lub urzadzeniu rolniczym, odtacz zawsze komputer
roboczy od zasilania.

= Zanim zaczniesz serwisowac lub naprawiaé ciggnik, odtacz go od komputera roboczego.

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

= Trzymaj dzieci z dala od komputera i od urzadzenia rolniczego.

1.2 Obszar zagrozenia

Obszar zagrozenia wynosi kilka metroéw od ciagnika i urzadzenia rolniczego, we wszystkich
kierunkach. Im wieksze jest urzadzenie rolnicze, tym wigkszy jest obszar zagrozenia. Na przyktad: Im
szersza jest belka opryskiwacza, tym bardziej mozna jg wychyli¢, a tym samym wigkszy jest obszar
zagrozenia.

/\ OSTRZEZENIE

Niebezpieczenstwo obrazen wskutek niekontrolowanych ruchéw maszyny

o Zwrdé uwage, aby nikt nie wszedt na obszar zagrozenia.

o Jezeli osoby wejdg na obszar zagrozenia, wytacz natychmiast system.

Podczas montowania lub wigczania systemu w obszarze zagrozenia nie moze przebywa¢ zadna
osoba.

Jezeli TRAIL-Control jest wtaczony, istnieje ryzyko, ze wahania ci$nienia w uktadzie hydraulicznym
doprowadza do niekontrolowanych ruchéw dyszla lub zwrotnicy osi.

Wahania ci$nienia moga przyktadowo nastapi¢ w ponizszych przypadkach:
= JeZeli uktad hydrauliczny jest wadliwy.
= Jezeli uktad hydrauliczny jest stosowany do innych celéw niz kontrolowanie kierowania dyszlem
lub zwrotnicg osi.

Na obszar zagrozenia mozna wejs¢ tylko w razie spetienia nastepujacych warunkéw:
= System jest wytaczony.

30322332-02-PL V1.20150204 5




Dla twojego bezpieczenstwa
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Wymagania dotyczace uzytkownikéw

Wszystkie prace konserwacyjne, konfiguracyjne i kontrolne w obszarze zagrozenia sq
przeprowadzane przy wytaczonym systemie.

1.3 Wymagania dotyczace uzytkownikow
= Naucz sie korzysta¢ z produktu w sposob zgodny z instrukcjq obstugi. Nikt nie moze z niego
korzysta¢, dopoki nie przeczyta niniejszej instrukcji obstugi.
= Przeczytaj i stosuj sie do wszystkich wskazéwek bezpieczenistwa w tej instrukcji i w instrukcjach
podtaczonych maszyn.
= Jezeli co$ w instrukcji jest niezrozumiate, skontaktuj sie ze sprzedawca lub z producentem. Dziat
obstugi klienta firmy Miller-Elektronik chetnie Ci pomoze.

1.4 Konstrukcja i znaczenie wskazéwek bezpieczenstwa

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

/N OSTRZEZENIE

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

/\ OSTROZNIE

To stowo oznacza zagrozenia, ktére moga doprowadzi¢ do lekkich lub srednich obrazen ciata jesli
ich nie unikniesz.

To stowo oznacza zagrozenia, ktdre moga doprowadzi¢ do strat materialnych jesli ich nie unikniesz.

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

Wskazowki bezpieczenstwa znajdujg 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 V1.20150204 30322332-02-PL



O tej instrukcji obstugi
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2 O tej instrukcji obstugi

2.1 llustracje w niniejszej instrukcji

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

To jakie informacje wy$wietlone sa na ekranie, zalezy od wielu czynnikdw:
= rodzaju urzadzenia,
= konfiguracji urzadzenia,
= stanu czujnikow i urzadzen wykonawczych.

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

Wszystkie ilustracje w niniejszej instrukcji zostaty wykonane na terminalu COMFORT firmy Miller-
Elektronik. Na innych terminalach ISOBUS przyporzadkowanie symboli funkcji moze wyglada¢
inaczej, gdyz kazdy terminal ISOBUS samodzielnie decyduje o ich przyporzadkowaniu.

Niektore symbole wygladajg roznie, w zalezno$ci od tego, czy urzadzenie rolnicze posiada
kierowanie dyszlem lub zwrotnicg osi. Jednak obydwa symbole majq te sama funkcje.

W instrukcji uzywamy symboli, na ktorych znajduje sie dyszel. Dla kazdego z tych symboli istniejg
odpowiednie symbole, na ktérych zamieszczona jest 0$ z kotami. Przeglad mozna znalez¢ w tabeli:
Wyglad ekranu na ekranie roboczym [—> 11]

2.2 Wskazania kierunkow w instrukc;ji

Wszystkie wskazania kierunkdw umieszczone w niniejszej instrukcji, takie jak "w lewo", "w prawo",
"do przodu", "do tytu", odnoszg sie do kierunku jazdy pojazdu.

2.3 Konstrukcja odnosnikow
Jezeli w instrukciji znajdujg sie odno$niki, wygladajg zawsze nastepujaco:
Przyktad odno$nika: [ 7]

Odno$niki rozpoznasz po nawiasach kwadratowych i po strzaice. Liczba za strzatkg wskazuje, na
ktorej stronie rozpoczyna si¢ rozdziat w ktérym mozesz czyta¢ dale;.

2.4 Konstrukcja opiséw czynnosci
Opisy czynno$ci ttumacza krok po kroku jak wykona¢ poszczegdine zadania przy uzyciu produktu.

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

Symbol Znaczenie
1. Czynnosci, ktdre musisz wykona¢ po sobie.
2.
= Efekt czynnosci.
To stanie sie, jezeli wykonasz opisang czynnos¢.

30322332-02-PL V1.20150204 7
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Symbol

Znaczenie

=

Wynik dziatania

To stanie sie, jezeli wykonasz wszystkie opisane
CZynnosci.

Wymagania

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

V1.20150204
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Opis produktu
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ELEKTRONIK Funkcje systemu ISOBUS-TRAIL-Control

3 Opis produktu

3.1 Funkcje systemu ISOBUS-TRAIL-Control

Funkcje System ISOBUS-TRAIL-Control stuzy do kierowania urzadzeniem rolniczym podczas prac polowych.
System ten wspomaga kierowce w nastepujacy sposob:
= Utrzymuje urzadzenie rolnicze na trasie ciggnika.
= Podczas prac na zboczu kieruje urzadzenie rolnicze do géry, aby nie zjechato ono z trasy
ciggnika.

Warianty System moze sterowa¢ dwoma rodzajami systemdw kierowania:
= Kierowanie dyszlem — przy tych systemach dyszel jest kierowany na lewo lub prawo, aby
wptyna¢ na kierunek urzadzenia rolniczego.
= Kierowanie zwrotnicg osi — przy tych systemach o$ kierowana urzadzenia rolniczego jest
kierowana na lewo lub prawo, aby wptyna¢ na kierunek urzadzenia rolniczego.

Wymagania Aby korzysta¢ z systemu TRAIL-Control, muszg zosta¢ spetnione ponizsze wymagania:

= Minimalna predko$¢ = 3 km/h. Przy predkosciach nizszych system nie dziata.

= (Standardowa) maksymalna predko$¢ = 15 km/h. Jezeli poruszasz si¢ z predko$cig powyzej 15
km/h, funkcja TRAIL-Control zostanie automatycznie wytaczona.
Uwaga: Producent maszyny moze przed dostawg opryskiwacza zwigkszy¢ lub zmniejszy¢
maksymalng predkos¢, aby dopasowacé jg do wasciwosci opryskiwacza i jego zgodnego z
przeznaczeniem uzywania.

= Producent maszyny moze dopasowa¢ maksymalng predko$¢ do urzadzenia rolniczego i jg
zwigkszyé.

= Minimalny przeptyw oleju uktadu hydraulicznego ciggnika = 25 I/min. Przy wigkszych
opryskiwaczach minimalny przeptyw oleju moze by¢ wyzszy.

30322332-02-PL V1.20150204 9
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Przeglad systemu

Przyktad systemu z kierowaniem dyszlem

@
®

®

©® Q@ ©

® ®

Gtéwne okablowanie

Czujnik potozenia drabiny*

Czujnik potozenia drabiny ma na celu rozpoznanie, czy drabina przy urzadzeniu rolniczym zostata
rozsunieta. W takim przypadku TRAIL-Control jest blokowany i nie moze zosta¢ aktywowany.
Zawor proporcjonalny

Czujnik katowy

Ustala kat sitownika hydraulicznego przy dyszlu lub przy zwrotnicy osi.

Przy systemach z kierowaniem zwrotnica osi czujnik ten jest montowany przy zwrotnicy osi.

Czujnik blokady dyszla

Czujnik rozpoznaje, czy dyszel jest zablokowany bolcem.

Zyroskop z dwoma uchwytami

Ustala zmiany kierunku jazdy ciagnika.

Kabel ISOBUS z wtykiem

Kabel komputera roboczego ISOBUS do gniazda kabinowego ISOBUS w ciggniku.

Komputer roboczy ISOBUS

Sterownik odpowiedzialny za prace systemu.

Czujnik pozyciji roztozona belka™

Czujnik rozpoznaje, czy belka jest roztozona i gotowa do pracy na polu. Tylko wtedy mozna uzywac
systemu TRAIL-Control. Przy zlozonej belce system jest zablokowany.

Czujnik przechylen opryskiwacza

Czujnik, ktdry ustala przechylenie urzadzenia rolniczego, aby umozliwi¢ dziatanie funkcji kontrowanie
kierownicy na zboczu.

Czujnik kotowy™

Stuzy do ustalania predko$ci pojazdu.

* — opcjonalne czujniki. Ze wzgledu na to, Ze liczba wej$¢ czujnikdw jest ograniczona, nie wszystkie
opcjonalne czujniki moga by¢ zamontowane i uzywane w maszynie.

Wyglad ekranu na ekranie roboczym

Jako ekran roboczy okresla sie ekran, ktdry powinien sie pojawic¢ po aktywacji systemu.

V1.20150204 30322332-02-PL
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Opis produktu

Wyglad ekranu na ekranie roboczym

Na ekranie mozna:
= zobaczy¢ stan systemu,
= obstugiwa¢ system za pomocg symboli funkgji.

@ . Bknsh 8. 0Bkmh

QROO O

A

Ekran roboczy przy zatrzymanej maszynie. Po lewej: system z kierowaniem dyszlem; Po prawej: system z
kierowaniem zwrotnicq 0si

@ Aktualna predko$¢ @ Symbol: tryb reczny jest aktywny
@ Animacja skretu @ Skala skretu
@ Symbol: ,Kontrowanie kierownicy na zboczu” @ Symbol: belka jest w pozycji transportowe;.

jest aktywne Tryb automatyczny jest niemozliwy.

257 X \es jﬁ%

®—

— i N
Ekran roboczy podczas kierowania w trybie automatycznym: ciggnik porusza sie w prawo, urzgdzenie rolnicze
jest kierowane w lewo.

Za pomocg pozycji przedstawionego dyszla / przedstawionej zwrotnicy osi zobaczysz, czy urzadzenie
rolnicze jest wychylone.
@ Strzatka wskazuje kierunek, w ktorym nastepuje wychylenie urzadzenia rolniczego.

@ Wychylenie jest pokazywane takze na skali.

Obok ekranu roboczego znajdujg sie symbole funkcji stuzace do obstugi systemu.

Symbol funkcji Symbol funkcji Znaczenie
kierowanie dyszlem | kierowanie
zwrotnica osi

ﬂﬂﬂ ﬂﬂﬂ Aktywuje i dezaktywuje system.

- "

OFF OFF
{n_n? [ﬂn? Aktywuje i dezaktywuje tryb automatyczny.
AUTD AUTO

Kieruje urzadzenie na lewo.
-+ o+

V1.20150204 1"
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Symbol funkcji

kierowanie dyszlem | kierowanie

Symbol funkcji Znaczenie

zwrotnica osi

Kieruje urzadzenie na prawo.

Aktywuje funkcje kontrowania kierownicy na zboczu.

~
_’ﬁ‘_ Centruje urzadzenie.

Wywotuje ekran z ustawieniami.

Mozliwe symbole

Symbol

Znaczenie

Funkcja ,Kontrowanie kierownicy na zboczu” jest aktywna.

Wskazuje kierunek, w ktérym nastepuje wychylenie urzadzenia rolniczego.

(5|13

Tryb reczny jest aktywny

+
oy

Belka jest ztozona do jazdy w ruchu drogowym. Tryb automatyczny jest
niemozliwy.

Aktywna blokada: blokada dyszla lub czujnika drabiny. System TRAIL-Control jest
zablokowany. Zawér hydrauliczny nie jest sterowany.

Rozpoznanie sygnatu jazdy wstecz.

i E

Jezeli system TANK-Control jest podtaczony do systemu TRAIL-Control, na
ekranie roboczym pojawia si¢ aktualna ilo$¢ cieczy.

Tabliczka znamionowa

Mozliwe skroty na tabliczce znamionowej

Skrot

Znaczenie

K.-Nr.:

Numer klienta

V1.20150204 30322332-02-PL
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Opis produktu
Tabliczka znamionowa
Skrot Znaczenie
Jezeli produkt zostat wyprodukowany dla producenta maszyn
rolniczych, numer ten oznacza jego numer artykutu.
HW: Wersja hardware
ME-NR: Numer artykutu Miiller-Elektronik
DC: Napiecie robocze
Produkt moze by¢ podtaczany tylko do napie¢ w podanym w tym
miejscu przedziale.
SW: Wersja oprogramowania (wersja software)
SN: Numer serii

V1.20150204
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Montaz i instalacja un
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Montaz Zyroskopu ELEKTRONIK
4 Montaz i instalacja
4.1 Montaz zyroskopu
Zyroskop to czujnik, ktory ustala predko$¢ katowa podczas zmiany kierunku jazdy ciagnika.
Aby korzysta¢ z zyroskopu nalezy:
= Zamontowa¢ uchwyt na ciggniku
411 Montaz uchwytu na zyroskop
Uchwyt Zyroskop w uchwycie
Montowanie uchwytu przy ciagniku
Uchwyt przy ciggniku jest uzywany do mocowania zyroskopu na ciggniku na czas pracy na polu.
Instrukcja 1. Okresli¢ pozycje montazowa uchwytu przy ciggniku.

Uchwyt zamontowaé pionowo i stabilnie z tytu ciggnika.
Zwrdci¢ uwage, aby kabel taczacy zyroskopu nie byt za bardzo naprezony podczas jego
mocowania w uchwycie.

2. OSTROZNIE! Przed wierceniem otworu upewni¢ si¢, ze podczas borowania nie zostanie
uszkodzony zaden przewdd.

3. WywierciC otwory dla $rub.

4. Przykreci¢ uchwyt za pomoca $rub.
Uchwyt musi byé mocno przykrecony $rubami, tak aby nie chwiat sie podczas jazdy.

14 V1.20150204 30322332-02-PL
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ELEKTRONIK Montaz zyroskopu

4.1.2 Korzystanie z zyroskopu

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

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

30322332-02-PL V1.20150204 15



Obstugiwanie systemu

Wigczanie i wytaczanie TRAIL-Control

5 Obstugiwanie systemu
5.1 Wiaczanie i wytaczanie TRAIL-Control
A /\ OSTRZEZENIE
\ Ruchome maszyny
Przed wigczeniem systemu upewnij sig, ze w poblizu nie znajdujg sie zadne osoby ani przedmioty.
Instrukcja Wigczanie systemu:

16

M Pojazd znajduije sie na polu.
M W poblizu pojazdu nie znajduja sie zadne osoby.

M Belka opryskiwacza jest roztozona. Czujnik ,Rozlozona belka opryskiwacza” (o ile czujnik jest
zamontowany) wysyfa sygnat.

M Dyszel nie jest zablokowany mechanicznie.

M Drabina nie jest wysunieta lub roztozona. (O ile czujnik drabiny jest zamontowany).

1. Zamocuj zyroskop na ciggniku.

2. Kabel ISOBUS komputera roboczego podiacz do gniazda kabinowego ISOBUS ciggnika.
3. Zrestartuj terminal.

4. W menu wyboru terminalu wybierz aplikacje:

oy,

= Pojawia si¢ ekran roboczy.
= Przy systemach z kierowaniem dyszlem:

‘&EE- @ . Bunmsh
OFF

A+ »%

= Przy systemach z kierowaniem zwrotnicg osi:

ﬂﬁ'!.- @ . 0kmsh
OFF

WA~ 4

= Na ekranie pojawia sie aktualna predko$¢. System nie jest jeszcze aktywny.
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— "
5 OFF lub 0FF

wylgczenie systemu.
= System jest wigczony, pracuje jednak tylko w trybie recznym. Oznacza to, ze musisz
uruchomi¢ symbol funkcii, aby kierowaé urzadzeniem rolniczym. [ 17]
=> Na ekranie roboczym [-> 10] pojawiajg sie nowe symbole.
=> Przy systemach z kierowaniem dyszlem:

‘&EE- 8. 0Bknrh 47
OFfF AUTO

— wigczanie TRAIL-Control. Ponowne naciéniecie powoduje

A+
[ut

= Przy systemach z kierowaniem zwrotnicg osi:

ﬂﬂ'!.- @ . Bkmeh My

0FF BUTD

[ E—

e 5
[= © iy2

Mozesz przeczytaC nastepujace rozdziaty:
= Wiecej informacji na temat symboli na ekranie: Wyglad ekranu na ekranie roboczym [-> 10]
= Informacje na temat konfiguracji systemu: Konfiguracja systemu TRAIL-Control [-> 22]
= Po skonfigurowaniu systemu:

- Kierowanie w trybie automatycznym [-> 17]

- Kierowanie w trybie recznym [ 17]

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

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

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

5.3 Kierowanie w trybie recznym

W trybie recznym musisz kierowa¢ urzadzeniem rolniczym recznie.
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Jazda wstecz

Instrukcja W ten sposdb prawidtowo skrecisz w prawo:

1. Skieruj ciagnik w prawo

W L+
2. / — skieruj urzadzenie rolnicze do jazdy w prawo.

= Przy kierowaniu dyszlem: Dyszel jest kierowany w lewo.
= Przy kierowaniu zwrotnica osi: Kota sg kierowane w lewo.

=> Na ekranie roboczym widnieje strzatka w lewo:
Instrukcja W ten sposdb poruszasz si¢ prosto:

1. Prowadz ciggnik prosto.

o, A
2. / — ustaw urzadzenie rolnicze w pozycji $rodkowe;.

= Urzadzenie rolnicze porusza sie powoli w pozycje srodkowa.
= Na ekranie roboczym widnieje strzatka. Wskazuje ona, w jakim kierunku dyszel lub
zwrotnica osi sg kierowane.

Instrukcja W ten sposdb prawidiowo skrecisz w lewo:

1. Skieruj ciggnik w lewo

4 |,
2. / — skieruj urzadzenie rolnicze do jazdy w lewo

= Przy kierowaniu dyszlem: Dyszel jest kierowany w prawo.
= Przy kierowaniu zwrotnica osi: Kota sg kierowane w ?rawo.

=> Na ekranie roboczym widnieje strzatka w prawo:

54 Jazda wstecz

Sposdb obstugi urzadzenia rolniczego podczas jazdy wstecz zalezy od wielu czynnikdw:

= Jezeli brak jest sygnatu jazdy wstecz [-> 30], mozesz dezaktywowa¢ TRAIL-Control przed jazdq
wstecz i przetaczy¢ na tryb reczny.

= Standardowo podczas rozpoznania sygnatu jazdy wstecz praca TRAIL-Control jest
zatrzymywana. Tryb automatyczny jest w takim przypadku aktywowany, ale zawory hydrauliczne
nie sg sterowane.

= Mozesz konfigurowaé, jak powinien sie zachowa¢ TRAIL-Control w momencie rozpoznania
sygnatu jazdy wstecz. Przeczytaj takze ten rozdziat: Konfigurowanie funkcji automatycznych
podczas jazdy wstecz [ 32]

W momencie rozpoznania sygnatu jazdy wstecz na ekranie roboczym zawsze pojawia sie migoczacy

symbol: |E|

5.5 Steropwanie zaczepianym narzedziem na zboczu.
Podczas prac na zboczu mozesz skorzysta¢ funkcji "kontrowanie kierownicy na zboczu".

Sposob dziatania Jesli aktywujesz funkcje "kontrowanie kierownicy na zboczu", bedziesz magt przesunag tor jazdy
narzedzia w lewo lub w prawo. Kierunek w ktdrym nalezy przesunaé tor jazdy zalezy od tego, czy
zbocze znajduje sie z lewej czy z prawej strony.
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Celem funkciji "kontrowanie kierownicy na zboczu" jest unikniecie sytuacji, w ktorej ciagnieta maszyna
porusza sie po zboczy uko$nie do kierunku jazdy.

i — - —-— L]
Kierowanie urzadzeniem rolniczym w gére zbocza. Grawitacja sprawia, Ze urzadzenie rolnicze stojace na
zboczu jest ciggniete na dot.

@ Bez TRAIL-Control @ TRAIL-Control z kierowaniem zwrotnica osi
@ TRAIL-Control z kierowaniem dyszlem

Tryb reczny W trybie recznym kierowanie urzadzeniem rolniczym odbywa si¢ recznie.

Tryb automatyczny W trybie automatycznym urzadzenie rolnicze jest automatycznie kierowanie na prawidtowe miejsce.
Powyzsze zalezy jednak od wielu czynnikéw:
= przechylenia zbocza,
= wagi urzadzenia rolniczego,
= rodzaju i stanu podtoza.

Dlatego tez w trybie automatycznym dla kazdego zbocza musisz najpierw recznie ustawic
prawidtowg pozycje. Nastepnie jest ona automatycznie przestrzegana przez system.

Instrukcja W ten sposdb kierujesz w gore zbocza w trybie automatycznym:
M Urzadzenie rolnicze jest wyposazone w czujnik przechylen.
M Tryb automatyczny jest aktywny.
M Funkcja ,Kontrowanie kierownicy na zboczu” jest aktywna.

M Pojazd wraz z urzadzeniem rolniczym porusza sie po zboczu.

LA [N B o

recznie w odpowiednig pozycje za ciggnikiem.
= Na skali na ekranie roboczym pojawia sie cienka linia, ktéra oznacza pozycje zadang;

N

= Linia porusza sig przy kazdym uruchomieniu symbolu funkcji.
= TRAIL-Control sprobuje skierowaé urzadzenie rolnicze w te pozycje, az ponownie dokonasz
recznej korekty pozyciji.

— skieruje urzadzenie rolnicze

2. Po zawracaniu, gdy zbocze znajduje si¢ po drugiej stronie urzadzenia rolniczego, kat jest
kopiowany na drugq strone.
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5.6 Przygotowanie TRAIL-Control do jazdy droga publiczng

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

/\ OSTRZEZENIE

Ryzyko wypadku z powodu bocznego ruchu zaczepianego narzedzia

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

Zanim wjedzie sie na droge publiczna;

o Ustawi¢ zaczepione narzedzie w pozycji Srodkowe;j!
o Wytgczy¢ TRAIL-Control!
o Zaryglowa¢ TRAIL-Control!

/\ OSTRZEZENIE

Ryzyko wypadkéw przy nieskalibrowanym TRAIL-Control

Przy nieskalibrowanej pozyciji srodkowej urzadzenie rolnicze moze przesuwac sie w sposoéb
przestawiony do przejazdu ciagnika. W ten sposéb moze doj$¢ do wypadku komunikacyjnego.
Przed jazda na drodze publicznej:

o Przeprowadz kalibracje TRAIL-Control.

o Upewnij sie, ze podczas jazdy prosto urzadzenie rolnicze znajduje sie w jedne; linii za
ciggnikiem.

o Wylacz TRAIL-Control.

o Zablokuj TRAIL-Control.

5.7 Ryglowanie TRAIL-Control

Jezeli dyszel mozna zablokowaé¢ za pomocg bolca blokujgcego, system moze nadzorowaé te blokade
za pomocg czujnika blokady. Tak diugo, jak czujnik blokady zgtasza blokade, system pozostaje
zablokowany. W tym czasie nie mozna sterowa¢ zaworami hydraulicznymi.

Instrukcja Dezaktywacja systemu TRAIL-Control dla jazdy w ruchu drogowym:

&

- ﬂq-
2. — ustawi€ urzadzenie rolnicze w pozycji $rodkowe;.
= Dyszel lub zwrotnica osi sg kierowane w pozycje Srodkowa,

1. Aktywuj tryb reczny.

=> Na ekranie roboczym pojawia si¢ symbol:

3. Jezeli mozliwe, zablokowaé kierowanie dyszlem za pomocg bolca blokujgcego.

5
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= TRAIL-Control jest gotowy do jazdy w ruchu drogowym.

5.8 Uzywanie joysticka
Jezeli do systemu jest podtaczony joystick marki Miiller-Elektronik, mozesz przy jego pomocy
obstugiwaé system. Inne joysticki i zewnetrze urzadzenia do obstugi nie sg kompatybilne.

Parametr ,,Joystick”

Na ekranie ,Parametry” znajduje sie parametr ,Joystick”, w ktérym mozna dokonaé wielu ustawien.
Ustawienia nie sg jednak konieczne. Ten parametr nie ma w tym systemie zadnej funkcji. Aby
uzywac joysticka ME, wystarczy podtaczy¢ go zgodnie z instrukcjg joysticka.

Przyporzadkowanie Standardowe przyporzadkowanie przyciskdw joysticka:
ALzycisks
.& @ Przetgczanie migdzy trybem recznym i automatycznym TRAIL-
AUTO 1 2 AUTO Control
ON ' ON Wigczanie i wytgczanie TRAIL Control
ﬁﬁF 3 4 | y ﬂ.ﬂ"" A Ve
| OFF
’_L- ->l Przyciski 1-4 nie sg uzywane.

F Zaczepione narzedzie skierowaé w lewo
o’

Zaczepione narzedzie skierowa¢ w prawo
- E

Producent maszyny moze jednak zmienic przyporzadkowanie przyciskow. W takim przypadku musi
on o tym fakcie poinformowacé.

Instrukcja Obstuga systemu TRAIL-Control za pomocag joysticka Miiller-Elektronik:
M Joystick jest podtgczony.

M Joystick jest skonfigurowany dla trybu Auxiliary 1. Wigcej informacji na ten temat znajdziesz w
instrukciji joysticka.

1. Przesun boczny przycisk staty do géry i przytrzymaj go.
=> Dioda LED na joysticku Swieci sie na czerwono.

2. Naci$nij przycisk, ktory steruje operacja, ktérg chcesz wykona¢. Patrz tabela powyzej.
= Funkcja zostanie wykonana.

3. Aby przerwaé wykonywanie operacji, pus¢ przycisk i boczny przycisk staty.
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6 Konfiguracja systemu TRAIL-Control

6.1 Co i kiedy konfigurowaé?

Ponizsza tabela zawiera opis funkcii, ktére nalezy skonfigurowa¢ oraz wskazuje termin konfiguracji:

Do skonfigurowania Pierwsze Inne przypadki
uruchomienie

Typ zaw. gl (Powinno by¢: Rodzaj Praca na zboczu lub opuszczanie
regulacji) [ 22] zbocza.

Czas kompensacji [-> 22] ° Zmiana ciggnika.

(opcjonalnie)

Predko$¢ hydrauliczna [ 22] ) Zmiana ciggnika.

Kierowanie nie jest ptynne.

Tolerancja odchylen [-> 22] ° Zmiana ciggnika.
Odlegto$¢ pomiedzy tylng osig ciggnika a ° Zmiana ciggnika.
punktem przyczepienia urzadzenia. [

22]

Kalibracja czujnika kotowego [— 28] ° Na poczatku sezonu.

Wyswietlana predkos¢ nie zgadza
sie.

Kalibracja uktadu hydraulicznego . System nie pracuje doktadnie.
systemu TRAIL-Control [-> 25]

6.2 Dopasowanie konfiguracji do ciagnika

Jako uzytkownik mozesz zmieni¢ niektére parametry. Moga one w nieznacznym zakresie wptywac na
zachowanie systemu lub umoZliwia¢ podtaczenie do innego ciggnika.

Instrukcja W ten sposdb wyswietlisz parametry:
M Ekran startowy jest wy$wietlony.

1. Przejdz do ekranu ,TRAIL-Control”:

5 A7
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Konfiguracja systemu TRAIL-Control

Dopasowanie konfiguracji do ciggnika

= Pojawia sie ekran ,TRAIL-Control”;

"ﬁ‘? TRAIL Control QL
j? Typ zaw. gl : f’ *&

Predk. hydraul 1.8u0e
5 Tolerancja odchyl :1.8-
- Dyszel €----- > kolo: B |:m -

12

0K

2. Skonfiguruj parametry zgodnie z wytycznymi na liscie parametrow.

Symbol funkcji Symbol funkcji
kierowanie dyszlem | kierowanie
zwrotnica osi

Znaczenie

A

Rozpoczyna kalibracje pozycji $rodkowe;.

4?

Rozpoczyna kalibracje lewego ogranicznika
kraricowego.

Rozpoczyna kalibracje prawego ogranicznika
krarnicowego.

Kieruje urzadzenie na lewo.

Kieruje urzadzenie na prawo.

Centruje urzadzenie.

Aktywuje funkcje kontrowania kierownicy na zboczu.

Wywotuje ekran z ustawieniami.

Lista parametrow

Typ zaw. gl (Powinno by¢: Rodzaj regulacji)

Za pomocg symbolu funkcji

2]

mozesz ustawié, kiedy system ma regulowaé pozycje

urzadzenia rolniczego w trybie automatycznym.

Istniejg dwie mozliwosci:

V1.20150204
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Dopasowanie konfiguracji do ciggnika

. ’S‘?’ — prowadzenie $ladem — system kieruje urzadzeniem rolniczym, gdy ciagnik zmieni
kierunek jazdy. Ten rodzaj regulacji jest zawsze aktywny.

. E — kontrowanie kierownicy na zboczu - system przechyla urzadzenie, gdy czujnik
przechylen ustali przechylenie. Przy tym kierowanie odbywa si¢ zawsze w gére zbocza.

Ten rodzaj regulacji mozesz aktywowac tylko, gdy aktywny jest system TRAIL-Control.

Aby unikna¢ zaktocen podczas pracy, dezaktywuj ten parametr, jezeli nie pracujesz na zboczu.
Wiecej informacji znajdziesz w rozdziale: Steropwanie zaczepianym narzedziem na zboczu. [

18]
[

Czas kompensacji

Symbol funkgji
tym ekranie.

pojawia si¢ takze na ekranie roboczym i ma tam t¢ sama funkcje jak na

Woprowadzac tylko w przypadku narzedzi zaczepianych z czarno-biatym uktadem hydraulicznym.
= Im wigksza jest warto$¢, tym wcze$niej zostanie zainicjowana jazda po tuku w trybie
automatycznym.
= Im nizsza jest warto$¢, tym pdzniej zostanie zainicjowana jazda po fuku w trybie automatycznym.

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

Predk. hydraul (Predko$¢ hydrauliczna)

Woprowadzac tylko przy urzadzeniach rolniczych z zaworem proporcjonalnym.

Predko$¢ hydrauliczna stanowi warto$¢, przy pomocy ktorej ustawia sie predkos¢ kierowania.
Zwyczajowo warto$¢ ta wynosi miedzy: 1,5%/° a 3%/°

Tolerancja odchylenia

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

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

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

Odlegto$¢ pomiedzy Srodkiem tylnej osi ciggnika, a punktem przyczepienia ciggnika.

/

\N

cm—
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6.3 Kalibracja TRAIL-Control

/\ OSTRZEZENIE

Niebezpieczenstwo obrazen wskutek ruchow urzadzenia rolniczego

Podczas kalibracji zaworu proporcjonalnego urzadzenie rolnicze porusza sie automatycznie.
Dlatego tez w bezposrednim sasiedztwie urzadzenia rolniczego moga pojawi¢ sie zagrozenia dla
Ciebie i innych osob.

o Upewnij sig, ze w obszarze regulacyjnym urzadzenia rolniczego nie znajduje si¢ zadna osoba.

12

o Przerwij natychmiast kalibracje przy pomocy przycisku funkcyjnego
urzadzenia rolniczego zbliza si¢ jaka$ osoba.

jezelido

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

Kiedy kalibrowaé?

Sekwencja Kalibracja TRAIL-Control obejmuje dwa kroki:

= Krok 1: Nauka pozycji $rodkowej i potozenia kraricowego oraz kalibracja czujnika przechylen.
W tym kroku komputer roboczy uczy sie pozyciji dyszla ew. zwrotnicy osi w pozycjach $rodek,
strona lewa i prawa.
Wszystkie pozycje srodkowe komputer roboczy oblicza sam.
Czujnik przechylehn musi by¢ przy tym zamontowany. Nastepnie nie moze on zmieni¢ swoje;
pozycji.

= Krok 2: Kalibrowanie uktadu hydraulicznego zaworu proporcjonalnego
Tylko dla urzadzen rolniczych z zaworem proporcjonalnym
Podczas tego kroku nastepuje automatyczne kierowanie urzadzeniem rolniczym w obydwu
kierunkach oraz pomiar napiecia.
Kalibracja odbywa sie automatycznie.

6.3.1 Zaprogramowanie pozycji Srodkowej i wytacznikéw krancowych.

Wyglad ekranu zalezy od tego, czy urzadzenie rolnicze jest podczas kalibracji kierowane za pomocg
dyszla czy zwrotnicy osi.

Sposdb postepowania jest jednak w obydwu przypadkach taki sam, tylko symbole sg rézne. Zobacz
tutaj [-> 22], jakie symbole pojawiajq sie przy kierowaniu zwrotnicg osi.

Instrukcja
Etap 1: Nauka pozycji Srodkowej
M TRAIL-Control znajduje sie w trybie recznym.

M Podtoze nie jest przechylone. Czujnik przechylen nie moze rozpoznaé przechylenia, w
przeciwnym razie funkcja ,Kontrowanie kierownicy na zboczu” nie bedzie prawidtowo dziatac.

1. Przejdz do ekranu ,TRAIL-Control”:

5 A?
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Kalibracja TRAIL-Control

=> Pojawia sie nastepujacy ekran:

"ﬁ‘? TRAIL Control QL
j? Typ zaw. gl : f’ *&

Predk. hydraul 1.8u0e

5 Tolerancja odchyl :1.8-

- S Dyszel €----- > kolo: B |:m é -
-+

L2

2. Ustaw urzadzenie rolnicze na ptaskim podtozu w jedne;j linii za ciggnikiem. Przejedz kilka metréw
rosto, az $lady opryskiwacza bedg przebiegaty doktadnie po $ladach ciggnika.

d+ M

3. Zatrzymaj ciggnik, gdy opryskiwacz bedzie sie znajdowat doktadnie w linii prostej za ciggnikiem.

- ﬂa
4, ® - rozpocznij kalibracje pozycji $rodkowe;.
= Pojawia si¢ nastepujacy komunikat:

,Pozycja srodkowa: kalibracja jest gotowa”

0K

5. — potwierdz w ciggu 3 sekund.
= Kalibracja rozpoczyna sie.
= Pojawia sie nastepujacy komunikat;
,Pozycja srodkowa: kalibracja w toku”
= Etap 1 jest zakonczony, jezeli komunikat ,Pozycja Srodkowa: kalibracja w toku” zgasnie.
= Dokonate$ kalibracji pozycji Srodkowe.

— ustaw pozycje srodkowa za pomoca przyciskow funkcyjnych.

6. Mozesz rozpocza¢ etap 2 kalibracji.

Etap 2: Nauka potozenia krancowego

e

42
2. ® _ —rozpocznij kalibracje.

= Pojawia si¢ nastepujacy komunikat:
,Lewa maks. pozycja: kalibracja jest gotowa”

0K

3. — potwierdz w ciggu 3 sekund.
= Kalibracja rozpoczyna sie.
=> Pojawia sie nastepujacy komunikat:
,Lewa maks. pozycja: kalibracja w toku”

— skieruj urzadzenie rolnicze maksymalnie w lewo.

4. Poczekaé, az komunikat ,Lewa maks. pozycja: kalibracja w toku” zga$nie.
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— skieruj urzadzenie rolnicze maksymalnie w prawo.

— rozpocznij kalibracje.
= Pojawia si¢ nastepujacy komunikat:
,Prawa maks. pozycja: kalibracja jest gotowa”

0K

1. — potwierdz w ciggu 3 sekund.
= Kalibracja rozpoczyna sie.
= Pojawia sie nastepujacy komunikat;
,Prawa maks. pozycja: kalibracja w toku”

8. Poczekaé, az komunikat ,Prawa maks. pozycja: kalibracja w toku” zga$nie.

= Etap 2 kalibracji jest zakoriczony.

6.3.2 Kalibracja uktadu hydraulicznego zaworu proporcjonalnego.

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

/\ OSTRZEZENIE

Niebezpieczenstwo obrazen wskutek ruchow urzadzenia rolniczego
Podczas kalibracji zaworu proporcjonalnego urzadzenie rolnicze porusza sie automatycznie.

Dlatego tez w bezpo$rednim sasiedztwie urzadzenia rolniczego moga pojawic si¢ zagrozenia dla
Ciebie i innych osob.

o

Upewnij sig, ze w obszarze regulacyjnym urzadzenia rolniczego nie znajduje si¢ zadna osoba.

Ir:?
o Przerwij natychmiast kalibracje przy pomocy przycisku funkcyjnego T jezeli do
urzadzenia rolniczego zbliza si¢ jaka$ osoba.

Instrukcja M TRAIL-Control znajduje sie w trybie recznym.

M Podioze nie jest przechylone. Czujnik przechylen nie moze rozpozna¢ przechylenia, w
przeciwnym razie funkcja ,Kontrowanie kierownicy na zboczu” nie bedzie prawidtowo dziatac.
M Masz wystarczajaco duzo miejsca, aby przez ok. 30 sekund jecha¢ prosto.

1. Przejdz do ekranu ,TRAIL-Control”:

5 A?
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Konfiguracja czujnika predkosci

=> Pojawia sie nastepujacy ekran:

"ﬁ‘? TRAIL Control QL
j? Typ zaw. gl : f’ *&

Predk. hydraul 1.8u0e

5 Tolerancja odchyl :1.8-

- Dyszel €----- > kolo: B |:m -
-+

2

2. Ustaw urzadzenie rolnicze na ptaskim podtozu w jedne;j linii za ciggnikiem. Przejedz kilka metréw
rosto, az Slady opryskiwacza bedg przebiegaty doktadnie po Sladach ciggnika.

d+ M

3. Zatrzymaj ciggnik, gdy opryskiwacz bedzie sie znajdowat doktadnie w linii prostej za ciggnikiem.

— ustaw pozycje srodkowa za pomoca przyciskow funkcyjnych.

4. Bardzo powoli poruszaj sie do przodu. Podczas jazdy tarcie két odpowiada prawdziwym
warunkom pracy, dzieki temu system jest jeszcze doktadniejszy. Kalibracje mozesz
przeprowadzi¢ takze przy zatrzymanej maszynie.

-+
[
5. — rozpocznij kalibracje.

= Pojawia sie nastepujacy komunikat;
,Uktad hydrauliczny: kalibracja gotowa”

0K

6. — potwierdz w ciggu 3 sekund.
= Pojawia si¢ nastepujacy komunikat:
,Uktad hydrauliczny: kalibracja w toku”
= Dyszel przesuwa sie powoli w lewo, a nastepnie powoli w prawo.
Proces ten moze trwa¢ do 20 sekund.
= Kalibracja jest zakoriczona, jezeli komunikat ,Uktad hydrauliczny: kalibracja w toku”
zgasnie.

4

7. Zatrzymaj pojazd.

6.4 Konfiguracja czujnika predkosci

System musi zawsze zna¢ aktualng predkos¢ jazdy. W celu ustalenia predko$ci jazdy mozna
zastosowac nastepujace czujniki:

= czujnik kotowy — zamontowany przy kole urzadzenia rolniczego,

= inne czujniki, ktére przesytajq sygnat predkosci poprzez ISOBUS.

6.4.1 Kalibracja czujnika kota

= Przed pierwszym uruchomieniem.

= Po zmianie opon.

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

= Jezeli przejechana droga wysSwietlona na ekranie roboczym sie nie zgadza.

Kiedy kalibrowac?
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Niedokfadna kalibracja

Przy niedoktadnie skalibrowanym czujniku kofa nie mozna zmierzy¢ doktadnej predkoSci.
Przez to wszystkie obliczenia powierzchni, drogi i spryskanej ilosci sg niedoktadne.

o Skalibruj czujnik kota z najwyzszg doktadnoscig

6.4.2 Ustalanie ilosci impulséw na odcinku 100m

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

Aby system dziatat doktadnie, czujnik musi wysta¢ minimum 250 impulséw na 100m.
Aby zwigkszy¢ ilos¢ impulséw nalezy zamontowa¢ wigcej magneséw naprzeciw czujnika kofa.
Jezeli znasz doktadna liczbe impulséw, mozesz wprowadzic jg recznie,
Instrukcja M Czujnik kotowy jest zamontowany.
M Wszystkie magnesy na kole sq w dobrym stanie.

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

M Ciagnik z podtaczong maszyna jest gotéw do jazdy na odlegto$é 100 m i stoi na poczatku
zaznaczonego dystansu.

1. Upewnij sig, ze spetnite$ wszystkie wymagania!

2. Przejdz do ekranu ,KALIBRACJA — Impulsy z kota”;

5 O

= Pojawia si¢ nastepujacy ekran:

KALIBRACJA m
- Impulsy z kola -

1. Start : m
2. Jazda : 100m

3. Stop . 0K
Lub przerwac . ESC

N

s

Sygnal wsteczny:| ISOBUS

,

4. Pojawiajq sie nastepujace symbole funkgji:

0K
ESC

— rozpocznij kalibracje.

— zatrzymaj kalibracje.

— przerwij kalibracje.

5. Przejedz 100 m na odmierzonym dystansie i zatrzymaj pojazd na koricu.
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=> Podczas jazdy na ekranie liczone sg impulsy.

0K

6. — zatrzymaj kalibracje.

7. @ — opus¢ ekran.

= llo$¢ impulséw pojawia sie w wierszu ,Imp. czujnika kotowego”.

6.4.3 Uzywanie innych czujnikéw predkosci

Oprocz czujnika kotowego mozna uzywaé jeszcze nastepujacych czujnikéw predkosci:
= Zamontowane na opryskiwaczu:

— Czujnik radarowy. Czujnik radarowy jest konfigurowany i kalibrowany jak czujnik kotowy.
Tylko liczba impulséw na 100 m jest znacznie wyzsza niz przy czujniku kotowym.

= Podtaczone przez ISOBUS:
- odbiornik GPS

— czujniki predkosci na ciggniku

Instrukcja W ten sposdb skonfigurujesz komputer roboczy, aby odebra¢ sygnat predkosci przez ISOBUS:
M Sygnat predkosci mozna odbiera¢ za pomoca ISOBUS.

1. Przejdz do ekranu ,Parametry”:

2. Ustaw parametr ,Imp. czujnika kotowego” na ,0".

6.4.4 Konfiguracja czujnika jazdy wstecz

Jesli urzadzenie rolnicze lub ciggnik wysyta poprzez ISOBUS sygnat jazdy wstecz, komputer roboczy
moze wykorzystac ten sygnat do dopasowania swojego procesu regulacji do jazdy wstecz.

W tym rozdziale dowiesz sie wiecej na ten temat: Konfigurowanie funkcji automatycznych podczas
jazdy wstecz [— 32]

Zrédia sygnatu MozZliwe sg nastepujace zrédta sygnatu:
= brak” — komputer roboczy nie powinien oczekiwa¢ zadnego sygnatu jazdy wstecz. Nawet jesli

poprzez ISOBUS przesytany jest sygnat jazdy wstecz, jest on przez komputer roboczy

ignorowany.
= ,ISOBUS” - sygnat jazdy wstecz jest przesytany z ciggnika lub innego komputera roboczego

przez ISOBUS.
= ,Czujnik” - do rozdzielacza sygnatéw lub okablowania komputera roboczego jest podtaczony

czujnik jazdy wstecz.
Instrukcja W ten sposdb wybierzesz zrddto sygnatu jazdy wstecz:

1. Przejdz do ekranu ,Kalibracja”:

2. Wybierz pole obok parametru ,Sygnat jazdy wstecz”.
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= Pojawiajq sie dostepne zrodta sygnatu. Patrz opis na poczatku tego rozdziatu.
3. Wybierz zrédio sygnatu.

4, Zrestartuj terminal.

6.5 Konfiguracja automatycznego centrowania

System jest w stanie wycentrowac urzadzenie rolnicze w okre$lonych sytuacjach. Przy kierowaniu
dyszlem oznacza to ustawianie dyszla w pozycji prostej, a przy kierowaniu zwrotnicg osi proste
wyregulowanie kot.

Jako uzytkownik mozesz sam wybraé, ktdre funkcje automatyczne powinny by¢ aktywne oraz
skonfigurowac je w okre$lonym zakresie.

Instrukcja W ten sposdb aktywujesz funkcje automatyczne:

1. Przejdz do ekranu ,TRAIL-Control”:

5 L?
2. m - nacisnij.

=> Pojawia sie nastepujacy ekran:

13 o>t DL
L3R~ 435 >\
MHADS T 4+
2 (iR 3T =

=)

Q=
ok {F+B35%
= W kazdym wierszu jest opisana jedna funkcja automatyczna. Po lewej stronie wida¢

warunki, w ktérych dany mechanizm jest wykonywany. Po prawej stronie natomiast skutki.

=51

3. Aby aktywowac funkcje, zaznacz zadany wiersz. W nastepnych rozdziatach znajdziesz
wyjasnienie funkgji.

6.5.1 Centrowanie podczas przekroczenia maksymalnej predkosci

System dokona centrowania urzadzenia rolniczego w momencie przekroczenia maksymalnej
predko$ci. Maksymalna predko$¢ wynosi z reguty 15 km/h, w niektérych przypadkach moze jednak
zosta¢ podwyzszona przez producenta, jezeli konstrukcja na to pozwala.

kmomax}g'ﬂ' ‘

Aby aktywowac, zaznacz kwadracik przy danym symbolu.

Sposéb dziatania Gdy nastapi przekroczenie predkosci, pojawia sie komunikat o btedzie. Jednocze$nie jest
centrowane urzadzenie rolnicze. Nie ma przy tym znaczenia, czy system pracowat uprzednio w trybie
recznym czy automatycznym.

Centrowanie moze wynosi¢ maksymalnie osiem sekund. Nastepnie funkcja zostaje przerwana,
niezaleznie od tego, czy $rodek zostat osiggniety. TRAIL-Control jest nastepnie dezaktywowany.
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6.5.2

6.5.3

6.6

Instrukcja

32

e

Automatyczne centrowanie mozna przerwac przez nacisniecie przyciskow funkcyjnych

o |4\

Centrowanie przy zmianie na tryb reczny

—_

). Poza tym system jest wylgczany.

System dokona centrowania urzadzenia rolniczego, gdy tylko zmienisz tryb pracy na tryb reczny.

Jezeli podczas centrowania uruchomisz system kierowania, centrowanie zostanie przerwane. System
pozostaje w trybie recznym.

tA-43=7%

Aby aktywowac, zaznacz kwadracik przy danym symbolu.

Centrowanie przy uruchomieniu symbolu centrowania

oo A
Jezeli pracujesz w trybie automatycznym i uruchomisz lub , System dokona
automatycznego centrowania urzadzenia rolniczego. W tym celu system jest przestawiany na tryb
reczny. Dodatkowo mozesz ustali¢ po ilu sekundach ma nastapi¢ ponowna aktywacja trybu
automatycznego.

{+E}:£- E—b

Aby aktywowac, zaznacz kwadracik przy danym symbolu.

Konfigurowanie funkcji automatycznych podczas jazdy wstecz

Niektére ciggniki podczas uruchamiania biegu wstecznego moga poprzez ISOBUS przestaé sygnat
do wszystkich komputeréw roboczych ISOBUS. TRAIL-Control moze rozpoznaé sygnat jazdy wstecz
i na niego zareagowac.

Standardowo podczas rozpoznania sygnatu jazdy wstecz praca TRAIL-Control jest zatrzymywana.
Tryb automatyczny jest w takim przypadku aktywowany, ale zawory hydrauliczne nie sg sterowane.

Mozesz konfigurowac, jak powinien sie zachowa¢ TRAIL-Control w momencie odbioru sygnatu jazdy
wstecz.

W ten sposdb aktywujesz funkcje automatyczne:

1. Przejdz do ekranu ,TRAIL-Control”:

5 A7

- nacisnij.
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=> Pojawia sie nastepujacy ekran:

"} > T
HE-ETL |-\
T /-
2§ 2 +Eh}'&@ 1=

=)

OK {ﬁ+km/h.‘*

= W kazdym wierszu jest opisana jedna funkcja automatyczna. Po lewej stronie wida¢
warunki, w ktérych dany mechanizm jest wykonywany. Po prawej stronie natomiast skutki.

k

-1
Vc
P"ﬁ
P"ﬁ

3. Aby aktywowac funkcje, zaznacz zadany wiersz. W nastepnych rozdziatach znajdziesz
wyjasnienie funkci.

6.6.1 Reakcja na sygnat jazdy wstecz w trybie recznym

Jezeli system pracuje w trybie recznym a urzadzenie porusza sie wstecz, mozna dokonaé
centrowania urzadzenia rolniczego.

TN

Centrowanie podczas sygnatu jazdy wstecz

Sposéb dziatania Gdy pojazd zatrzyma sie (predkos¢ = 0 km/h), na ekranie pojawia sie symbol (przy kierowaniu
zwrotnicg osi ). Jezeli w ciagu nastepnych 10 sekund poruszasz si¢ wstecz, urzadzenie rolnicze jest
centrowane. Jezeli dopiero po uptywie 10 sekund poruszysz si¢ wstecz — nie nastgpi nic. W ten
sposob zapobiega sie sytuacji, w ktorej w zaparkowanych pojazdach jazda wstecz powoduje
centrowanie urzadzenia rolniczego.

Wazne uwagi:
A = Jezeli pojawig sie symbole (), mozesz natychmiast rozpocza¢ reczne kierowanie urzadzenia

rolniczego.
j - @‘_
( )

= Jezeli podczas automatycznego centrowania nacisniesz przycisk

NI T A -
lub ( ), centrowanie zostanie przerwane.

= Centrowanie nie trwa nigdy diuzej niz 8 sekund. Jesli urzadzenie rolnicze po 8 sekundach nie
jest centrowane, centrowanie zostaje przerwane.

= Niektore ciggniki w nieoczekiwany sposob i bez przyczyny wysytajg sygnat jazdy wstecz, takze
jezeli stoja. Aby zminimalizowac ryzyko dla kierowcy, automatyczne centrowanie moze by¢
automatycznie aktywowane tylko przez pierwsze 10 sekund po zatrzymaniu pojazdu. Jezeli
pojazd stoi przez dtuzej niz 10 sekund i dopiero wtedy porusza si¢ wstecz, nie nastepuje
automatyczne centrowanie.

6.6.2 Reakcja na sygnat jazdy wstecz w trybie automatycznym

Jezeli system pracuje w trybie automatycznym, a pojazd porusza sie wstecz, mozna zdefiniowa¢ do
trzech funkcji automatycznych.
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Krok

Rysunek z kwadracikiem

Objasnienie

{+Elh =+ ﬁg:&@

Powrét do trybu recznego

Gdy zostanie rozpoznany sygnat jazdy wstecz,
nastepuje aktywacja trybu recznego. Wiekszo$¢
kierowcdw podczas jazdy wstecz chetnie steruje
urzadzeniem rolniczym recznie.

(h+2 0 A5TER

Automatyczne centrowanie

Jednoczes$nie z aktywacjq trybu recznego mozna
przeprowadzi¢ takze automatyczne centrowanie.

(h+2 0 A5TE

Powrét do trybu automatycznego

Jezeli ponownie poruszasz sie do przodu, system moze
aktywowac tryb automatyczny. Odbywa sie to tylko w
ciggu pierwszych 30 sekund po przetaczeniu systemu w
tryb reczny.
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Dane techniczne

Dane techniczne komputera roboczego

Dane techniczne komputera roboczego
Komputer roboczy ECU-Midi Trail-Control PS7

Procesor: Fujitsu MB96F338RS 48 MHz z 32 KB RAM oraz pamigecig Flash
ROM 544 KB

Pamie¢: 64 kb 12C-EEPROM i 32 Mb SPI-Flash-Memory

Ziacza: = 16-biegunowy wtyk do zasilania i CAN (J1939 lub 1ISO11783)

' = opcjonalnie drugi 16-biegunowy wtyk do kaskady dalszych ECU
= 42-biegunowy wtyk dla czujnikdw i urzadzen wykonawczych

Zasilanie: 9-32VDC

Pobér pradu: 110 mA (przy 13,8 V nie wliczajac zasilania przekazywanego do
podtgczonych czujnikow)

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

Obudowa: obudowa z anodyzowanego odlewu aluminiowego, pokrywa z

elementem wyrdwnujacym cinienie i Srubami ze stali szlachetnej

Stopien ochrony:

IP66K (ochrona przed pytem i strumieniem wody o podwyzszonym
cisnieniu zgodnie z DIN40050 czes$¢ 9: 1993)

Badanie odpornosci na
otoczenie:

kontrola odporno$ci na wibracje i uderzenia zgodnie z IEC68-2

Wymiary:

262 mm x 148 mm x 62 mm (dt. x szer. x wys.)

Waga:

0,84 kg
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