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Ograniczenie odpowiedzialnosci
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JAKIEKOLWIEK STRATY W DZIALALNOSCI GOSPODARCZEJ, UTRATE ZYSKOW, UTRATE MOZLIWOSCI KORZYSTANIA LUB
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WAZNE INFORMACJE O BEZPIECZENSTWIE

Przed rozpoczeciem obstugi systemu nalezy przeczyta¢ wszystkie instrukcje dotyczace bezpieczenstwa i obstugi. Odpowiedzialnos¢ za bezpieczng,
obstuge urzadzen ponosi operator. Procedury bezpieczenstwa musza sie znajdowac w poblizu sprzetu, tak aby byly dobrze widoczne i czytelne

dla operatora. Procedury bezpieczenstwa powinny spetnia¢ wymagania wszystkich przepiséw firmowych i lokalnych, a takze wymagania okreslone
w kartach MSDS. Aby uzyska¢ pomoc, skontaktuj sie z lokalnym sprzedawca.

Definicje symboli ostrzegajacych o niebezpieczenstwie:

NIEBEZPIECZENSTWO! Ten symbol jest stosowany wytacznie w skrajnych sytuacjach, w ktorych istnieje bezposrednie ryzyko
powaznych obrazen ciata lub $mierci.

PRZESTROGA! Ten symbol oznacza niebezpieczng sytuacje, w ktérej moze doj$¢ do niewielkich lub umiarkowanych obrazen
ciata.

A OSTRZEZENIE! Ten symbol oznacza niebezpieczng sytuacje, w ktérej moze dojéé do powaznych obrazen ciata lub $mierci.

@ UWAGA: Ten symbol oznacza praktyki, o ktorych operator powinien wiedzie¢.

OGOLNE OSTRZEZENIA | SRODKI OSTROZNOSCI

+ Nalezy przeczyta¢ instrukcje i postepowac¢ zgodnie z nimi. Je$li po przeczytaniu podrecznika instrukcje sg niejasne, woéwczas
nalezy sie skontaktowac z lokalnym sprzedawca.

+ Dzieci nie powinny przebywaé w poblizu sprzetu.
+ Nie wolno obstugiwaé urzadzen, bedac pod wptywem alkoholu lub jakiejkolwiek nielegalnej substancii.
+ Niektore systemy sg wyposazone w ogrzewacz z wentylatorem. Nigdy nie wolno zakrywac ogrzewacza, poniewaz grozi to pozarem!
OSTRZEZENIE! RYZYKO PORAZENIA PRADEM ELEKTRYCZNYM
+ Przed rozpoczeciem pracy z jakimkolwiek elementem nalezy sie upewnic, ze wszystkie zrodfa zasilania zostaty wytaczone i ze

nie mozna ich przypadkowo wigczy¢.

+ Przed rozpoczeciem spawania tukowego sprzetu lub jakiegokolwiek urzadzenia podtaczonego do sprzetu nalezy odtgczy¢
przewody zasilajace.

+ W przypadku systeméw wyposazonych w przemiennik czestotliwosci istnieje ryzyko porazenia pradem elektrycznym
spowodowane napieciem szczatkowym. Przed otwarciem sprzetu w celu odtgczenia systemu lub jakiegokolwiek szybkoztacza
nalezy odtaczy¢ zrodto zasilania i zaczekac co najmniej 5 minut.

+ System mozna obstugiwa¢ wytacznie z uzyciem zrodta zasilania wskazanego w podreczniku. W razie watpliwosci dotyczacych
zrodta zasilania nalezy sie skonsultowa¢ z wykwalifikowanym personelem serwisowym.

+ Do czyszczenia elementdw elektrycznych nie wolno uzywac¢ myjki wysokocisnieniowej. W przeciwnym razie moze dojs¢ do
uszkodzenia elementdw elektrycznych i porazenia operatora pradem elektrycznym.

+ Przewody zrddta zasilania elektrycznego sprzetu musza by¢ odpowiednio poprowadzone i podtaczone do sprzetu. Wszystkie
potaczenia muszg spetnia¢ okreslone wymagania.

- www.teejet.com
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Podczas wykonywania prac zwigzanych z uktadem hydraulicznym nalezy zawsze nosi¢ sprzet ochrony osobistej (PPE).

OSTRZEZENIE! CISNIENIOWE UKLADY HYDRAULICZNE

Podczas wykonywania prac zwigzanych z uktadem hydraulicznym nalezy postepowaé zgodnie z instrukcjami konserwacji
zatwierdzonymi przez producenta urzadzenia.

Podczas wykonywania prac zwigzanych z uktadem hydraulicznym nalezy zawsze wytaczaé sprzet. Podczas otwierania
systemow, ktore wezesniej byty pod ci$nieniem, nalezy zachowa¢ odpowiednie $rodki ostroznosci.

Nalezy pamigta¢, ze olej hydrauliczny moze by¢ bardzo goracy i pod wysokim cisnieniem.

Podczas obstugi jakiejkolwiek substancji chemicznej nalezy zawsze nosi¢ sprzet ochrony osobistej (PPE).

OSTRZEZENIE! OBSLUGA SUBSTANCJI CHEMICZNYCH

Nalezy zawsze postepowa¢ zgodnie z etykietami bezpieczeristwa i instrukcjami dostarczonymi przez producenta lub
dystrybutora substancji chemicznej.

Operator powinien dysponowa¢ petnymi informacjami na temat rodzaju i ilo$ci substancji przeznaczonej do rozdystrybuowania.

NALEZY POSTEPOWAC ZGODNIE Z PRZEPISAMI KRAJOWYMI | LOKALNYMI W ZAKRESIE OBSLUGI, STOSOWANIA
I UTYLIZACJI ROLNICZYCH SUBSTANCJI CHEMICZNYCH.

Jest bardzo wazne, aby podczas korzystania z ci$nieniowego uktadu rozpylajacego zachowaé¢ odpowiednie $rodki ostroznosci.

OSTRZEZENIE! CISNIENIOWY UKLAD ROZPYLAJACY

Ptyny pod cisnieniem moga przeniknaé przez skore i spowodowaé powazne obrazenia ciata.

Cisnienie systemu nigdy nie powinno przekracza¢ najnizszej wartosci znamionowej zadnego z elementdw. Nalezy zawsze zna¢
mozliwosci systemu i elementdéw, maksymalne wartosci cisnienia oraz predkosci przeptywu.

Filtry mozna otwiera¢ wytacznie po zamknigciu recznych zawordw znajdujacych sig przed tymi filtrami i za nimi. Jesli jakiekolwiek
urzadzenie wymaga wymontowania z instalacji rurowej, wéwczas nalezy zamknag reczne zawory znajdujace sie przed

tym urzadzeniem i za nim. W przypadku ich ponownego montazu nalezy sie upewni¢, ze zostat on wykonany poprawnie,

Ze urzadzenie jest odpowiednio ustawione oraz Ze potaczenia sq szczelne.

Uktad dostarczania ptyndw do sprzetu powinien spetnia¢ wymagania wszystkich przepiséw firmowych i lokalnych, a takze musi
by¢ odpowiednio poprowadzony i podigczony do sprzetu. Wszystkie potaczenia muszg spetnia¢ okreslone wymagania.

Jesli sprzet nie bedzie uzywany przez dtuzszy czas, zaleca sie oproznienie instalacji rurowej.

Aby unikngé powaznych obrazen ciata lub $mierci w wyniku wpadniecia pod jadacy pojazd lub spowodowanych automatycznym

OSTRZEZENIE! BEZPIECZENSTWO ZWIAZANE Z AUTOMATYCZNYM STEROWANIEM

ruchem ukfadu sterowania, nigdy nie wolno opuszcza¢ siedzenia operatora pojazdu przy wigczonym systemie.

Aby unikngé powaznych obrazen ciata lub $mierci w wyniku wpadniecia pod jadacy pojazd lub spowodowanych automatycznym
ruchem ukfadu sterowania, przed uruchomieniem, kalibracja, dostrojeniem lub wtgczeniem systemu nalezy sie upewnic,
ze w obszarze wokét pojazdu nie ma zadnych oséb ani przeszkdd.

Nalezy sie upewni¢, ze sprzet jest odpowiednio przymocowany do wiasciwych elementéw.

Nigdy nie wolno sie poruszaé po drogach publicznych przy witaczonym systemie.

Sprzet powinien obstugiwa¢ wytacznie odpowiednio przeszkolony i wykwalifikowany personel. Jego umiejetno$¢ obstugi sprzetu

PRZESTROGA! BEZPIECZENSTWO, KONSERWACJA | SERWISOWANIE SPRZETU

powinna zosta¢ zweryfikowana.

Przed rozpoczeciem uzywania sprzetu operator musi sprawdzi¢, czy sprzet jest w dobrym stanie i czy jego uzywanie bedzie
bezpieczne. Jesli nie, wdwczas nie wolno uzywac sprzetu.

Operator zawsze musi mie¢ tatwy dostep do catego niezbednego sprzetu ochrony osobistej (PPE).

System i elementy nalezy rutynowo sprawdzaé pod katem zuzycia i uszkodzen. W razie konieczno$ci nalezy przeprowadzi¢
wymiane lub naprawe.

Naprawe i konserwacje instalacji moga przeprowadza¢ wytacznie wykwalifikowani i autoryzowani specjalisci. Nalezy Scisle
przestrzegac instrukcji dotyczacych konserwacii i obstugi.

Operator i technik konserwator zawsze musza mie¢ dostep do petnego podrecznika obstugi sprzetu.

98-01556-PL RO -
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PRZESTROGA! BEZPIECZENSTWO ZWIAZANE Z WIAZKAMI PRZEWODOW | WEZAMI
+ Wszystkie wigzki przewoddw i weze nalezy rutynowo sprawdzaé pod katem zuzycia i uszkodzen. W razie konieczno$ci nalezy
przeprowadzi¢ wymiane lub naprawe.
+ Wigzek przewodéw i wezy nie wolno prowadzi¢ pod ostrymi katami.
+ Wigzek przewodow i wezy nie wolno mocowaé do przewoddw, w ktorych wystepujq duze wibracje lub skoki ci$nienia.
+ Wigzek przewodow i wezy nie wolno mocowaé do przewoddw transportujacych gorace plyny.

+ Wiazki przewoddw i weze nalezy chronic przed ostrymi przedmiotami, zanieczyszczeniami pochodzacymi ze sprzetu oraz
gromadzeniem sig materiatu.

+ Wigzki przewoddw i weze powinny mie¢ odpowiednig diugosé, tak aby mogty sie swobodnie porusza¢ w sekcjach, ktére podczas
obstugi sg ruchome; ponadto wigzki przewoddéw i weze nie moga zwisa¢ pod sprzetem.

+ Nalezy zapewni¢ odpowiednig przestrzer migdzy wigzkami przewoddw i wezami a strefami dziatania osprzetu i urzadzen.

+ Podczas czyszczenia sprzetu wigzke przewoddw nalezy chroni¢ przed dziataniem myjki wysokocisnieniowe;.

UWAGA: KONSERWACJA EKRANU DOTYKOWEGO
@ + Ostre przedmioty nalezy trzymac¢ z dala od ekranu dotykowego. Kontakt ostrego przedmiotu z ekranem dotykowym moze

spowodowac uszkodzenie wysSwietlacza.

+ Do czyszczenia konsoliiwy$wietlacza nie wolno uzywac silnych substancji chemicznych. Konsole/wy$wietlacz nalezy czyscié
migkka, wilgotng tkaning lub $ciereczka antystatyczna, podobnie jak w przypadku czyszczenia monitora komputera.

UWAGA: ZALECANE CZESCI ZAMIENNE
@ + System zostat opracowany z uzyciem elementdw, ktore wspdtpracuja ze soba, aby zapewni¢ jego najlepsza wydajnosc.

Jesli system wymaga czesci zamiennych, wowczas nalezy uzywac wytgcznie elementéw zalecanych przez firme TeeJet,
aby zapewni¢ prawidtowe dziatanie i bezpieczenstwo systemu.

. UMOWA LICENCYJNA DLA UZYTKOWNIKA KONCOWEGO

+ ZAWSZE NALEZY CZYTAC INSTRUKCJE ZAWARTE NA ETYKIETACH CHEMICZNYCH | POSTEPOWAC ZGODNIE Z NIMI.
Klasyfikacja wielkosci kropli jest zgodna z norma ISO 25358 w dniu publikacji. Klasyfik. moga ulega¢ zmianie. Rozpylany $rodek
chemiczny, mieszanki w zbiornikach, temp., wilgotno$¢, predko$¢ wiatru, predk. pojazdu itp. moga wptywac na fakt. wielk. kropli..

- www.teejet.com
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POMIARY, KTORYMI NALEZY DYSPONOWAC(
PRZED ROZPOCZECIEM PRACY

Kolejne strony majg poméc w definiowaniu pomiaréw pojazdu w Kreatorze pojazdu, pomiaréw urzadzenia w Kreatorze urzadzenia oraz
pomiaréw miejsca odwzorowania w opcjach odwzorowania miejsca.

llustracje majq charakter pogladowy. Doktadne miejsca pomiaréw znajdujg sie¢ w dokumentacji producenta ciggnika.

UWAGA: Niektére z wymienionych ustawieri mogg nie by¢ wymagane dla Twojego pojazdu lub urzadzenia. Kreator pojazdu i kreator
urzadzenia przeprowadzg Cie przez wszystkie wymagane ustawienia w zalezno$ci od dokonanych wyborow.

Opryskiwacze

Samojezdny oprySKIWACZ Z DEIKE Z PrZOUU ......c.eviueiiiiiiiciectee ettt strona 2
Samojezdny oprySKIWACZ Z DEIKG Z tYIU .....ooveviiieiiicicc s strona 3
Ciagnik z zamontowanym na state OprySKiwaczem CZOIOWYM .........ccvriiiiiriiirinieireie s strona 4
Ciagnik z nie symetrycznym oprySKiwaczem ZaWi€SZANYM .........ccccveirieriiriirerinieisieiesessesesiese s sesseseesenees strona 5
Ciagnik z OprySKiWaCZEmM ZAWIESZANYM ........c.eviuiririieiiiteiiieete ettt ettt et ettt s bbbt ne bttt ne bt bene s strona 6
Ciagnik z oprySKiWaCZem OBIOIOWYM ......ciiiiiiiiiiiciicc ettt ettt en b es strona 7
Rozsiewacze
ROZSIEWACZ SAMOJEZANY ...ttt ettt ettt e e e bt b e e b e e e st bt e b e e es et e et eeeneebeebenbe e beebennns strona 8
Ciggnik Z roZSIEWACZEM ZAWIESZANYM ....cuiiiiiiiitiiirieieiet ettt ettt bbbttt b et s ettt b s strona 9
Ciagnik Z rozSiewaczem ODFOIOWYM ......c.ciiiiiiiiieriietiiete ettt ettt nn s e tenen strona 10

UWAGA: Niektére funkcje rozsiewacza sq ograniczone do momentu wprowadzenia kodu odblokowujgcego Zaawansowany rozsiewacz.
Instrukcje dotyczgce kodu odblokowujgcego znajdujg sie w czesci ,Nr 3 WprowadZ dostepne
odblokowania” na stronie 17 odblokowania " na stronie .

Najlepsze praktyki pomiarowe
+ Pomiaru nalezy dokonaé, gdy pojazd i urzadzenie znajdujg sie w linii prostej i w pozycii
robocze;j.

+ Wymiary urzadzenia moga ulec zmianie podczas pracy. Aby uzyska¢ najlepszg doktadnosc¢,
mierz maszyne w momencie kontaktu z podtozem.

+ Trzymaj miare pionowo lub poziomo w kierunku pionowym lub poziomym.

+ Zmierz do $rodka anteny.

+ Sekcje sa numerowane od lewej do prawej, gdy sg zwrdcone w kierunku jazdy maszyny.

+ Boczny kierunek lewo/prawo jest okreslany przy ustawieniu maszyny w kierunku do przodu.

Uwagi dotyczace terminologii
+ Punkt obrotu pojazdu - $rodek osi niekierowanej pojazdu

— Przykiad: $rodek tylnej osi pojazdu z przednim uktadem kierowniczym

+ Punkt zaczepienia / zaczep/ punkt potaczenia - punkt, w ktorym narzedzie taczy sie z maszyng
lub punkt obrotu miedzy narzedziem a maszyng w zaleznosci od typu zaczepu

— Nie wszystkie pojazdy majg punkty zaczepu. W tych pojazdach punkt zaczepu i punkt obrotu
pojazdu bedg tym samym punktem, a warto$¢ powinna by¢ wpisana jako 0 cm.

+ Szerokos$¢ wytycznych - szerokos¢ miedzy wytycznymi

- Moze by¢ inna niz Szeroko$¢ uzytkowa lub Szerokos¢ robocza (catkowita szeroko$é
wszystkich sekciji).

98-01578-PL R3 n
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Komputer polowy Matrix 908

OPRYSKIWACZE

Samojezdny opryskiwacz z belka z przodu

Nazwa pojazdu:

Nazwa urzadzenia:

Tabela 1-1: Pomiary kreatora pojazdéw

Opis Pomiar/Opcja
Kierunek pojazdu w linii do punktu -
zaczepienia

Przed punktem obrotu
pojazdu

Odlegto$¢ wzdtuzna miedzy punktem Ocm
obrotu pojazdu a punktem zaczepu Punkt obrotu pojazdu i
punkt zaczepu sg tym
samym punktem

Kierunek boczny pojazdu do punktu
zaczepienia

Sy

ALALLALA)

Kierunek anteny w linii i odlegtos¢
od punktu obrotu pojazdu @ do

anteny @

Antena Kierunek boczny' oraz
odlegtosé od linii $rodkowej pojazdu ¢
do anteny @

Tabela 1-2: Odlegfosci na mapie i nawigacja
Opis Pomiar

Szeroko$¢ nawigacji

Lokalizacja odwzorowania Odlegtos¢
w linii od punktu obrotu pojazdu do
miejsca odwzorowania do lokalizacji
odwzorowania

Miejsce sporzadzania mapy Odlegtos¢
boczna od linii $rodkowej pojazdu ¢
do do miejsca sporzadzenia mapy

1 Jesli dostepne jest urzadzenie wspomagajace/automatyczne kierowanie,
odlegtos¢ boczna i kierunek anteny zostang ustalone w ustawieniach Assisted/
Automatic Steering "Manage Vehicles".

Tabela 1-3: Pomiary kreatora urzgdzen
Opis
Typ zaczepu

Pomiar/Opcja

Rozmieszczenie sekcji na belce

Przedni srodek

Odlegtos¢ wzdtuzna miedzy punktem
zaczepu/zaczepem a punktem oprysku

Tabela 1-4: Informacja dotyczaca sekcji

Opis

Symetria sekcji

Opis

Sekcja 1

Opcja

Pomiar szerokosci

Sekcja 2

Sekcja 3

Sekcja 4

Sekcja 5

Sekcja 6

Sekcja 7

Sekcja 8

Sekcja 9

Sekcja 10

Catkowita szeroko$¢
aplikacji

“ www.teejet.com




Samojezdny opryskiwacz z belka z tytu

Nazwa pojazdu:

Nazwa urzadzenia:

Tabela 1-5: Pomiary kreatora pojazdow

Opis

Kierunek pojazdu w linii do punktu
zaczepienia

Pomiar/Opcja

Za punktem obrotu
pojazdu

Odlegto$¢ pojazdu w linii od punktu
obrotu pojazdu do punktu zaczepu (D
do punktu zaczepienia @

Ocm

Punkt obrotu pojazdu i
punkt zaczepu sg tym

Kierunek boczny pojazdu do punktu
zaczepienia

samym punktem

qey

AAALLA LA

Kierunek anteny w linii i odlegto$¢
od punktu obrotu pojazdu @ do

anteny @

Antena Kierunek boczny? oraz
odlegto$é od linii srodkowej pojazdu ¢
do anteny @

Tabela 1-6: Odlegfosci na mapie i nawigacja

Opis

Szeroko$¢ nawigacji

Lokalizacja odwzorowania Odlegto$¢
w linii od punktu obrotu pojazdu do
miejsca odwzorowania do lokalizacji
odwzorowania

Miejsce sporzadzania mapy Odlegtos¢
boczna od linii srodkowej pojazdu ¢
do do miejsca sporzadzenia mapy

2 Jesli dostepne jest urzadzenie wspomagajace/automatyczne kierowanie,
odlegto$¢ boczna i kierunek anteny zostang ustalone w ustawieniach Assisted/

Automatic Steering "Manage Vehicles".

Tabela 1-7: Pomiary kreatora urzgdzen

Opis Pomiar/Opcja

Typ zaczepu

Rozmieszczenie sekcji na belce

PERrRasal

Centrowanie na rufie

Odlegtos¢ wzdtuzna miedzy punktem
zaczepu/zaczepem a punktem oprysku

Tabela 1-8: Informacja dotyczaca sekcji
Opis

Symetria sekgji

Opis

Sekcja 1

Opcja

Pomiar szerokosci

Sekcja 2

Sekcja 3

Sekcja 4

Sekcja 5

Sekcja 6

Sekcja 7

Sekcja 8

Sekcja 9

Sekcja 10

Catkowita szeroko$¢
aplikacji

98-01578-PL R3 n
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Komputer polowy Matrix 908

Ciagnik zzamontowanym na state opryskiwaczem czotowym

Nazwa pojazdu:

Nazwa urzadzenia:

Tabela 1-9: Pomiary kreatora pojazdéw

Opis Pomiar/Opcja
Kierunek pojazdu w linii do punktu ; :

zaczepienia

Odlegto$¢ pojazdu w linii od punktu
obrotu pojazdu do punktu zaczepu @
do punktu zaczepienia @

Kierunek boczny pojazdu do punktu
zaczepienia

Kierunek anteny w linii i odlegtos¢

od punktu obrotu pojazdu @ do
anteny @

Antena Kierunek boczny® oraz
odlegtosé od linii $rodkowej pojazdu ¢
do anteny @

Tabela 1-10: Odlegto$ci na mapie i nawigacja

Szerokos¢ nawigacii

Lokalizacja odwzorowania Odlegto$¢
w linii od punktu obrotu pojazdu do
miejsca odwzorowania do lokalizacji
odwzorowania

Miejsce sporzadzania mapy Odlegtos¢
boczna od linii $rodkowej pojazdu ¢
do do miejsca sporzadzenia mapy

3 Jesli dostepne jest urzadzenie wspomagajace/automatyczne kierowanie,
odlegtos¢ boczna i kierunek anteny zostang ustalone w ustawieniach Assisted/
Automatic Steering "Manage Vehicles".

Tabela 1-11: Pomiary kreatora urzgdzen

Typ zaczepu

Opis Pomiar/Opcja

Rozmieszczenie sekcji na belce

Przedni Srodek

Odlegtos¢ wzdtuzna miedzy punktem
zaczepu/zaczepem a punktem oprysku

Tabela 1-12: Informacja dotyczaca sekcji
Opis

Symetria sekcji

Opis

Sekcja 1

Opcja

Pomiar szerokosci

Sekcja 2

Sekcja 3

Sekcja 4

Sekcja 5

Sekcja 6

Sekcja 7

Sekcja 8

Sekcja 9

Sekcja 10

Catkowita szerokos¢
aplikacji

n www.teejet.com




Ciagnik z nie symetrycznym opryskiwaczem zawieszanym

Nazwa pojazdu: Nazwa urzadzenia:

Tabela 1-13: Pomiary kreatora pojazdéw

Opis Pomiar/Opcja

Kierunek pojazdu w linii do punktu
zaczepienia

Tabela 1-15: Pomiary kreatora urzadzen

Opis Pomiar/Opcja

Typ zaczepu

Odlegto$¢ pojazdu w linii od punktu
obrotu pojazdu do punktu zaczepu (D
do punktu zaczepienia @

Kierunek boczny pojazdu do punktu [ 3
zaczepienia i . Kierunek przesuniecia bocznego belki
~ACuNE N Odlegto$¢ poprzeczna migdzy osig

(AAAAAAAL)

Za punktem obrotu Montaz staty
pojazdu Rozmieszczenie sekgji na belce ' =

Rufa poza centrum

pojazdu a $rodkiem belki ¢

Odlegtos¢ wzdtuzna miedzy punktem

Kierunek anteny w linii i odlegtos¢
zaczepu/zaczepem a punktem oprysku

od punktu obrotu pojazdu (D do

anteny @ Tabela 1-16: Informacja dotyczaca sekcji
Antena Kierunek boczny* oraz Opis Opcja
odlegtosc od linii $rodkowej pojazdu ¢ Symetria sekdji

do anteny @

Opis Pomiar szerokosci

Tabela 1-14: Odlegtosci na mapie i nawigacja Sekqja 1
e Sekcja 2
Szeroko$¢ nawigacii
Lokalizacja odwzorowania Odlegio$¢ Sekcja 3
w linii od punktu obrotu pojazdu do Sekcja 4
miejsca odwzorowania do lokalizacji Sekcja 5
odwzorowania
Miejsce sporzadzania mapy Odlegtos¢ Sekeja 6
boczna od linii srodkowej pojazdu & Sekcja 7
do do miejsca sporzadzenia mapy Sekcja 8
Catkowita szerokos¢
aplikacji

4 Jesli dostepne jest urzadzenie wspomagajace/automatyczne kierowanie,
odlegto$¢ boczna i kierunek anteny zostang ustalone w ustawieniach Assisted/
Automatic Steering "Manage Vehicles".

98-01578-PL R3 ﬂ
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Komputer polowy Matrix 908

Ciagnik z opryskiwaczem zawieszanym

Nazwa pojazdu: Nazwa urzadzenia:

o
o
=
>
]
=<

Tabela 1-17: Pomiary kreatora pojazdéw Tabela 1-19: Pomiary kreatora urzadzen

Opis Pomiar/Opcja Opis Pomiar/Opcja

Kierunek pojazdu w linii do punktu
zaczepienia

Typ zaczepu

Odlegto$¢ pojazdu w linii od punktu

Za punktem obrotu
pojazdu Rozmieszczenie sekcji na belce
obrotu pojazdu do punktu zaczepu @

do punktu zaczepienia @

. . entrowanie na rurie
Flerunek boozny pojazdt do punkt ? l Odlegto$¢ wzdtuzna miedzy punktem

B, M zaczepu/zaczepem a punktem oprysku

AAAAAALA)

PERrRasal

zaczepienia

Tabela 1-20: Informacja dotyczaca sekcji

Kierunek anteny w linii i odlegtos¢ Opls Opcja
od punktu obrotu pojazdu @ do Symetria sekii
anteny @ Opis Pomiar szerokosci
Antena Kierunek boczny® oraz Sekcia 1
odlegtos¢ od linii $rodkowej pojazdu ¢ )
do anteny @ Sekcja 2
Tabela 1-18: Odlegto$ci na mapie i nawigacja Sekcja 3
Sekcia 4
Szerokos¢ nawigacii Sekcja 5
Lokalizacja odwzorowania Odlegto$¢ Sekcja 6
w linii od punktu obrotu pojazdu do .
miejsca odwzorowania do lokalizacji Sekcja 7
odwzorowania Sekcja 8
Miejsce sporzadzania mapy Odlegtos¢ Sekcja 9
boczna od linii $rodkowej pojazdu ¢
o . Sekcja 10
do do miejsca sporzadzenia mapy
Catkowita szeroko$¢
aplikacji

5 Jesli dostepne jest urzadzenie wspomagajace/automatyczne kierowanie,
odlegtos¢ boczna i kierunek anteny zostang ustalone w ustawieniach Assisted/
Automatic Steering "Manage Vehicles".

n www.teejet.com




Ciagnik z opryskiwaczem obrotowym

Nazwa pojazdu:

Nazwa urzadzenia:

-im - 'J_F_;-L'Il". L“'_E" .

Tabela 1-21: Pomiary kreatora pojazdéw

Opis

Kierunek pojazdu w linii do punktu
zaczepienia

Pomiar/Opcja

Za punktem obrotu
pojazdu

Odlegto$¢ pojazdu w linii od punktu
obrotu pojazdu do punktu zaczepu (D
do punktu zaczepienia @

Tabela 1-23: Pomiary kreatora urzadzen

Opis

Typ zaczepu

Pomiar/Opcja

Mocowanie obrotowe

Odlegtos¢ w linii od zaczepuftacza ®
do osi przyczepy @

Kierunek boczny pojazdu do punktu
zaczepienia

]

AAAAAALL)

Kierunek anteny w linii i odlegtos¢
od punktu obrotu pojazdu (D do

anteny @

Rozmieszczenie sekcji na belce

Centrowanie na rufie

Odlegto$¢ wzdtuzna miedzy punktem

zaczepu/zaczepem a punktem oprysku

Antena Kierunek boczny® oraz
odlegtos¢ od linii $rodkowej pojazdu ¢
do anteny @

Szeroko$¢ nawigacii

Tabela 1-22: Odlegtosci na mapie i nawigacja

Tabela 1-24: Informacja dotyczaca sekcji
Opis

Symetria sekgji

Opis

Sekcja 1

Opcja

Pomiar szerokosci

Sekcja 2

Lokalizacja odwzorowania Odlegio$¢
w linii od punktu obrotu pojazdu do
miejsca odwzorowania do lokalizacji
odwzorowania

Sekcja 3

Sekcja 4

Sekcja 5

Miejsce sporzadzania mapy Odlegtos¢
boczna od linii $rodkowej pojazdu ¢
do do miejsca sporzadzenia mapy

Sekcja 6

Sekcja 7

Sekcja 8

6 Jesli dostepne jest urzadzenie wspomagajace/automatyczne kierowanie,
odlegto$¢ boczna i kierunek anteny zostang ustalone w ustawieniach Assisted/

Automatic Steering "Manage Vehicles".

Sekcja 9

Sekcja 10

Catkowita szerokos¢
aplikacji
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ROZSIEWACZE
Rozsiewacz samojezdny

Nazwa pojazdu:

Nazwa urzadzenia:

Tabela 1-25: Pomiary kreatora pojazdow
Opis
Kierunek pojazdu w linii do punktu
zaczepienia

Pomiar/Opcja

Za punktem obrotu
pojazdu

Odlegto$¢ pojazdu w linii od punktu Ocm

obrotu pojazdu do punktu zaczepu @ Punkt obrotu pojazdu i

do punktu zaczepienia @ punkt zaczepu sg tym
samym punktem

Kierunek boczny pojazdu do punktu 3 % 7

zaczepienia .‘

(ALALLALA)

Kierunek anteny w linii i odlegto$¢
od punktu obrotu pojazdu @ do

Tabela 1-27: Pomiary kreatora urzadzen

Opis Pomiar/Opcja

Typ zaczepu

Montaz staty

Odlegtos¢ w linii od
zaczepuftacznika @ do tarczy

Odlegtos¢ w linii od tarczy &) do
krawedzi prowadzacej @

Tabela 1-28: Informacja dotyczaca sekcji®

Symetria sekcji

Pomiar

Przesuniecie

Szerokos¢ . .
w linii

Dlugosé

anteny @ Sekcja 1 Ocm
Antena Kierunek boczny’ oraz :
odleglosé od linii $rodkowej pojazdu & Sekcja 2
do anteny @ Sekcja 3
Tabela 1-26: Odlegtosci na mapie i nawigacja Sekcja 4
Opis Pomiar Sekcja 5
Szeroko$¢ nawigacii Sekcja 6
Lokalizacja odwzorowania Odlegto$¢ Sekcja 7
w linii od punktu obrotu pojazdu do :
miejsca odwzorowania do lokalizacji Sekcja 8
odwzorowania Sekcja 9
Miejsce sporzadzania mapy Odlegtos¢ Sekcja 10
boczna od linii $rodkowej pojazdu ¢ : —
do do migjsca sporzadzenia mapy Catkowita szeroko$¢ robocza

7 Jesli dostepne jest urzadzenie wspomagajace/automatyczne kierowanie,
odlegtos¢ boczna i kierunek anteny zostang ustalone w ustawieniach Assisted/

Automatic Steering "Manage Vehicles".

8 Niektdre funkcje rozsiewacza sa ograniczone do momentu wprowadzenia kodu
odblokowujacego Advanced Spreader.

n www.teejet.com




Ciagnik z rozsiewaczem zawieszanym

Nazwa pojazdu:

Nazwa urzadzenia:

Kierunek pojazdu w linii do punktu
zaczepienia

Tabela 1-29: Pomiary kreatora pojazdéw

Opis Pomiar/Opcja

Za punktem obrotu
pojazdu

Odlegto$¢ pojazdu w linii od punktu
obrotu pojazdu do punktu zaczepu (D
do punktu zaczepienia @

Kierunek boczny pojazdu do punktu
zaczepienia

el e, o S

Tabela 1-31: Pomiary kreatora urzadzen

Opis Pomiar/Opcja

Typ zaczepu

Montaz staty

Odlegtos¢ w linii od
zaczepultacznika @ do tarczy

Odlegtos¢ w linii od tarczy &) do
krawedzi prowadzacej @

Tabela 1-32: Informacja dotyczaca sekcji"

9 Jesli dostepne jest urzadzenie wspomagajace/automatyczne kierowanie,
odlegto$¢ boczna i kierunek anteny zostang ustalone w ustawieniach Assisted/

Automatic Steering "Manage Vehicles".

IYY¥HYRYY
Symetria sekgji
Kierunek anteny w linii i odlegtos¢ Pomiar
od punkt(gbrotu pojazdu (D do Syerokoss Dludosé Przesuniecie
anteny 9 [
Antena Kierunek boczny® oraz Sekcia 1 0
odleglosc od lini $rodkowej pojazdu ¢ ekda il
do anteny @ Sekcja 2
Tabela 1-30: Odleglosci na mapie i nawigacja Sekcja 3
Sekca 4
Szeroko$¢ nawigacii Sekcja 5
Lokalizacja odwzorowania Odlegto$¢ Sekcja 6
w linii od punktu obrotu pojazdu do i
" . o Sekcja 7
miejsca odwzorowania do lokalizacji
odwzorowania Sekcja 8
Miejsce sporzadzania mapy Odlegtos¢ Sekcja 9
b linii $rodkowej poj
oczna od inii Srodkowe; pojazduQ Sekeja 10
do do miejsca sporzadzenia mapy
Catkowita szeroko$¢ robocza

10 Niektore funkcje rozsiewacza sg ograniczone do momentu wprowadzenia kodu

odblokowujacego Advanced Spreader.

98-01578-PL R3 n
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Ciagnik z rozsiewaczem obrotowym

Nazwa pojazdu: Nazwa urzadzenia:

Tabela 1-33: Pomiary kreatora pojazdéw

Opis Pomiar/Opcja

Kierunek pojazdu w linii do punktu
zaczepienia

Tabela 1-35: Pomiary kreatora urzgdzen

Opis Pomiar/Opcja

Typ zaczepu

pojazdu o
Odlegto$¢ w linii od zaczeputacza @
do osi przyczepy @

Odlegto$¢ pojazdu w linii od punktu
obrotu pojazdu do punktu zaczepu (D
do punktu zaczepienia ®

Odlegto$¢ w linii od
zaczepultacznika ® do tarczy

Kierunek boczny pojazdu do punktu [
zaczepienia ' .‘ Odlegto$¢ w linii od tarczy (8 do

TYYYHYTYY krawedzi prowadzacej @
Tabela 1-36: Informacja dotyczaca sekcji’

Kierunek anteny w linii i odlegtos¢

od punktu obrotu pojazdu @ do
anteny @

Antena Kierunek boczny™ oraz
odlegtos¢ od linii $rodkowej pojazdu ¢

Symetria sekcji

Przesunigcie

Szerokosé Dlugosé L
do anteny @ g w linii
Tabela 1-34: Odlegosci na mapie i nawigacja Sekeja 1 0Ocm
Szerokos¢ nawigacii Sekcja 3
Lokalizacja odwzorowania Odlegtos¢ Sekcja 4
W.|Ir.1II od punktu obro.tu polazdu' dg . Sekcja 5
miejsca odwzorowania do lokalizacji
odwzorowania Sekcja 6
Miejsce sporzadzania mapy Odlegtos¢ Sekcja 7
boczna od linii Srodkowej pOJazdu ¢ Sekcja 8
do do miejsca sporzadzenia mapy
Sekcja 9
Sekcja 10
11 Jesli dostepne jest urzadzenie wspomagajace/automatyczne kierowanie, Catkowita szerokos¢ robocza

odlegtos¢ boczna i kierunek anteny zostang ustalone w ustawieniach Assisted/ 12 Niektore funkcje rozsiewacza sg ograniczone do momentu wprowadzenia kodu
Automatic Steering "Manage Vehicles". odblokowujacego Advanced Spreader.

n www.teejet.com




POLACZENIA I FUNKCJE KONSOLI

Przycisk zasilania Zintegrowany uchwyt RAM (wymagany montaz) Port USB
Pofaczenie anteny WiFi*

MATRIX 908

0 IRURRD LI
753012

Numer seryjny el '.'.II:H m‘!m-.....
Erwviy Tamnarr

FEC I R ST PR R, SN D

Pofaczenie kamery*

Potaczenie wiazki

Gtosnik Potaczenie Ethernet* Pofaczenie anteny GNSS

*Aktywno$¢ potaczenia zalezy od wersji oprogramowania.

Przycisk wiaczania/wytaczania
Przed wigczeniem zasilania konsoli, podtacz wszystkie urzadzenia do wigzki.

> On - naciénij przycisk POWER
P Off — naciénij i krétko przytrzymaj przycisk POWER

OSTRZEZENIE! Przed ponownym uruchomieniem konsoli nalezy odczekac 30 sekund.

Numer seryjny
Zwrd¢ uwage na swoj numer seryjny. Jest on wymagany do rejestracji produktu.

REJESTRACJA PRODUKTU
1.
n n

98-01578-PL R3 n

KONSOLA
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Komputer polowy Matrix 908

SCHEMAT SYSTEMU

Ponizsze informacje nalezy stosowa¢ jako ogoine odniesienie. Konkretne konfiguracje beda sie rézni¢ w zaleznosci od dostepnych urzadzen.
Skontaktuj sie z dziatem obstugi klienta TeeJet lub lokalnym sprzedawcg, aby uzyskac informacje na temat konkretnej konfiguracii.

UWAGA: tacznosc z innymi urzadzeniami moze zostac udostepniona w przysztych wersjach oprogramowania. Zawsze nalezy zapoznac sie
z uwagami dotyczacymi wydania oprogramowania w celu uzyskania informacji o mozliwosci podtgczenia oprogramowania/systemu na
stronie www.teejet.com/support/software.aspx.

Konsola Matri
4
Antena RXA-52
CAN ,T” do 6 gniazda
= : Deutsch DTM

2

Terminator

Wiazka Matrix 908

do wspomaganego/automatycznego
uktadu kierowniczego
Modut sterowania uktadem kigs
(SCM Pro) ‘ 3

do pradu Interfejs Ethernetu

Kabel akumulatora
K/ _ do kontroli sekcji BoomPilot

Kabel zasilajacy
e Modut sterownika sekcji (SDM)

LUB Modut funkcyjny przetacznika (SFM)
do ISOBUSECU
IC18 Opryskiwacz, IC35 Opryskiwacz, IC38 =~ P
Rozsiewacz, -~

o

UniPilot Pro

n www.teejet.com



KONFIGURACJA KONSOLI

Przed wigczeniem zasilania konsoli nalezy sprawdzic, czy wszystkie urzadzenia sg podtaczone do wigzki.

NR 1 EKRAN POWITALNY

Po zakoriczeniu sekwencji wigczania zasilania pojawi sie
ekran powitalny.

Wybierz inny jezyk o
przetaczanie jednostek konsoli @ oraz

Welcome!

Teelet Technologies hopes you get the most out of your new console.

zmiana lokalnej strefy czasowej @ Aftar selacting your localization options, select the arrow below to ba directed to the Vehicls
Wizard,

UWAGA: Przy zmianie jezykdw nalezy zrestartowac L =
konsole zgodnie z sugestig. Po ponownym LaRguage @ Englich g
uruchomieniu konsola powroci do ekranu E
powitalnego. Uniits @ us

Naciénij przycisk DALEJ (€] @) aby przejsé do

kreatora pojazdow. Time Zone @ WTE-06 00

UWAGA: Aby uzyskac dostep do ustawien kulturowych po pierwszym uruchomieniu:

=}, 4 e 0 9 9 @

ok | iR | Bl | W
Farrydranis L ek Pt Sapdrrmani
e LT = MEDrEaEa WA AR

Audic LY 4

- Ustawdonia kslturows | @#

vk Polski
Jednosthi Metryczna
Sirofa cranowa UTC-0; 00

98-01578-PL R3 n
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Komputer polowy Matrix 908

Ustalenie doktadnego pojazdu jest wymagane do

sporzadzania map lub prowadzenia. Nazwa pojazdu Kreator pojazdu
Postepuj zgodnie z monitami w Kreatorze pojazdu, WhrnwdE nows nazwe. Wymiagana jact uniing
dokonujac w razie potrzeby korekty ustawien i

pojazdu.

Aby poruszac sie po opcjach kreatora:

@ Nastepna opcja kreatora — stuzy do

wyboru pod$wietlonej opcji lub wartosci i
przejscia do nastepnej opcji kreatora

@ Poprzednia opcja kreatora — powr6t do
poprzedniej opcji kreatora

CZERWONE wpIsy | ~ Wskazuje wpis, ktory
wymaga nowe;

wartosci
Aby zakoniczy¢ konfiguracje pojazdu:

@ Zakoncz o — wySwietlane po

= osiggnieciu korica opcji kreatora; stuzy
do zapisania i zamkniecia kreatora

Wybierz , Tak” @ aby aktywowac biezace

ustawienia.

Kontynuuj ustawianie pozostatych opcji konsoli w
Menu Gtéwnym

Ustawienia pofazdu zakofkczone

Cry chepar TAp-RAC witiwlanch pojardaT Ten popazd Tostane
uslassany jako pojsd aklyesy. Aly pricpdd do menu gilswnega,
wymagana jest ukofczona konfiguracja pojazdu. Ustawienta
pojazthi mamna niyicwad w Menoorerro pojaed
Weylierz JTak”, aby Epishd 18 uSt@wienia pajundu.
Wbierz Wod”, aby powndcic do kreatona pojazde

B gy | e | N

=
Usiiwiesin knnsali | Zarsydranis L twanetih Lwtimesia SAmTwARNiA

Mmasryng L Ll o MaraasE DT g
e
)
I'\'\--—-

oefpearralan GHSS

n www.teejet.com



Komputer polowy Matrix 908

Aby uzyskac dostep do Zarzadzania maszyna po pierwszym uruchomieniu

Zarzadzanie pojazdem i maszyna
Aby poruszac¢ sie w Zarzadzaniu maszyna;

x Zamknij ustawienia — uzyj, aby wyj$¢ z opciji
ustawien i powrécic¢ do ekranu Nawigacji

SAmTwARNiA
WADOTA AR

Mt hmetan
MaraasE

Nowy pojazd @ - uzyj, aby wejs¢ do
kreatora pojazdow
6 Wstecz Jedno menu — uzyj, aby przej$¢ do
menu Zarzadzanie pojazdem i maszyng,
! Do menu gtéwnego — stuzy do przechodzenia
do menu ustawien gtéwnych

| Zarsadranis
masryng

Utwoérz nowy pojazd

W systemie zawsze musi znajdowac sie co najmniej (1)
jeden pojazd. W danym momencie moze by¢ aktywny
tylko (1) jeden pojazd.

1. Na PLIFZLEEGITE YL Y| wybierz ikong NOWY
POJAZD &y Q.

2. Postepuj zgodnie z instrukcjami kreatora pojazdu.
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Aby poruszac sie w Kreatorze pojazdow:

x Wyjscie z kreatora — stuzy do wyjscia z
kreatora bez zapisywania zmian

@ Nastepna opcja kreatora — stuzy do wyboru
pods$wietlonej opcji lub warto$ci i przejécia do

nastepnej opcji kreatora

@ Poprzednia opcja kreatora — powrot do
poprzedniej opcji kreatora

— wskazuje wpis, ktory

wymaga nowej wartosci ' d

é Zapisz i zamknij — zapisanie wszystkich b E
biezacych ustawien i zamknigcie kreatora.

@ Zakoncz - pojawia sie po osiggnigciu konca

= opcji kreatora; stuzy do zapisania i zamknigcia kreatora

CZERWONE WPISY

Szczegotowe informacije na temat opcji kreatoréw pojazdu znajduja sie w instrukcji obstugi (kod QR jest dostepny na tylnej oktadce tego
dokumentu)

98-01578-PL R3 n



Edthj pojazd Aktywny pojazd
Pojazd nie moze by¢ edytowany, gdy zadanie jest
otwarte. x Zarzadzanie poja zdem

1. W wybierz karte pojazdu do
edycji @.

2. Na ekranie Szczegdty pojazdu wybierz ikone EDYTUJ
usTAWEENA L. @

3. Przejdz przez kreatora pojazdéw, wprowadzajac
niezbedne zmiany.

4. Wybierz przycisk ZAPISZ | ZAMKNIJ [£] w dowolnym
miejscu kreatora.

Aktywuj inny pojazd

Aktywny pojazd jest oznaczony kropkg w lewym gérnym
rogu karty pojazdu. Pojazd nie moze by¢ aktywowany, | |
gdy zadanie jest otwarte. Do zakonczenia aktywacii b E
pojazdu wymagane jest ponowne uruchomienie konsoli.

1. W wybierz karte pojazdu,

ktéra ma zosta¢ aktywowana 0
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2. Na ekranie szczegélow pojazdu wybierz ikong x Szczegoly pojazdu

UAKTYWNL “#2 ©). _ :
3. Wybierz m gdy zostaniesz zapytany, czy e ' W W

chcesz, aby ten pojazd byt pojazdem ,aktywnym”. :
4 Uruchom ponownie konSO|Q Fisunek @ lini do punkiu 2acsenud Za punktem abrolu pojaniu
Usu ﬁ pOjaZd Oulaghotc w linii do punktu zaczepu Gem
Pojazdu nie mozna usunag¢, gdy jest aktywny lub gdy '
zadanie jest otwarte. Wymagany jest jeden pojazd; Boczry kisrunek do punkiv zaczepu Ha dradiu
dlatego nie wszystkie pojazdy mozna usunag.
1 W wybierz karte pojazdu do Kierunek w linii do anteny Za punktem obrolu pojaidu

usuniecia @ '

2. Na ekranie szczeg6tow pojazdu wybierz ikone

USUN T @.

n www.teejet.com



Komputer polowy Matrix 908

Przed skorzystaniem z niektorych funkcji lub opcji )
(wymienionych ponizej) konieczne jest aktywowanie X ctbwne Menu |

funkcji za pomoca kodu odblokowujacego. Kod E*E]"_T i 0 ? 0 \®¢’

odblokowujacy jest unikalnym kodem dla kazdej funkcji '

. . II\Inn:ﬂ-Mﬂnl:nIl FarsgdrAnis [T T-E.':-'.I: SAmitrwana

i konsoli. L TE Y L. B oo Tagane]
Nastepujace funkcje sa zablokowane i wymagajg kodu J @‘)

odblokowujacego, aby uzyskac dostep: e

oedfbisarrakn GHSS

P Uniwersalny Terminal ISOBUS - odblokowuje
podstawowe mozliwosci ISOBUS i dostep do
Uniwersalnego Terminala (UT)

- Uniwersalny Terminal (UT) jest dostepny
z poziomu Menu Gtéwnego i Ekranu
Prowadzenia. Aby uzyska¢ szczegétowe
informacje, patrz ,Uzyskaj dostep do terminala
uniwersalnego” na stronie 44 .

N gk

e
Wiea infarmacy Podmpersid Rpsirarsh

P Zasobnos¢ — odblokowanie mozliwosci mapowania [ psminy
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— Przed wprowadzeniem kodu odblokowujacego
zasobno$¢ wymagane jest odblokowanie
uniwersalnego terminala ISOBUS

P Zaawansowany rozsiewacz — odblokowuje x
mozliwo$¢ zaprogramowania wiecej niz dwéch
sekcji przy rozsiewaczu

Odblokowanie funkciji

, . , Funkcje do odblokowania
Kody odblokowujgce mozna uzyskaé na dwa sposoby:

<« Zambwienie systemu zawierato odblokowane A ®
funkcje — patrz instrukcja PDF dotgczona do ; el

zamowienia

L

<« Odblokowanie zakupione po otrzymaniu systemu
— zostanie dostarczona instrukcja PDF z kodem
specyficznym dla konsoli. W celu uzyskania ZRnWARSEANY [EESIEWOCE Aktywis] ﬂ
szczegbtowych informacji nalezy skontaktowa¢ sie
z dziatem obstugi klienta firmy TeeJet lub lokalnym
sprzedawca.

Po wprowadzeniu kodu odblokowujacego wymagany (§
jest restart konsoli.

Wprowadi hod dostepu

123455
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Komputer polowy Matrix 908

Przed wejsciem do Kreatora urzadzen sprawdz, czy wszystkie
narzedzia i/lub urzadzenia sg przymocowane do wigzki.

Zarzadzanie pojazdem i maszyna
Aby poruszac si¢ w zarzadzaniu maszyng;

X Zamknij ustawienia — uzyj, aby wyj$¢ z opcji
ustawien i powréci¢ do ekranu Nawigacji

e Nowe urzadzenie o - uzyj, aby wejs¢ do Kreatora
urzadzen

b Wstecz Jedno menu — uzyj, aby przej$¢ do menu (o
Menedzera pojazdéw i urzadzen pesaztem

o Do menu gtéwnego — stuzy do przechodzenia do .
menu ustawien gtownych

Utworz nowe urzadzenie
Istnieje wiele opcji urzadzen zaleznych od tego, co moze byé w
systemie lub nie. Przed utworzeniem urzadzenia okresl:

+ Czy nie ma urzadzenia, ale potrzebne jest mapowanie
aplikacji?
— Instrukcje znajduja sie w czesci ,Mapa aplikacji”

+ Czy istnieje urzadzenie TeeJet CAN, takie jak modut
sterownika sekcji (SDM) do sterowania sekcjami
BoomPilota?

- Instrukcje znajdujq sie w czesci ,Urzadzenie TeeJet
CAN’

+ Czy istnieje urzadzenie ISOBUS takie jak opryskiwacz
IC35 lub IC45, DynaJet IC7140 lub rozsiewacz IC38?

- Patrz ,Opryskiwacz ISOBUS” w celu uzyskania
instrukcii.

UWAGA: W tym samym czasie moze by¢ aktywne tylko jedno
(1) urzadzenie dowolnego rodzaju. Jesli w systemie
znajduje sie urzadzenie ISOBUS, bedzie to urzgdzenie aktywne. Urzgadzenia TeeJet CAN i urzgdzenia ISOBUS nie moggq by¢ uzywane
Jjednoczesnie. W danym momencie obstugiwane jest tylko jedno (1) urzadzenie ISOBUS.

Aby porusza¢ sie w Kreatorze urzadzen:

Wyjdz z kreatora — stuzy do wyj$cia z kreatora bez zapisywania zmian
Nastepna opcja kreatora — stuzy do wyboru pods$wietlonej opcji lub warto$ci i przej$cia do nastepnej opcji kreatora
Poprzednia opcja kreatora — stuzy do powrotu do poprzedniej opcji kreatora
CZERWONE wpisy | — Wskazuje pozycje, ktdra wymaga nowej wartosci
Zapisz i zamknij — stuzy do zapisania wszystkich biezacych wyborow i zamkniecia kreatora

@ Zakoricz - pojawia sie po osiggnieciu korica opcji kreatora; stuzy do zapisania i zamkniecia kreatora
]

Szczegotowe informacje na temat opcji Kreatorow urzadzen znajdujg sie w podreczniku uzytkownika (kod QR jest dostepny na tylnej oktadce
tego dokumentu)

n www.teejet.com




Komputer polowy Matrix 908

Mapa aplikac;ji

1. Na stronie , Podstawa urzadzenia Kreator urzadzen
wybierz ikone NOWE URZADZENIE €9 €.

2. W Kreatorze urzadzen na ekranie Podstawa

urzadzenia wybierz [IETEETHESH.

3. Postepuj zgodnie z instrukcjami Kreatora
urzadzen.

UWAGA: Niektére funkcje rozsiewacza sq
ograniczone do momentu wprowadzenia
kodu odblokowujgcego Advanced Spreader.
Instrukcje dotyczace kodu odblokowujgcego
znajdujg sie w czesci ,Nr 3 Wprowadz
dostepne odblokowania” na stronie 17
odblokowania " na stronie .

USTAWIENIA

Urzadzenie TeeJet CAN

wybierz ikone NOWE URZADZENIE €9 €.

2. W Kreatorze urzadzen na ekranie Podstawa
urzadzenia wybierz REEAERE.

A

3. Postepuj zgodnie z instrukcjami Kreatora urzadzen.

Urzadzenie ISOBUS

Urzadzenia ISOBUS obejmujg produkty TeeJet, takie jak
opryskiwacz IC35, opryskiwacz |C45, rozsiewacz IC38 lub
DynaJet IC7140.

UWAGA: Urzgdzenie ISOBUS wymaga zastosowania
Terminala Uniwersalnego, ktory wymaga podania
kodu odblokowujgcego. =
Instrukcje dotyczace kodu odblokowujgcego Cafni ‘oi'
znajdujq sie w czesci ,Nr 3 Wprowadz dostepne e

odblokowania” na stronie 17 odblokowania " na
stronie .

Konfiguracia urzadzenia zakodezana

Cry witawit (o uregdzense ko akiysme?

1. Po zatadowaniu puli obiektow, Kreator urzadzen
uruchomi sig automatycznie, podpowiadajac
uzytkownikowi wprowadzenie wszelkich brakujacych
informacji wymaganych przez system.

2. Postepuj zgodnie z instrukcjami Kreatora urzadzen.
3. Po zapisaniu nowe urzadzenie zostanie automatycznie dodane do Menedzera urzadzen.
UWAGA: Niektére ustawienia niedostepne w Kreatorze urzadzeri mogq byc obstugiwane przez interfejs UT urzgdzenia.

W tym samym czasie moze by¢ aktywne tylko jedno (1) urzadzenie dowolnego rodzaju. Jesli w systemie znajduje sie urzadzenie
ISOBUS, bedzie to urzadzenie aktywne. Urzadzenia TeeJet CAN i urzgdzenia ISOBUS nie mogq byc uzywane jednoczesnie. W danym
momencie obstugiwane jest tylko jedno (1) urzadzenie ISOBUS.

98-01578-PL R3 n
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Edthj urZdeenie Urzadzenie aktywne
Nie mozna edytowa¢ urzadzenia, gdy zadanie jest

otwarte. x Zarzadzanie mas zyna

1. W PLIZZLEENTEN L EATEY, Wybierz karte urzadzenia, :
ktéra ma by¢ edytowana @ .

2. Na ekranie Szczegdly urzadzenia wybierz ikong
EDYTUJ USTAWENA L. @

0)...

Dpryskiacs

3. Przej$¢ przez Kreatora urzadzen, dokonujac wszelkich
niezbednych zmian.

4. Wybierz przycisk ZAPISZ | ZAMKNIJ [£] w dowolnym
miejscu kreatora.

Aktywuj inne urzadzenie

Aktywne urzadzenie jest oznaczone kropka w lewym | {
gérnym rogu karty urzadzenia. Urzgdzenie nie moze by¢ l , E
aktywowane, gdy zadanie jest otwarte.

1. W PLIeZLLENTEN N ESATEY, Wybierz karte urzadzenia,

ktéra ma zosta¢ aktywowana o

x Zarzadzanie maszyna

2. Na ekranie Szczegdty urzedzenia wybierz ikone

UAKTYWNI) ‘23 ©).

3. Wybierz m , gdy pojawi sie pytanie, czy
chcesz ustawi¢ to urzadzenie jako ,aktywne”.

Ustalona nn rufie

Podstrva urzadeen Miga aglikac)

Usun urzadzenie Typ operaci Opryskiwacz
Urzadzenia nie mozna usuna¢, gdy zadanie jest otwarte. :

1. W PLIRZCEENEN B ATEY, wybierz karte urzadzenia, i A Ustalzng na nifie
ktora ma zostac usunieta @J.

. . . —_ Typ Zawi Zawieszane
2. Na ekranie Szczegdly urzadzenia wybierz ikong ik S

USUN T @.
UWAGA: Urzadzenie ISOBUS nie moze zosta¢
usuniete.

m www.teejet.com



Komputer polowy Matrix 908
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Pasck dwictlny v

_

Szeroko$¢ nawigacji — odlegtos¢ miedzy liniami nawigacji

x Ustawienia nawigacii

Ustawienla nawigac]l v

Pasek dwigtlny »

. i
. Deacly paclykajy za pojardern (wytaczona opcia podatanaa za pokosem)

Odlaghote pomigdzy diodami A4b m
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Lokalizacja mapowania okre$la lokalizacje, z ktérej zostanie
Zmapowana granica.

+ DomyslIna lokalizacja —

&

Samitreania

P Bez zdefiniowanego urzadzenia — lokalizacjg o |

L ik

odwzorowania bedzie punkt obrotu pojazdu || ey ] meeed Ao -
» Przy zdefiniowanym urzadzeniu — podczas tworzenia ;’Eé) tsgjus @ ﬁ"_ﬁ'

zewnetrzej granicy lub wielokotg (poligonu) linia granicy :.':-!::_ o .m...?.. -

wyznaczona bedzie na podstawie zewnetrzej czesci octiorrkaGNSE | Terminal 150-11783 2udaniem damym

najdalej wysunietej zewnetrznie sekcji (aktywnej).
podczas tworzenia wewnetrznej granicy linia
granicy wyznaczona bedzie na podstawie
wewnetrzej czeSci wewnetrznie aktywnej sekcj.
Jezeli natomiast Zadna z sekcji nie bedzie 0
aktywna wtedy granica wyznaczona zostanie

na podstawie najbardziej wysunietej sekcji
ZeWthanej. Akbpama bokahracys mapeania Darvgdina bekalizacia

x Ustawienia mapowania

+ Wprowadzanie danych przez uzytkownika — uzytkownik
moze okresli¢ kierunki i odlegtosci przesuniecia
liniowego i bocznego od punktu obrotu pojazdu. Mozna
utworzy¢ do pieciu (5) wpisdw uzytkownikdw.
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x Ustawienia mapowania

Aby nawigowa¢ w ustawieniach lokalizacji mapowania:

Nowa lokalizacja mapowania — stuzy do
tworzenia nowej lokalizacji mapowania

== Usun biezaca lokalizacje mapowania —

w stuzy do usuniecia biezacej aktywnej At lokakzacs mapevania
lokalizacji mapowania

Hazwa lokalizac] da prrodu w bawa

Zmiana aktywnej lokalizacji
mapowania

. W kierunku Bna od purkiu obrotu pojegy
(R ETrd aktywna lokalizacje mapowania o .

2. Wybierz zadang lokalizacje mapowania 9

Alctywna lokalizacja mapowania

Oudleghost w linii od punktu sleotu poj

Domydina lokalizaci

Edycja lokalizacji mapowania
1. Wybierz lokalizacje odwzorowania 9 do edycii.

&0 prrodu w lewe
2. W razie potrzeby dokonaj korekty ustawien. Zmiany
sq automatycznie stosowane do biezacej lokalizacji mapy.

Rysunek 1: Lokalizacja odwzorowania Odlegto$¢ w linii od punktu
obrotu pojazdu do miejsca odwzorowania (1) do lokalizacji Rysunek 2: Mapowanie odlegtosci poprzecznej lokalizacji od linii
odwzorowania ® Srodkowej pojazdu (D do lokalizacji mapowania @

m www.teejet.com



NR 7 SKONFIGURUJ GNSS
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Al wrosrsda knnaol Jarsydranis At dvarere o (AT ) SAmitraii
ITRASDY T PR WTE RN AL H!—Dﬂ'\lw;'

I15:5BUS ||

|UT o i
o >
Lraiwdaby L v i Tarzgirams
Terminal 150-11783 Zadariem

Ustawienla oghine

_ L"r

Ustawienia odbiornika GNSS

Do prawidtowego korzystania z systemu wymagane
jest odpowiednie skonfigurowanie ustawien GNSS
dla danej lokalizacii.

Wyjdz z tego ekranu 0 aby rozpoczaé
inicjalizacje odbiornika GNSS. Podczas inicjalizacji
pojawi sie komunikat. Trwa to okoto minuty.

Szczegoly dotyczace ustawien odbiornika GNSS
znajdujg sie w podreczniku uzytkownika (kod QR
jest dostepny na tylnej oktadce tego dokumentu).

x Ustawienia odbiornika GNSS

Ustawienla oghine
Uty zewnatranego portu GH5S

Wymnagana jakodc pieyo)i ClearPath

Witreymakosé Hitra nagiownego 5

Zaawmnsowane ustawionia

SHAS wtaczamy

Zastosy) wyghadzania naghidkn

-

v
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NR 8 USTAWIENIE WSPOMAGANIE/AUTOMATYCZNE STEROWANIE

U

i
i At knnsol

FarshdTAnis T —— |t meEia
ITRASDY T PRl WIERC IS
Py 15::BUS
) ol
N z L+
it Urnivariany Vet i Zarsadiams
oedfbisarrakn GHSS Terrminal 150-11783 Zadaem

(W WTEWEY wyszukiwania urzadzenia
spomagajacego/automatycznego kierowania

przy starcie systemu
2. Uruchom ponownie konsole.

3. Przyjecie do wiadomosci informaciji o wytaczeniu
odpowiedzialnosci z tytutu odpowiedzialno$ci
publicznej. Trwa to okoto minuty i wyskakuje po
ponownym uruchomieniu.

4. Powr6t do menu ustawiert wspomaganego/
automatycznego kierowania.

5. W razie potrzeby dokonaj korekty ustawien. Zmiany sg
stosowane automatycznie.

UWAGA: Szczegotowe informacje na temat ustawien
urzadzenia Assisted/Auto Steering mozna
znalez¢ w instrukcji obstugi dotaczonej do
SCM Pro.

Aby zarzadza¢ pojazdami ze wspomaganiem/
automatycznym sterowaniem (doda¢ nowy pojazd,
ponownie skalibrowa¢ obecny system wspomagania/
automatycznego sterowania lub dostosowac
agresywno$¢ uktadu kierowniczego), nacisnij

slpAY¥EY Zarzadzaj pojazdami 9

Status urzadzenia: Inaleziono urzgdzenke

Sterowania wspomagane/
|automatyczne

Ustawienia ogdlne

Wartadel QI

Inlarmacia o wytgczeni 2 odpowicdzialnoded publicznef

Jako operalor tego posazdu JESTES OOPOWIEDEIALNY/-A
LA JEGD BEZPIECINA EXSPLOATACIAY

Maciskajge ponikszy proyeisk AKCEFTUD, matwiadczasz, ke
wiesz, jak obshigwat sysiom FieldPilod Pro hub LiniPlot Pro
| preyimujesz peing odpowiadrininodd 2a jego berplecrng
obshuge.

Ddrzuc

v
v

Sterowania wspomagane/
|automatyczne

*Dema-HydeaulicVeh®
Dema-MOLU-GA-Voh

m www.teejet.com
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-l @
T QLr 9

Lo TE AR MDA WADOTA AR

x Ustawienia kensoli

Pl \ygwietiace

_ .

P Tryb prosty - tylko jedno (1) zadanie bedzie
dostepne w danym momencie

<

< <

Ustawdenia kulturawe

<
=
]
z
=
wv
o

— Menu Nowe zadanie na ekranie Nawigacja
zawiera opcje tworzenia nowego zadania lub
kontynuowania ostatniego zadania

Tryb pracy Zaawansowany

b pracy Zaawansawany
P Tryb zaawansowany — w kazdej chwili moze by¢

dostepne wigcej niz jedno zadanie
zawiera opcje tworzenia nowego zadania, ‘

kontynuacji ostatniego zadania lub wyboru
spos$rod innych zadan przy uzyciu Menedzera
zadan

Zaawansowane opcje trybu pracy

— Menedzer zadan jest dostepny z Menu
Gtéwnego lub z menu Inne zadanie na ekranie
Nawigacja

— Menedzer danych jest dostepny z menu
gtéwnego

Ot
FRSAnia

[ @ o uke | W

Ut Ao konanl FarsgdTanis [T 1Mt Ameeia SAmrrwan
L Te PRI MEmoEasa WO TARarE

g RO\ assdr 77 3

f""i \\\\\ N 2

N
= ==
N E
P i i Zarradranie Tarzadzanis

\>
edborrbaGNSE [ |0
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Zarzadzanie zadaniem

Uzyj Zarzadzanie zadaniem, aby utworzy¢, usunag, = %]1_1 N— :

zduplikowa¢, rozpocza¢ i doda¢ informacje do P e [~ v 9 @
CF | zimn | W |\

Wybranego zadania lub zadan. 1|1.1n.n:.uﬂmnl- ZTarsqdzania L twanetih Lwtimesia SAmTwARNiA

Lo TE AR MDA WADOTA AR

Utwdrz nowe zadanie — zostang wysSwietlone

ore e , : | | 15%BUS _
opcje zmiany automatycznie generowanej -@) 'ﬂ'?} @ﬁ
nazwy i dodania referencji do pola Ovmmiorin. || iy || Ui Zaeylcarie
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Wskazdéwka: Nazwy sq ograniczone do 32
znakow. Tworzgc dfugie nazwy, uwzglednij
spacje, aby zwigkszyc czytelno$c na ekranie
nawigacji.

=== Jsun wybrane zadanie lub zadania

p=_ Powiel wybrane zadanie — powielenie granic

% i linii nawigacji z wybranego zadania

T Informacja o wybranym zadaniu — uzyj, aby

zobaczy¢ iflub doda¢ szczegdty do
wybranego zadania. Nazwa zadania nie moze
by¢ zmieniona.

@ Rozpocznij wybrane zadanie — kryteria
pozycji GNSS muszg zosta¢ spetnione,
zanim polecenie to bedzie dostepne

Ig Zapisz - stuzy do zapisywania zmian
wprowadzonych w Nazwie pola podczas
przegladania szczegdtow zaplanowanego
zadania
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x Zarzadzanie zadaniem

Ladanie; Zatdanie: Zoadlamie
HHTHL Spring "23 12345

x Larzadzanie zadaniam
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Uzyj Zarzadzanie danymi, aby zaimportowa¢ lub _ W— '
wyeksportowa¢ wszystkie dane zadania. I:Ei]}_r m 0 '?E .'G' \@#

pr—
Przed probq przemeSlema danych Zadama W*Oi naped Ut A e monank Farsqdranis A e It Amee SAparaia

ITasyng L L MaraasE L s
USB. .

| I15:55BUS
— uzywany do przenoszenia danych @) o ¥4 ﬁ
roboczych z pamieci USB do s | it | Wecmmenl] | |[Soriing
wewnetrznej pamieci masowej
OSTRZEZENIE! Import danych spowoduje
usuniecie i zastapienie wszelkich istniejgcych
danych na konsoli. x Zarzadzanie danymi

— uzywany do przenoszenia danych o
Przenies Dane zadah

zadaniach z pamieci wewnetrznej do

pamieci USB
Dane o pracy obejmujq Zaimporiu] wszystkie Dane zadan z dyshu USH Imporiy -
! =
+ Nazwa pracy E
Eksporiug wsysikic Dane zadan na dysk USB Ekspartu| g

+ Nazwa pola

+ Linie nawigacji

+ Granice (zewngtrzne, wewnetrzne)
+ Obszar pokrycia

+ Mapy (zasieg, zastosowanie)

Gdy opcja Zasobnosci jest odblokowana, mozna

zaimportowa¢ mape aplikacyjng, a nastepnie uzywac jej
z kompatybilnym urzadzeniem, takim jak opryskiwacz
IC35 lub opryskiwacz 1C45.

Instrukcje dotyczace kodu odblokowujgcego znajdujg sie
w czesci ,Nr 3 Wprowadz dostepne odblokowania” na
stronie 17 odblokowania na stronie .

Szczegoty dotyczace importowania i korzystania z mapy
aplikacyjnej znajduja sie w Podreczniku uzytkownika (kod
QR dostepny jest na tylnej oktadce tego dokumentu).
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ROZPOCZNIJ ZADANIE

Po zakoniczeniu sekwencji wigczania pojawi sie menu
Nowe zadanie z opcjami rozpoczgcia nowego zadania,
kontynuacji ostatniego zadania lub otwarcia menedzera
zadan w celu wybrania innego zadania (opcje zalezg
od trybu pracy i dostepnosci zadan). Gdy zadanie

jest aktywne, niektorych opcji ustawien nie mozna juz
zmieni¢. Zamknij zadanie, aby zmieni¢ te ustawienia.

WYMAGANIA:

Nowa zadanka

Przed rozpoczeciem pracy nalezy zakoriczy¢
konfiguracje dla konkretnego pojazdu i jego
urzadzen. Szczegoty w ,Nr 2 NAWIGACJA W
ZARZADZANIU POJAZDEM’ na stronie 14

i ,Nr 4 zarzadzanie maszyng poprzez kreator
urzgdzeni” na stronie 18.

Przed rozpoczeciem pracy, GNSS musi ustalic
kurs. Przy wigczonej konsoli i sprawnym GNSS,
prowadz pojazd, aby uzyskac prawidfowy kurs.

Aby zmieni¢ tryb Tryb prosty na Tryb zaawansowany
mode, przejdz do Gtowne Menu E -> Ustawienia
konsoli -> Tryb pracy Zaawansowany. Szczegdtowe
informacje na temat wyboru trybu pracy znajdujg sie w
czesci ,Nr 9 Wybierz tryb pracy” na stronie 25 .
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Tryb zadania prostego

Uzyj menu Nowe zadanie, aby rozpoczaé nowe zadanie
lub kontynuowac ostatnie zadanie. W danym momencie
dostepne jest tylko jedno stanowisko. Wybdr nowego
zadania spowoduje usuniecie wszystkich poprzednich
zadan.

Aby nawigowac na ekranie Nowe zadanie:

‘ﬁ Rozpocznij nowa prace
‘ﬁ Kontynuuj ostatnie zadanie

Przycisk menu gtownego — dostep do
ustawien, w tym kreatoréw, opcji pomocy i
terminala uniwersalnego (UT)

Jesli biezaca pozycja GNSS znajduje sie w strefie UTM

innej niz biezaca lub sasiednia strefa UTM m
zostanie wytgczone.

n www.teejet.com



Zaawansowany tryb pracy

Uzyj menu Rozpocznij zadanie, aby rozpocza¢ nowe
zadanie, kontynuowac ostatnie zadanie lub otworzy¢
menedzera zadan, aby wybra¢ inne zadanie.

Aby nawigowac na ekranie Nowe zadanie:

=

Rozpocznij nowe zadanie — wy$wietlone
zostang opcje zmiany automatycznie Howe zadanie
wygenerowanej nazwy oraz dodania
referencji pola.

=

Kontynuuj ostatnig prace — wySwietlona
zostanie opcja przegladu i/lub edycji
informacii o pracy

= Otwérz Inne zadania za pomocag,
Zarzadzania zadaniami
Przycisk menu gtownego — dostep do
ustawien, w tym kreatoréw, opcji pomocy i ‘ x Zarzadzanie zadaniem
terminala uniwersalnego (UT)

L. . , Irfarmacs o aowym gadanis
Aby poruszac sie w menedzerze zadan:
x Zamknij ustawienia — stuzy do wyjscia z Exdanie 12043023 13:05
ekranu informacji 0 zadaniu i powrotu do
Pola

menu Nowe zadanie bez tworzenia nowego
zadania lub rozpoczynania poprzedniego

Lacizz & wivpds
Rozpocznij wybrane zadanie — wybierz, aby

rozpoczag ostatnie zadanie

Zapisz i wyjdz | ~ wybierz, aby zapisa¢ nowg,

prace i powréci¢ do menu b
Rozpocznij zadanie \

— wybierz, aby rozpocza¢ nowe zadanie x Farsa ek A

Zadanie: 98765
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” Wstecz jedno menu - stuzy do przejscia do

menedzera zadan
Pols

Jesli biezaca pozycja GNSS znajduje sie w strefie UTM
innej niz biezaca lub sasiednia strefa UTM m
zostanie wytaczone.

| E Zadanie: Wiosna \'. @ r :
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Komputer polowy Matrix 908

Funkcje ekranu nawigacji N Przycisk menu glownego
. Informacje i pasek stanu
Informacje i pasek stanu
E— A o
Aktualna nazwa zadania i informacje o statusie GNSS, == | Zadanie: Wiosna .\ @

trybie nawigaciji, obszarze gruntéw ornych i wigczeniu
sterowania wspomaganego/automatycznego. Zobacz
LInformacje i pasek stanu” na stronie 38 w celu
uzyskania szczedtow.

Przycisk menu gtéwnego
<< Wybor opcji dostepu do paska funkcji

Pasek funkcji

Aktualnie wybrane opcje bedg podswietlone.

'1:' Tryb nawigacji — wybierz, aby uzyskac dostep
9 do opcji nawigacji, w tym wyboru trybu
nawigacji oraz tworzenia, usuwania i
przetgczania linii nawigacii
Q . Tryb granicy — wybierz, aby uzyska¢ dostep
£\ do opciji granicy
E Wyswietl szybka regulacje — wybierz, aby

=== |zyskac dostep do czesto dostosowywanych opcji konsoli i ekranu Rk
réwietlacza

f‘—r-':;- 5 Warstwy mapy — wybierz, aby wiaczy¢ lub wytaczy¢ warstwy
L mapy

+ ‘ Wipcizronks

§ Terminal uniwersalny (UT) — wybierz, aby uzyska¢ dostep do

8 terminala UT et

3 % Zamknij zadanie — wybierz, aby zamknag biezace zadanie i = l + At
E8 zapisa¢ postep prac zadania

. Fatek dadowy
Pasek akcji .

Opcje sg dostosowywane dynamicznie w oparciu o wybrang opcje paska Bk ’;‘; S ‘
funkcji i skojarzong z nig opcje menu gtownego. Zobacz poszczegdlne funkcje, ,p 'u'ir

aby uzyskac szczegdtowe informacje. Szczegotowe informacje mozna znalez¢ - —— . I

w poszczegoinych funkcjach. |

Opcje szybkiej regulacji wyswietlacza
P Glosnosc - reguluje poziom glosnosci glo$nika audio

» Wyciszenie — wylacza glosnik audio

P Jasnos$¢ LCD - regulacja jasnosci wyswietlacza konsoli

» Tryb nocny - stuzy do przyciemniania kolorow menu w celu zmniejszenia odblaskow $wiatta podczas uzytkowania w nocy
P Wyswietl pasek Swietiny — stuzy do wyswietlania lub ukrywania paska $wietinego na ekranie prowadzenia

» Zoom aby rozszerzy¢ — w widoku pola, rozszerza widok ekranu do najszerszego dostepnego obszaru

P Przycisk od$wiezania pozycji GNSS - zresetuje filtr ClearPath w odbiorniku OEMStar w przypadkach, gdy uzytkownik uruchomit
odbiornik w niewielkiej odlegtosci od gestych drzew illub budynkéw

UWAGA: Aktywacja odswiezania podczas pracy spowoduje chwilowg przerwe w przekazywaniu danych GNSS. Najprawdopodobniej
spowoduje to, Ze sekcje juz wigczone w trybie automatycznym BoomPilota zostang wyfgczone na krétki okres czasu.

Odswiezanie nie powinno by¢ wykonywane podczas aktywnej aplikacji.
» Wysrodkuj na pojezdzie — gdy znajduje sie w widoku pola, wysrodkowuje pojazd na mapie

» Mini Mapa - stuzy do wy$wietlania lub ukrywania miniaturowej wersji widoku mapy aktualnie nie znajdujacej sie na ekranie. Wybierz, aby
przetgczaé sie miedzy mapami widoku pojazdu i widoku pola.

» Linie siatki — stuzy do wy$wietlania lub ukrywania linii siatki na mapie

m www.teejet.com




NR 1 WYBOR TRYBU NAWIGACJI

1. Przy aktywnym przycisku Prowadzenie ¥ na pasku
funkcii, naciénij przycisk Menu Gtéwne << o

2. Wybiera tryb prowadzenia 9:

@ Brak nawigacji

,;»9 Prosta nawigacja A/B

4

% Dynamiczna adaptacyjna nawigacja AB

e

& Prowadzenie po okregu

L=

4 Prowadzenie azymutowe

&

Szczegbtowe informacje na temat kazdego trybu
prowadzenia znajdujg si¢ w tabeli na nastepnej stronie.

N— 4 L
s | Fadanie: Wiosna
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Komputer polowy Matrix 908
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Prosta nawigacja AB

Prosta nawigacja AB zapewnia nawigacje po prostej w oparciu o punkty
odniesienia A i B. Oryginalne punkty Ai B sa uzywane do obliczania
wszystkich innych rownolegtych linii prowadzacych.

Prowadzenie azymutowe

Nawigacja azymutowa zapewnia nawigacje po linii prostej w oparciu
0 kat poziomy mierzony zgodnie z ruchem wskazéwek zegara od
prawdziwej pdtnocnej linii bazowej. Podczas korzystania z azymutu

punkt, z ktérego pochodzi azymut, jest srodkiem wyimaginowanego kofa.

Pétnoc = 0°, Wschdd = 90°, Potudnie = 180°, Zachod = 270°.

Nawigacja w stopniach azymutu wys$wietla linie nawigacji miedzy
aktualng pozycja pojazdu (punktem A) a punktem B oddalonym o 100
metrow wzdtuz wprowadzonego kursu azymutalnego.

Dynamiczna adaptacyjna nawigacja AB

Dynamiczna adaptacyjna nawigacja AB zapewnia nawigacje wzdtuz
zakrzywionej linii w oparciu o poczatkowa linie odniesienia AB, gdzie
kazda sasiednia nawigacja jest rysowana na podstawie przewidywanej
szeroko$ci nawigacii i kursu.

Dynamiczna, adaptacyjna nawigacja AB zawiera opcje objazdu, ktdra
umozliwia utworzenie wariantu trasy, a nastepnie potgczenie jej z
oryginalng trasg lub zakonczenie, tworzac nowy punkt B oryginalnej
trasy. Aby mozna byto rozpocza¢ objazd, nalezy przeby¢ odlegtos¢
co najmniej 2 metrow. Aby mozna byto zakoriczy¢ objazd, nalezy
przejechac co najmniej 50 metrow.

Dodaj informacje o tym, czego nie robi¢ podczas tworzenia Sciezki —
poczatkowe tworzenie $ciezki U vs. C.

Prowadzenie po okregu

Nawigacja Circle Pivot zapewnia prowadzenie wokot centralnej
lokalizacji, ktéra promieniuje do wewnatrz lub na zewnatrz w oparciu
0 poczatkowa linig odniesienia AB. Ta poczatkowa linia bazowa jest
uzywana do obliczania wszystkich innych wytycznych.

Stuzy do aplikacji produktu w centralnym, okragtym polu, z nawigacjg,
wzdtuz okragtej linii nawigacyjnej, ktéra odpowiada promieniowi obrotu
systemu irygacyjnego wokot punktu srodkowego.

Bez nawigacji
Wybranie Bez nawigacji powoduje wytaczenie nawigacii.

UWAGA: Brak trybu nawigacji nie powoduje usuniecia ustalonych linii prowadzacych ani punktéw z konsoli. Aby usung¢ ustalone/
zapisane dane z konsoli, patrz ,Zarzadzanie danymi” w rozdziale Konfiguracja systemu.

UWAGA: Przesunigcie wzgledem sasiednich wytycznych zostanie obliczone przy uzyciu szerokosci prowadzenia, patrz ,Ustawienia ->
Prowadzenie i mapowanie” dla ustalonej odlegfosci.

m www.teejet.com




NR 2 WYZNACZANIE LINII NAWIGACYJNEJ AB

1. Jedz do wybranego miejsca w punkcie A L 2

= | Fadanie: Wiosna
2. Przy 9 aktywnym przycisku nawigacji na pasku |
funkcji nacisnij ikone ZAZNACZ A

3. Przejazd do wybranego miejsca punktu B @.

4. Naci$nij ikong ZAZNACZ B , aby wyznaczy¢ — i
linig AB. I\ '

Zalecenie: Je$li funkcja wygladzania kursu jest

wytgczona, zaznacz punkt B, gdy pojazd sie

porusza. A
5. Nadaj nazwe linii nawigacyjnej.

<« Wybierz opcje m aby zapisac wytyczng z
uzyciem automatycznie wygenerowanej nazwy.

¥

Q

il

U

£

<« Uzyj klawiatury, aby wybra¢ niestandardowa
nazwe, a nastepnie wybierz . L

e
[
L

N2
I

Konsola zacznie udostepnia¢ informacje nawigacyjne.

Opcje paska akcji —
Zaznacz punkt A — zaznaczenie pierwszego
punktu na linii nawigacyjnej.

@ Zaznacz punkt B — zaznaczenie ostatniego
punktu na linii nawigacyjnej i wyznaczenie
linii AB. i
UWAGA: lkona PUNKT B =" nie jest dostepny
do wyboru (szary) do momentu przejechania
minimalnej odlegtoci.
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— Proste lub zakrzywione Wytyczne: 3,0 metrow

— Nawigacja po okregu: 50,0 metrow. W
przypadku jazdy po $ladach kot zaleca sie
wykonanie co najmniej pofowy okregu. Nie jest
konieczne przejechanie catego obwodu. \

a II/,/
] l’/un\\\l
DE

Anuluj Zaznaczenie — anulowanie polecenia
Zaznacz punkt A i powr6t do poprzednie; linii
nawigacyjnej (je$li zostata wyznaczona).

N— 4 L
= | Fadanie: Wiosna
-

Kierowanie
- Pz pink Stopien azymuiu

7.2 0

— EALL it b 000 ‘

Przelacz linie nawigacyjna

/‘; i Jesli zapisano wiecej niz jedna linie

4 ! nawigacyjna, dostepna bedzie opcja Przetacz
linie nawigacyjna. Aby zmieni¢ na inne dostepne linie
nawigaciji:

1. Wybierz przycisk Menu Gtéwne <<

2. Nacisnag ikong PRZELACZ LINIE /=/.

3. Wybierz linig nawigacyjna, ktéra ma by¢ aktywna.

4. Naciénij przycisk [JEtie -

\. "?/ ';‘/’,

'.A )
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Usun ostatnia linie nawigacyjna

E Usuniecie ostatniej zaznaczonej linii nawigacyjnej
> powoduje usuniecie ostatniej zaznaczone; linii

nawigacyjnej z biezacego zadania. 7.2 0 e punkt Stopied azymutu

1. Przy aktywnym przycisku Prowadzenie ¥ na pasku — il « } b 0,00 " -

funkeji, nacisnij przycisk Menu Glowne €€, = \ f"?/'?:} g _j
-~ ’ Y =

T Y|\

N— 4 L
s | Fadanie: Wiosna
-

Kierowanie

2. Naciénij ikone USUN PROWADZENIE #%' .

3. Naciénij ikone USUN LINIE NAWIGACYJNA #%
ponownie, aby usung¢ dodatkowe linie nawigacyjne w
kolejnosci od ostatniej do pierwszej utworzonej lini.

Dostosuj linie nawigacyjna

o Opcja Dostosuj linie nawigacyjng umozliwia
e przesuniecie biezacej linii nawigacyjnej do biezacej
lokalizacji pojazdu.

UWAGA: Dostepne tylko w trybie nawigacji prostej AB,
azymutalnej lub dynamicznej AB.

Pojazd musi by¢ zatrzymany, aby wyregulowa¢ prowadnice. | Zadania: Wiosna
-

Wspomagane/automatyczne
przesuwanie kierownicy

Opcja wspomaganego/automatycznego przesunigcia uktadu
kierowniczego umozliwia tymczasowe przesunigcie biezacej
lokalizacji pojazdu i linii nawigacji w lewo lub w prawo o
zadang odlegto$¢ przesuniecia. Kierunek lewo/prawo okre$la
sie patrzac w kierunku maszyny do przodu.
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(4] ,
R\ Posun w lewo

o .
+ Posun w prawo
Yo

Wspomagane/automatyczne sterowanie musi by¢ aktywne, a
wspomagane/automatyczne sterowanie musi by¢ wigczone.
Zaprogramowana wartos¢ przesuniecia jest zadana w
ustawieniach Sterowania wspomaganego/automatycznego
w Ustawieniach Ogolnych. Aby uzyska¢ informacje na temat
dostepu do tych opciji, patrz ,Nr 8 Ustawienie Wspomaganie/ E Zadanie: Wiosna
automatyczne sterowanie” na stronie 24 . |

Kazde nacisniecie przycisku Przesunigcia wspomaganego/ 180
automatycznego kierowania dodaje lub odejmuje od Lk ol . 0.00 " ha
poprzedniego nacisniecia. Catkowitg skumulowang odlegtos¢
przesunigcia mozna wyswietli¢ na pasku nawigacii.
Szczegdbtowe informacije znajduja sie ,Wybieralne informacje
0 zadaniu” na stronie 41.

<« Nie nastapi zmiana faktycznie oznaczonej linii
nawigaciji. Przetaczanie linii prowadzacych,
zaznaczanie nowej linii prowadzacej, tworzenie
objazdu lub zamykanie zadania spowoduje
wyzerowanie skumulowanej odlegtosci podsuniecia.

<« Blad poprzeczny bedzie oparty na nowej wytyczne;
,Nudged”.

m www.teejet.com




Dyn amiczna ada pt acy J na Rysunek 3: Objazd z potaczeniem Objazd
nawigacja AB Opcje paska akcji

£ W trybie dynamicznej adaptacyjnej nawigacji AB
e dostepne sg nastepujace opcje:

Wstrzymaj Guideline Mapping — stuzy do
wstrzymania mapowania dynamicznego.
Miedzy punktem pauzy a punktem
wznowienia zostanie narysowana linia
prosta.

@ Wznowienie Mapowania Dynamicznego —
stuzy do wznowienia mapowania
dynamicznego. Miedzy punktem pauzy a
punktem wznowienia zostanie narysowana
linia prosta.

$“_ Rozpocznij objazd - uzyj, aby rozpoczat o . ] ]
QI trase wariantowa, poza biezaca trasa, Jesli Rysunek 4: Objazd z zakoriczeniem objazdu
jest ztaczony lub zakoriczony, zmieni to
istniejace wytyczne.
@f_ Wstrzymaj objazd — stuzy do wstrzymania
* dynamicznego wyznaczania objazdu.
Migdzy punktem pauzy a punktem
wznowienia zostanie narysowana linia
prosta.
@‘_ Wznéw objazd - stuzy do wznowienia
“*dynamicznego wyznaczania objazdu.
Miedzy punktem pauzy a punktem
wznowienia zostanie narysowana linia
prosta.
@f_ Anuluj objazd - uzyj, aby anulowaé
=" wyznaczanie objazdu, odrzucajac wytyczng
objazdu

w
=4
<
[a]
<
N
=
Z
N
19}
o
o
N
o
<

%/ Potacz objazd - stuzy do faczenia trasy
=" objazdu z istniejaca trasa. Objazd stanie sie
czeScig aktualnych wytycznych.
43” Zakoncz objazd — uzyj, aby utworzy¢ nowg
~—~— lokalizacje koncowa linii nawigacji. Objazd
stanie sie czescig aktualnych wytycznych.
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Granice aplikacji okreslajg obszary robocze, w ktérych produkt jest lub nie jest stosowany podczas korzystania z funkcji automatycznej kontroli
sekcji (ASC) lub BoomPilot.

Aplikacja nie jest wymagana w celu mapowania granicy. Granica zostanie odwzorowana do zewnetrznej krawedzi wszystkich
zaprogramowanych sekcji (niekoniecznie tych wigczonych w danym momencie podczas przejscia granicznego) lub do wybranego przez
uzytkownika miejsca odwzorowania (szczegdty patrz ,Nr 6 Ustawianie lokalizacji mapowania” na stronie 22 ). Granice zewnetrzne

sg odwzorowywane na zewnetrzng krawedz
zaprogramowanych odcinkéw. Granice wewnetrzne

= [zatane:wi N\ @DCKY
odwzorowuja wewnetrzna krawedz zaprogramowanych | i o | H @
9

sekciji.

Ustalanie granicy zewnetrznej lub

wewnetrznej

1. Przejedz do zadanego miejsca na obwodzie obszaru
aplikacji i ustaw pojazd w powigzaniu z ustalong
lokalizacjq mapowania.

2. Przy aktywnym przycisku Granica 2% na listwie
funkcji, nacisnij przycisk Wysuwana taca <<

3. Wybierz typ granicy do mapowania.

it Granica zewnetrzna — wyznacza obszar
roboczy, na ktérym aplikacja bedzie
wykonywana przy uzyciu ASC lub BoomPilota

e g Wewnetrzna granica — okre$la obszar wolny
od pracy, w ktérym aplikacja NIE bedzie
stosowana podczas korzystania z funkcji ASC
lub BoomPilot

4. Nacisnij ikong ZAZNACZ GRANICE

o
o
N
o
o
0
N
=z
=
o
o
>
N

am

Granica
Zewngirzna granica pola

: Poczatek Zewnetrzna granica

is-@... Poczatek Granica wewnetrzna
D

5. Potwierdzenie, Zze uzywana bedzie domysina
lokalizacja mapowania.

Ruspecopio mapowanis grasicy pola
Ciranica CowTHirona mikanie Irapowana na demyling
inkalizac mapwnn
Ml s 1 lnkalissei?

Akt
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6. Przejedz po obwodzie obszaru zastosowania.

Podczas jazdy uzyj w zaleznosci od potrzeb
nastepujacych funkcji:

pmammnn

@ fig==. Wstrzymaj granicg -

W= =77 wstrzymuje proces
zaznaczania granicy. Migdzy punktem
pauzy a punktem wznowienia zostanie
narysowana linia prosta.

[

@ i lle=a.. Wzndw granicg — wznawia

f ’ "/ proces zaznaczania granicy.
Miedzy punktem pauzy a punktem
wznowienia zostanie narysowana linia
prosta.

pmammnn

@ Mz Anuluj granice — anuluje
=" =" proces zaznaczania granicy.

7. Zakoncz granice:

Automatyczne zamykanie — przesun sie
na odlegto$¢ 3 metréw od punktu
poczatkowego. Granica zamknie sie
automatycznie (jasnoniebieska linia
zmieni kolor na czarny).
N &7 Zamykanie rgczne — nacisnij
D =) ikong ZAKONCZ GRANICE,
aby zamkna¢ granice linig prostg miedzy
biezacq lokalizacjg a punktem
poczatkowym.
UWAGA: Jesli nie zostanie przebyta
minimalna odlegto$¢ (15 metrow), pojawi
sie komunikat o bfedzie.

8. Nacisnij:
» Akceptuj — aby zapisac i recznie nadaé
nazwe granicy

» Odrzu¢ - aby zapisa¢ i automatycznie nada¢
nazwe granicy

Usun ostatnia zaznaczona
granice

Polecenie Usun ostatnig zaznaczong granice
(wewnetrzng lub zewnetrzng) powoduje usunigcie
ostatniej zaznaczonej granicy z biezacego zadania.

M= Usun granice zewnetrzng
M= Usun granice wewnetrzn
. granice guzng

A— 4 L
= | Fadanie: Wiosna
A

== | Zadanie: Wiosna | d.\_ @ (
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NR 4 DOWIEDZ SIE WIECEJ O EKRANIE NAWIGACII
Opcje mapy Pojazd z aktywnymi sekcjami belki

Mini mapa przedstawionymi w czasie rzeczywistym

Linia nawigacyjna i punkty
+ Linie nawigacyjne
<4Pomaranczowa — aktywna linia nawigacyjna
<«4Czarna (wielokrotna) - przylegta linia nawigacyjna
<« Czarna - linia granicy zewnetrznej
<«4Szara - linia granicy wewnetrznej

L) 4 L
mms | Fadanie: Wiosna
-

* Punkty — znaczniki ustalonych punktéw
<Niebiesko-zielony szesciokat — znak A

+ Obszar pokrycia — ilustruje obszary aplikacji i ich
nakfadanie sie:
<Niebieski - jedna aplikacja
<4 Czerwony — dwie lub wiecej aplikacji

Pojazd

Schemat pojazdu z przedstawieniem aktywnych

sekcji belki reaguje na dotyk w czasie rzeczywistym,
uruchamiajgc i zatrzymujac mapowanie aplikacji po
aktywacji urzadzenia mapowania aplikacji lub systemu
BoomPilot.

+ Predko$¢ minimalna - 0,66 m/s / 2,38 km/h

N
Obszar pokrycia

Linie nawigacyjne

+ Sekcje
<«Pola puste - sekcje nieaktywne
<«qPola biate — sekcje aktywne

Mini mapa
Mini mapa zapewnia szybki dostep miedzy Widokiem Pojazdu a Widokiem Pola
» Widok pojazdu — tworzy generowany komputerowo obraz pozycji pojazdu wyswietlany w obszarze aplikacji

P Field View — tworzy komputerowo wygenerowany
obraz pozycji pojazdu i obszaru zastosowania z

perspektywy powietrzne] m  Zadanie: Wios a
Informacje i pasek stanu
Granice zadania i szczegoty aplikacji
Wybierz nazwe zadania na pasku informacji, aby .
zobaczy¢ szczegoly dotyczgce powierzchni gruntow | G sl - o
ornych biezacego zadania. NN Ghaie Ay 0] e iy
-Jmicma;.:l;;m_hmwg-mz:-'w: | ol
-mwmluwmmnlcw | 10,0000 hakiany
Thod M--mﬁ.h m)ﬁ:’w Erameeeh | 4]
.'Cﬂhwfh rastosowana | 0.0000 hakiary |
|/
. J

n www.teejet.com



Pasek stanu

Pasek stanu zawiera informacje o statusie GNSS,

trybie nawigaciji, obszarze gruntéw ornych, wigczeniu
sterowania wspomaganego/automatycznego oraz stanie
kontroli wdrozenia.

N— 4 L
s | Fadanie: Wiosna
-

Aby uzyska¢ dostep do powigzanych informacji
dotyczacych stanu, wybierz pasek stanu, aby wyswietli¢
dostepne opcje.

&

CEA MR GAnLe
sty

Zielony = GPS, GLONASS lub SBAS (z lub
bez DGPS)
Z6tty = tylko GPS

Czerwony = bez GNSS

L]
= | Status GNSS

Pomaranczowy = Glide/ClearPath

HOOP: 1

fﬂ) Winkan jakobol pocyep: 2

NI deryfikacia shacs referancyine;: 134
Cran keenkeg: 7.2
Dicdd satelit: 10

Sirels UTH: 13

Typ oecibmpniion: 1

Viwnga cigreha: DMTARTGOIRMIGDT
Poaiel oufoenrmak: DISHLNMNTMH

Kurmnes sorgiiy cosomikac BHYF1R00100

w
=
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Trwa tworzenie obszaru granicznego/
gruntéw ornych

Poza obszarem gruntéw ornych = jazda
poza obszarem gruntéw ornych

Wewnatrz obszaru gruntéw ornych = jazda
wewnatrz obszaru gruntéw ornych

- Czerwony = wylgczony

Status kierowania wspomaganego/
automatycznego

@ Bialy = Zataczony, aktywnie kierujacy

E Zétte = wiaczone
- Czerwone = wytaczone

Status BoomPilota

Zielony = Automatyczny

- Czerwony = wylaczony/reczny

98-01578-PL R3 m



Wa rstwy ma powania
Gdy z narzedziem zintegrowana jest elektroniczna

A— 4 L
= | Fadanie: Wiosna
A

jednostka sterujgca ISOBUS (ECU) opryskiwacza lub

rozsiewacza, opcje sterowania dawka i opcje mapowania 7,2 180,0 Famace punkt 4 0,3 0 0
sq dostepne na ekranach nawigacji Widok pojazdu i =3 £ b 0,00 ‘ hia W =
Widok pola. 3 v 3 -

== Mapa pokrycia — pokazuje obszary pokryte
4% przez narzedzie z aktywnymi sekcjami.
ISOBUS wymaga zastosowania produktu.

+ Obszar pokrycia — ilustruje zastosowany
obszar i naktadanie sie:

<« Niebieski - jedna aplikacja

<« Czerwony — dwie lub wigcej
aplikacii

<it1 Mapa zastosowanych dawek — pokazuije, ile
“4=4 produktu zostalo zastosowane i gdzie

+ Obszar pokrycia — wykorzystuje kolor
wskazuje poziom proporcjonalnie
do ustawionego lub automatycznie
ustawionego poziomu maksymalnego i
minimalnego

m |

|
Zastosowane Mapa aplikacyjna
ikl

n,—-/'_P Mapa aplikacyjna — pokazuje wstepnie

=] zatadowang mape, ktéra dostarcza
informacje do kontrolera dawki do
wykorzystania przy stosowaniu produktu.
Mapy aplikacyjne zawierajq informacje o
stawkach produktéw z odniesieniami

geograficznymi.
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+ Obszar pokrycia — wykorzystuje kolor
wskazuje poziom proporcjonalnie
do ustawionego lub automatycznie
ustawionego poziomu maksymalnego i
minimalnego

UWAGA: Urzadzenia bez kontroli tempa tworzg tylko
mape pokrycia aplikacji; dlatego przycisk
Warstwy odwzorowania na pasku funkcji nie
bedzie dostepny przy dostepnej tylko mapie
pokrycia.

.
www.teejet.com
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Pasek $wietlny na ekranie

Aktywno$¢ nawigacii

Pasek nawigac;ji

Pasek Swietlny na ekranie = |Zadai ie: Wiosna
Przedstawia odlegto$¢ od linii nawigacyjnej lub pojazdu.

Aby skonfigurowaé dostepno$¢ paska $wietinego,

tryb wyswietlania lub odstepy miedzy paskami
$wietinymi, z Menu gtéwnego E przejdz do Ustawienia
nawigacji £ -> Pasek Swietlny.

Aktywnos$¢ nawigaciji
Status GNSS i biezgca czynno$¢
+ Wyswietla "Brak GNSS", gdy GNSS jest

niedostepny, lub "Wolny GNSS", gdy GNSS odbiera et s e
dane GGA z czestotliwo$cig mniejsza niz 5 Hz.

oy, peding migjaes po Drrecinky (1,3}

+ Wyswietla czynnosci, takie jak zaznaczanie punktu
Alub B Medrtw, den meisos po prrecnbe (1,231

Bfad poprzeczny Cantymetry (123)

Wyswietla odlegtos¢ od zadane;j linii przewodnie;.
Aby zmieni¢ format wySwietlania odlegto$ci:
1. Naci$nij pole Aktywno$¢ nawigacji.

2. Wybierz format pomiaru.

Wybieralne informacje o zadaniu Wybieralne informacje o zadaniu
P Predkos¢ — wyswietla aktualng predkosé jazdy

el
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P Kierunek — wyswietla kurs podrézy w kierunku
zgodnym z ruchem wskazdwek zegara od
rzeczywistej potnocne;j linii bazowej. Pétnoc = 0°,
Wschéd = 90°, Potudnie = 180°, Zachéd = 270°.

P Catkowita zastosowana powierzchnia — wy$wietla
taczny skumulowany obszar, na ktéry natozono

produkt, w tym obszary podwojnego pokrycia
Zadanie: Wiosna
P Numer pokosu — wys$wietla biezacy numer pokosu
w odniesieniu do poczatkowej linii nawigacyjnej
AB, skierowanej w kierunku od A do B. Liczba
bedzie dodatnia, gdy pojazd znajduje sie na
prawo od linii bazowej AB lub ujemna, gdy pojazd g = - = [ r e P
znajduje sie na lewo od linii bazowej AB. il = m'rm M m
» Przesuniecie odchylenia — gdy wiaczone jest gl | Bimummticl] | Beeacscind] | IR oy
zar6wno wspomaganie/automatyczne kierowanie,
jak i odchylenie wspomagania/automatycznego L/
kierowania, wyswietla catkowitg skumulowang
odlegto$¢ przesuniecia odchylenia
-
\ J

98-01578-PL R3 m



Komputer polowy Matrix 908

W zaleznosci od tego, czy i kiedy jest obecny system kontroli sekcji przedstawic, jaki rodzaj kontroli sekcji jest uzywany, a takze jakie opcje sq
wigczone, istnieje wiele opcji mapowania aplikacji.

Ta sekcja zawiera opcje ustawien dla nastepujacych konfiguracii:
» Bez modutu sterowania sekcjg
» Opryskiwacz ISOBUS
» Rozsiewacz ISOBUS
» Modut kontroli sekcji TeeJet

Bez modutu sterowania sekcja
Jesli system kontroli sekciji nie jest dostepny, a urzadzenie
do mapowania aplikacji jest aktywne (patrz ,Nr 4 == | Zadanie: Wiosna
zarzadzanie maszyng poprzez kreator urzadzen” na
stronie 18), dostepna bedzie reczna kontrola sekcji z
prostym mapowaniem aplikacji.

Szewron pojazdu A stuzy do wigczania i wytgczania
mapowania aplikacji.

» Wiacz - mapowanie aplikacji bedzie automatycznie
wigczane/wytaczane podczas opuszczania/
wchodzenia do wcze$niej zastosowanych
obszarow lub granic.

— Ikona zastosowanego stanu alertu jest biata i

» Wytaczone — brak mapowania aplikacii.
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— lkona zastosowanego stanu alertu jest
czerwona .

Opryskiwacz ISOBUS

W przypadku obecnosci elektronicznej jednostki sterujacej (ECU) ISOBUS, dostepne bedzie automatyczne sterowanie sekcjami BoomPilot i
automatyczne mapowanie aplikacii.

Wszystkie konfiguracje sterowania dawkg ISOBUS nalezy skonfigurowa¢ przed rozpoczeciem pracy.

P Opryskiwacz ze skrzynka z przetacznikami — Ustawienie w urzadzeniu ISOBUS trybu regulacji automatycznej lub recznej nie ma wptywu
na funkcjonalno$¢ BoomPilota. Gtowny wytacznik skrzynki i przetaczniki sekcji muszg znajdowac si¢ w pozyciji ,\Wi.”.

» Opryskiwacz z modutem statusu osprzetu ISOBUS (ISO ISM) - Tryb regulacji na urzadzeniu ISOBUS powinien by¢ ustawiony na
,Reczny”.

Szewron pojazdu A stuzy do wigczania lub wytgczania automatycznego sterowania aplikacjami BoomPilot.

» Wiacz - aplikacja bedzie automatycznie wiaczac/wytaczaé sie przy wychodzeniu/wchodzeniu na wezesniej natozone obszary lub granice.
Gtowny wytacznik i przetaczniki sekcji musza znajdowaé sie w pozycji ,\Wi.".

- lkona stanu BoomPilot jest zielona .
» Wytaczone - aplikacja jest sterowana recznie za pomoca przetacznika gtownego lub przycisku Start/Stop na ekranie obstugi ISOBUS.
— lkona stanu BoomPilota jest czerwona .

UWAGA: Aplikacja moze byc¢ sterowana recznie w trybie automatycznym BoomPilot za pomocq przetgcznika gtdwnego lub przetacznikdw
poszczegolnych sekgji.

Ostroznie: W przypadku niektérych wersji oprogramowania ISOBUS, bedac w uprzednio zastosowanym obszarze, reczna zmiana przetacznika
sekcji spowoduje przejScie BoomPilota w tryb reczny. W zwigzku z tym, gdyby wyfacznik pozostat w pozycji wigczonej po wyjsciu z
zastosowanego obszaru, pozostatby wytgczony.

.
www.teejet.com
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Rozsiewacz ISOBUS
W przypadku obecnosci elektronicznej jednostki sterujacej (ECU) ISOBUS, dostepne bedzie automatyczne sterowanie sekcjami BoomPilot i
automatyczne mapowanie aplikacji.
Wszystkie konfiguracje sterowania dawka ISOBUS nalezy skonfigurowaé przed rozpoczeciem pracy.
P Rozsiewacz, tylko konsola — Tryb regulacji na urzadzeniu ISOBUS powinien by¢ ustawiony na ,Reczny”.
P Rozsiewacz z opcjonalnym wigcznikiem/wytacznikiem rozsiewacza — Automatyczny lub reczny tryb regulacji na urzadzeniu ISOBUS nie
powinien wptywaé na nastepujace opcje.
Szewron pojazdu ,\ stuzy do wigczania lub wytaczania automatycznego sterowania aplikacjami BoomPilot.
P Wiacz - aplikacja bedzie automatycznie wigczac/wytaczac sie przy wychodzeniu/wchodzeniu na wcze$niej natozone obszary lub granice.
Wiacznik/wytacznik rozsiewacza musi znajdowac sie w pozycji ON.
- lkona stanu BoomPilot jest zielona .
P Wytaczone — sterowanie aplikacjg odbywa sig recznie za pomocg wiacznika/wytacznika rozsiewacza lub przycisku Start/Stop na ekranie
ISOBUS Operation.
— lkona stanu BoomPilota jest czerwona .

UWAGA: Aplikacja moze byc¢ sterowana recznie w trybie automatycznego BoomPilot za pomocaq przycisku Start/Stop na ekranie obstugi
ISOBUS lub przetfacznika wigczania/wytgaczania opcjonalnego rozsiewacza.

Modut kontroli sekcji TeeJet
Przed rozpoczeciem pracy nalezy skonfigurowaé wszystkie konfiguracje modutu sterowania sekcjami, tworzac i aktywujac urzadzenie TeeJet
CAN (patrz ,Nr 4 zarzadzanie maszyna poprzez kreator urzadzen” na stronie 18).

P Modut sterowania sekcjami ze skrzynka z przetacznikami lub ISM — obecny jest kabel SmartCable, modut sterownika sekcji (SDM) lub

modut funkcji przetaczania (SFM) oraz skrzynka rozdzielcza lub modut stanu osprzetu (ISM). Przetacznik belki automatycznej/reczne;
musi znajdowac sie w pozycji "Auto”.
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P Tylko modut sterowania sekcjami — obecny jest kabel SmartCable, modut sterownika sekgji (SDM) lub modut funkcji przetaczania (SFM).

Szewron pojazdu A stuzy do wigczania lub wytaczania automatycznego sterowania aplikacjami BoomPilot.

P Wiacz - aplikacja bedzie automatycznie wiaczac/wytaczac sie przy wychodzeniu/wchodzeniu na weze$niej natozone obszary lub granice.
Gtowny wytacznik i przetaczniki sekcji musza znajdowac sie w pozycji ,\Wt.”.

— lkona stanu BoomPilot jest zielona .
P Whytaczone - aplikacja jest sterowana recznie za pomocg wytacznika gtéwnego lub przetacznikow sekcji.
- lkona stanu BoomPilota jest czerwona .

UWAGA: Aplikacja moze by¢ sterowana recznie w trybie automatycznym BoomPilot za pomocq przetacznika gtownego lub przetgcznikow
poszczegolnych sekcji.

98-01578-PL R3 m



UZYSKAJ DOSTEP DO TERMINALA UNIWERSALNEGO
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Gdy odblokowanie terminala uniwersalnego zostato
aktywowane, terminal uniwersalny (UT) jest dostepny z

ekranu nawigacji lub menu gtéwnego . 3 —5 /3 ] %J

UWAGA: Urzadzenie ISOBUS wymaga zastosowania - s
Terminala Uniwersalnego, ktory wymaga
podania kodu odblokowujgcego. Aby uzyskac
szczegbtowe informacje, patrz ,Nr 3 Wprowadz
dostepne odblokowania” na stronie 17 .

EH TwinView — stuzy do wy$wietlania zaréwno
== informacji o UT, jak i informacji o
prowadzeniu

Potwierdzenie alarmu uniwersalnego
terminalu

Aby potwierdzic¢ alert na terminalu Universal podczas
pracy w TwinView, najpierw wybierz strone UT ekranu.

e o Pracy
- . L. . = |Iniwersalny Terminal @
Po uruchomieniu systemu ISOBUS moze potrzebowa¢ kilku minut na == 5

zatadowanie wszystkich wymaganych informacji lub puli obiektow. .
y ymagany Jliub p > 0,00 £
Przed rozpoczeciem pracy nalezy sprawdzic, czy ISOBUS ECU jest tee et | boedin
gotowy. 7.2 @ 100
+ Ekran gtéwny jest dostepny Km i h T —
+ Kontrola zadan (TC) jest aktywna - liczba aktywnych podrozy m
powinna wskazywac ,TC” L L R E N
UWAGA: Szczegdfowe instrukcje dotyczace konfiguracji znajdujg sie w T8 Iwoea
instrukcji obstugi ISOBUS dla podtaczonego ECU. MR e———| 0
I B |
|
\ J

m www.teejet.com
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OPCJE POMOCY
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_ —————

Informacje

Wyswietla numery identyfikacyjne konsoli, wersje
oprogramowania systemowego, wersje aktualizacji
jezykowej, wersje oprogramowania modutéw
podtaczonych do magistrali CAN, ilo$¢ pozostatego
miejsca na dysku oraz informacje o stanie GNSS.

Podrecznik uzytkownika
Zawiera kod QR, umozliwiajacy uzyskanie dostepu do
tego podrecznika uzytkownika online.

Rejestracja produktu

Udostepnia kod QR do zarejestrowania swojej konsoli.

Zanotuj swoj numer seryjny z tytu konsoli. Jest on
wymagany do rejestracji produktu.

Odblokowanie funkcji

Przed skorzystaniem z niektorych funkcji lub opcii
konieczne jest aktywowanie funkcji za pomoca kodu
odblokowujacego. Kod odblokowujacy jest unikalnym
kodem dla kazdej funkcii i konsoli.

Aby uzyska¢ szczegotowe informacje, patrz ,Nr 3
Wprowadz dostepne odblokowania” na stronie 17 .
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Podrecznik uzytkownika

° Ten przewodnik ma na celu zapoznanie uzytkownika z ogélnym przegladem
?ee et konsoli. Bardziej szczegotowe informacje mozna znalez¢ w podreczniku
uzytkownika. Zeskanuj ponizej, aby uzyska¢ dostep do instrukcji obstugi, ktéra
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jest dostepna w opcjach komputera polowego.
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