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Podstawowe wskazéwki bezpieczenstwa

1 Dla twojego bezpieczenstwa
1.1 Podstawowe wskazdwki 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 wytaczy¢.

= Zanim opuscisz kabine pojazdu, upewnij sie, ze wytaczyte$ wszystkie automatyczne funkcje lub
wiaczytes tryby pracy recznej.

= Podczas pracy nikomu nie wolno przebywac w poblizu ciggnika lub urzadzeniagf@beczege.

= Nie usuwaj zadnych mechanizméw zabezpieczajgcych ani oznaczen z prodikiu.

= Przeczytaj instrukcje obstugi urzadzenia rolniczego, ktére bedziesz @bstugiwat opiganym w
instrukcji produktem.

= Przed tadowaniem akumulatora, odtacz go od terminalu.

= Zanim zaczniesz spawac przy ciggniku lub urzadzeniu rolpiczym, odtgez zawsze komputer
roboczy od zasilania.

= Zanim zaczniesz serwisowac lub naprawia¢ ciagnik, odtacz g6"od komputera roboczego.

= Nie przerabiaj produktu w niedozwolony sposéb. Niedozwelone przerobki lub uzycie niezgodne z
zaleceniami producenta moze mie¢ negatywny wptyw/ha funkcjonowanie urzadzenia,
bezpieczenstwo i jego zywotnos¢. Niedozwolohe,sagWszystkie przerdbki, ktore nie sg opisane w
dokumentaciji technicznej produktd:

= Trzymaj dzieci z dala od kompltera 1'9d urzadzenia rolniczego.

1.2 Obszar zagrozenia

Podczas stosowania TRAIL-Centfol istnieje obszar zagrozenia, ktéry wynosi kilka metréw we
wszystkich kierunkach od glagnika i urzadzenia rolniczego. Im wieksze jest urzadzenie rolnicze, tym
wiekszy jestlabszapzagrezenia. Na przyktad: Im szersza jest belka opryskiwacza, tym bardziej
moznaga wychyli¢, a tym samym wiekszy jest obszar zagrozenia.

A (‘)‘TRZEZENIE

‘iﬁi Niebezpieczenstwo obrazen wskutek niekontrolowanych ruchéw maszyny
o Zwrd¢ uwage, aby nikt nie wszedt na obszar zagrozenia.

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

Podczas montowania lub wtgczania systemu w obszarze zagrozenia nie moze przebywac¢ zadna
osoba.

Jezeli TRAIL-Control jest wigczony, 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 spetnienia nastepujacych warunkow:
= System jest wytaczony.

30322457-02-PL V4.20191001 5
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Wymagania dotyczace uzytkownikow
Wszystkie prace konserwacyjne, konfiguracyjne i kontrolne w obszarze zagrozenia sg
przeprowadzane przy wytaczonym systemie.

1.3 Wymagania dotyczace uzytkownikow
= Naucz sie korzysta¢ z produktu w sposéb zgodny z instrukcjg obstugi. Nikt nie moze z niego
korzystac, dopoki nie przeczyta niniejszej instrukcji obstugi.
= Przeczytaj i stosuj sig do wszystkich wskazowek bezpieczeristwa w tej instrukgji i w instrukcjach
podtaczonych maszyn.

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

1.4 Konstrukcja i znaczenie wskazéwek bezpieczenstwa

*
Wszystkie wskazowki bezpieczenstwa, ktdre znajdziesz w tej instrukgii onstruowane
wedtug nastepujacego wzoru:

To stowo oznacza zagrozenia o $rednim ryzyk ieWnikniesz, mogg doprowadzi¢ do

$mierci lub ciezkich uszkodzen ciata.

/\ OSTROZNIE

To stowo oznacza zagrezenia, ktére mogg doprowadzi¢ do lekkich lub $rednich obrazen ciata jesli
ich nie unikniesz.

*
ie kigre czynnosci nalezy wykona¢ w kilku krokach. Jezeli z ktéryms krokiem zwigzane jest ryzyko,
opisie czynno$ci znajduje sie wskazéwka bezpieczenstwa.

Wskazowki bezpieczenstwa znajdujq sie zawsze bezposrednio przed ryzykownym krokiem i
oznaczone sg thustym drukiem i stowem ostrzegawczym.

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

2. Ryzykowna czynno$¢.

6 V4.20191001 30322457-02-PL



MULLER®
ELEKTRONIK

A TRIMBLE COMPANY

0 tej instrukcji obstugi

llustracje w niniejszej instrukcii

2 O tej instrukcji obstugi

2.1

2.2

2.3

30322457-02-PL

llustracje w niniejszej instrukgc;ji

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

To jakie informacje wys$wietlone sg na ekranie, zalezy od wielu czynnikow:
= rodzaju urzadzenia,
= konfiguracji urzadzenia,
= stanu czujnikow i urzadzen wykonawczych.

Dlatego moze sie zdarzyc, ze na ilustracjach w instrukcji obstugi przedstawione s
niz na ekranie terminalu.

W zaleznosci od stosowanego terminalu ISOBUS przyporzadkowanie p zczegc')ln%h symboli
funkcji moze sie rézni¢. Kazdy terminal ISOBUS decyduje samodzielni€jo przyporzadkowaniu
symboli funkcji.

Niektore symbole wygladajg roznie, w zaleznosci od te nie rolnicze posiada
kierowanie dyszlem lub zwrotnicg osi. Jednak ob majq te sama funkcje.

O c

W instrukcji uzywamy obu rodzajéw symboli. Prze ch symboli dla kierowania dyszlem lub

zwrotnicg osi znajdziesz w tabeli:

Wskazania kierunkow'w,instrukciji

Wszystkie wskazania kierunkdw umieszezone w niniejszej instrukciji, takie jak "w lewo", "w prawo",
"do przodu", "do tytu", odnesza sie do kierunku jazdy pojazdu.

'nikﬁozpoznasz po nawiasach kwadratowych i po strzatce. Liczba za strzatkg wskazuje, na
Orejistronie rozpoczyna si¢ rozdziat w ktérym mozesz czyta¢ dalej.

V4.20191001
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Konstrukcja opisow czynno$ci

MULLER’
ELEKTRONIK

A TRIMBLE COMPANY

24 Konstrukcja opisow czynnosci

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

W niniejszej instrukcji wykorzystaliémy nastepujgce symbole, aby oznaczy¢ opisy czynnosci:

Symbol

Znaczenie

1.
2.

Czynnosci, ktdre musisz wykonac po sobie.

N\

To stanie sie, jezeli iykonasz opisang czynno$¢.

Efekt czynnosci.

V4.20191001 30322457-02-PL
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Opis produktu
Funkcje systemu ISOBUS-TRAIL-Control

3 Opis produktu

3.1

Funkcje
Warianty

Wymagania

A\

30322457-02-PL

Funkcje systemu ISOBUS-TRAIL-Control

System 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.

System moze sterowa¢ dwoma rodzajami systeméw kierowania:
= Kierowanie dyszlem - przy tych systemach dyszel jest kierowany na lewo lup @ ab
wp’fynqé na kierunek urzqdzenia rolniczego.

kierowana na lewo lub prawo, aby wptyna¢ na kierunek urzad

Aby korzysta¢ z systemu TRAIL-Control, muszg zosta¢ spetni

= Minimalna predko$¢ = 3 km/h. Przy predkosciach niz ie dziata.

= (Standardowa) maksymalna predko$¢ = 15 km/h. Jezeli z sie z predko$cig powyzej 15
km/h, funkcja TRAIL-Control zostanie auto
Uwaga: Producent maszyny moze przed das skiwacza zwiekszy€ lub zmniejszy¢

maksymalng predko$¢, aby dopaso $ci opryskiwacza i jego zgodnego z
przeznaczeniem uzywania.

= Producent maszyny moze dop@sowaémaksymalng predko$¢ do urzadzenia rolniczego i jg.
zwigkszyc.

= Minimalny przeptyw oleju uktadu aulicznego ciggnika = 25 I/min. Przy wiekszych

opryskiwaczach min&yw oleju moze by¢ wyzszy.

V4.20191001 9
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3.2 Przeglad systemu

Przyktad systemu z kierowaniem dyszlem E

@ Glowne okablowanie

@ Czujnik potozenia drabiny*
Czujnik potozenia drabiny ma pa ¢ 0. e, czy drabina przy urzadzeniu rolniczym zostata
rozsunieta. W takim przyp. TRAIL-Centrol jest blokowany i nie moze zosta¢ aktywowany.

Zawdr proporcjonalny

@ Czujnik katowy
Ustala kat sitownika hydrauliczhego przy dyszlu lub przy zwrotnicy osi.
, I.ro! m zwrotnicg osi czujnik ten jest montowany przy zwrotnicy osi.

ach z
i ady dyszla
poznaje’, czy dyszel jest zablokowany bolcem.

dwoma uchwytami
la zmiany kierunku jazdy ciagnika.
Kabel¥SOBUS z wtykiem
Kﬁel 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 ztozonej 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 czuijniki. Ze wzgledu na to, ze liczba wej$¢ czujnikdw jest ograniczona, nie wszystkie
opcjonalne czujniki mogg by¢ zamontowane i uzywane w maszynie.

3.3 Wyglad ekranu na ekranie roboczym

Jako ekran roboczy okre$la sig ekran, ktéry powinien sie pojawi¢ po aktywacji systemu.

10 V4.20191001 30322457-02-PL
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Wyglad ekranu na ekranie roboczym

Na ekranie mozna:
= zobaczy¢ stan systemu,
= obstugiwac system za pomocg symboli funkcji.

© B 5. 9k

*

jiem'dyszlem

Przyktad: Ekran roboczy przy zatrzymanej maszynie przy systemie

@ Aktualna predkos¢

@ Skala skretu

reczny jest aktywny

d: E?ran roboczy przy pracujgcej maszynie przy systemie z kierowaniem dyszlem

Wychylenie jest pokazywane takze na skali. @ Symbol: ,Kontrowanie kierownicy na zboczu”
jest aktywne. Skala pokazuje, jak mocne jest
kontrowanie kierownicy.

Strzatki wskazuja kierunek, w ktdrym

nastepuje wychylenie urzadzenia rolniczego.

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

Symbole funkcji Symbol funkcji Symbol funkcji  |Znaczenie
kierowanie dyszlem | kierowanie zwrot-
nica osi

Wigczenie i wytgczenie TRAIL-Control.

Kieruje urzadzenie na lewo.

30322457-02-PL V4.20191001 1
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Wyglad ekranu na ekranie roboczym ELEKTRONIK
A TRIMBLE COMPANY

Symbol funkcji Symbol funkcji Znaczenie
kierowanie dyszlem | kierowanie zwrot-
nica osi

Kieruje urzadzenie na prawo.

Centruje urzadzenie.

Wywotuje ekran z ustawieniami.

Rozpoczyna kalibracje prawego ogranicznika
kraficowego.

Rozpoczyna kalibracje zaworu proporcjonalnego.

Symbole Z czeni‘e Symbole przy kierowaniu Symbole przy kierowaniu
dyszlem zwrotnica osi
k TRAIL-Control. g
TRAIL-Control jest g
zainstalowany, ale nieaktywny.
TRAIL-Control znajduje sie w

trybie pracy recznej.

TRAIL-Control znajduje sie w
trybie automatycznym.

12 V4.20191001 30322457-02-PL
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34

30322457-02-PL

Opis produktu

Tabliczka znamionowa

Znaczenie

dyszlem zwrotnica osi

Symbole przy kierowaniu Symbole przy kierowaniu

Dyszel jest zablokowany
bolcem

Urzadzenie rolnicze jest
kierowane w lewo.

Urzadzenie rolnicze jest
kierowane w prawo.

Tabliczka znamionowa

Mozliwe skroty na tabliczce znamionowej

Skrot Znaczeni
K.-Nr.:
ezeli produkt zostat wyprodukowany dla producenta maszyn
rolniczych,;"humer ten oznacza jego numer artykutu.
HW: v hardware

ME-NR:

Numer artykutu Mller-Elektronik

Napiecie robocze

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

Wersja oprogramowania w momencie dostawy

SN:

Numer serii

V4.20191001
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Montaz i instalacja MULLER’
ELEKTRONIK

Montaz zyroskopu
A TRIMBLE COMPANY

4 Montaz i instalacja

4.1 Montaz zyroskopu
Zyroskop to czujnik, ktory ustala predko$é katowa podczas zmiany kierunku jazdy ciagnika.

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

411 Montaz uchwytu na zyroskop \

gp w uchwycie

Uchwyt

Montowanie uchwytu przy ciggniku
Uchwyt przy ciggniku jest uzywany d cowania zyroskopu na ciggniku na czas pracy na polu.

Instrukcja 1. Okresli¢ pozycje montazowa uchwytu przy ciggniku.
Uchwyt zamotowagyp i stabilnie z tytu ciggnika.
Zwrdcié uw @ bel taczacy zyroskopu nie byt za bardzo naprezony podczas jego
mocowania W A

Przed wierceniem otworu upewni¢ sie, ze podczas borowania nie zostanie
uszkodzony zaden przewod.

3.QWywiérci¢ otwory dla $rub.

ykreci¢ uchwyt za pomoca Srub.
Uchwyt musi by¢ mocno przykrecony Srubami, tak aby nie chwiat si¢ podczas jazdy.

4.1.2 Korzystanie z zyroskopu

Instrukc 1. Zamocuj zyroskop w uchwycie na ciggniku i dokre¢ $rubg motylkowa.
Strona z naklequOP-G(')RA musi wskazywac do gory:

2. Po pracy zamocowa¢ zyroskop w uchwycie na urzgdzeniu rolniczym i dokreci¢ $rubg motylkowa.

14 V4.20191001 30322457-02-PL
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Montaz i instalacja

Kontrola pozycji montazowej czujnikow

4.2 Kontrola pozycji montazowej czujnikoéw

Mozna zmierzy¢ napiecie na wejciu czujnika komputera roboczego, by sprawdzi€, czy wybrane
czujniki sg prawidtowo zamontowane.

Ponizsze napiecia czujnika sg prawidtowe:

Napiecia czujnika

Rodzaj czujnika

Pozycja podczas pomiaru

Czujnik katowy

Pozycja srodkowa: Dyszel (lub kota urzadzenia
rolniczego) jest (sq) ustawione do jazdy prosto.

Napiecia, jezeli urzadzenie rolnicze przethyla'si
maksymalnie w lewo lub w prawo.

ok.15Vi35V
(+-0,1V)

0,1V

Czujnik przechylen

Urzadzenie rolnicze zna

Zwarcie.
@ g

ptaskim podtozu.

2,5V (+-0,1V)

Zyroskop

iagniku. Ciggnik stoi.

2,5V (+-0,1V)

30322457-02-PL
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Obstugiwanie systemu MIILLER®

Wiaczanie i wytaczanie TRAIL-Control ELEKTRONIK

A TRIMBLE COMPANY

5 Obstugiwanie systemu

5.1 Wiaczanie i wytaczanie TRAIL-Control

Ruchome maszyny
Przed wigczeniem systemu upewnij sie, Zze w poblizu nie znajdujq sie zadne osoby ani przedmioty.

Instrukcja Wigczanie systemu: \

M Pojazd znajduje sie na polu.

M W poblizu pojazdu nie znajdujg sie zadne osoby.

M Belka jest roztozona. Czujnik ,Roztozona belka” (o ile czujnik jet z towan?) wysyta sygnat.

’foxmny jest zamontowany).

azda wtykowego ISOBUS ciggnika.

M Dyszel nie jest zablokowany mechanicznie.

M Drabina nie jest wysunieta lub roztozona. (O ile czujni
1. Zamocuj zyroskop na ciggniku.
2. Kabel ISOBUS komputera roboczego podig

3. Zrestartuj terminal.

800800080
4, - Wywotaj aplikaeje komputera réboczego przez menu wyboru terminalu.

=> Pojawia si¢ nastepujacy ekra

— Wigcz TRAIL-Control. Ponowne naciniecie powoduje wytaczenie systemu.
= System jest wigczony, pracuje jednak tylko w trybie recznym. Oznacza to, ze musisz
uruchomi¢ symbol funkcii, aby kierowaé urzadzeniem rolniczym.
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Kierowanie zaczepianym narzedziem

= Pojawiajg sie nowe symbole na ekranie roboczym [-> 10].
Przy systemach z kierowaniem zwrotnicg osi:

yglad ekranu na ekranie roboczym [-> 10]
: Konfiguracja systemu TRAIL-Control [-> 23]
= Po skonfigurowaniu systemu:

- Kierowanie w tfibie automatycznym [—> 17]
- Kierow i ym [-> 18]

aczepianym narzedziem

5.2

pieczenstwo obrazen wskutek ruchéw urzadzenia rolniczego
dczas kierowania urzadzenie rolnicze przesuwa si¢ na bok.

Dlatego tez w bezposrednim sasiedztwie urzadzenia rolniczego moga pojawi¢ sie zagrozenia dla
Ciebie i innych osdb.

o Przed kierowaniem upewnij si¢, ze w zasiegu urzadzenia rolniczego nie znajduje sie zadna
osoba.

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

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

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

30322457-02-PL V4.20191001 17
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Kierowanie zaczepianym narzedziem

5.2.2 Kierowanie w trybie recznym
W trybie recznym musisz kierowa¢ urzadzeniem rolniczym recznie.
Instrukcja W ten sposdb prawidiowo skrecisz w prawo:

1. Skieruj ciggnik w prawo.

=| — 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 widniejg strzatki w lewo.

Instrukcja W ten sposdb poruszasz si¢ prosto:

1. Prowadz ciagnik prosto.

Instrukcja
Przy @erowaniu dyszlem: Dyszel jest kierowany w prawo.
y kierowaniu zwrotnicg osi: Kota sg kierowane w prawo.
Na ekranie roboczym widniejq strzatki w prawo.
5.2.3 Steropwanie zaczepianym narzedziem na zboczu.
Podczas prac na zboczu mozesz skorzystac funkcji "kontrowanie kierownicy na zboczu".
Sposdb dziatania Jesli aktywujesz funkcije "kontrowanie kierownicy na zboczu", bedziesz mogt przesunaé tor jazdy

narzedzia w lewo lub w prawo. Kierunek w ktérym nalezy przesunag¢ tor jazdy zalezy od tego, czy
zbocze znajduje sie z lewej czy z prawej strony.

Celem funkcji "kontrowanie kierownicy na zboczu" jest unikniecie sytuacii, w ktérej ciggnieta maszyna
porusza sie po zboczy uko$nie do kierunku jazdy.
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Kierowanie zaczepianym narzedziem

® ®

_‘-— )
l/

Sterowanie zaczepianym narzedziem na zboczu. L 2
@ Bez TRAIL-Control @ TRAIL%€ontrohz kierowaniem czopem osi
@ TRAIL-Control z kierowaniem dyszlem

Kierowanie w gore zbocza

@ Kierunek przechyw
ien Z ony przez czujnik przechylen.

musi tutaj pojawi¢ sie symbol %

ujAik przechylen nie jest skalibrowany.

ik przechylen jest kalibrowany podczas kalibracji TRAIL-Control. Powtorz te czynno$c, jezeli
nagzy skalibrowa¢ czujnik przechylen.

Kierunek sterowania systemem. Podczas jazdy system tak dtugo kieruje urzadzenie rolnicze w gére
zbocza, az nie nastapi osiggniecie zadanego kata. Nastepnie strzatka gasnie.

jezeli funkcja jest aktywna. Jezeli jest

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

1. Przejdz do ekranu ,TRAIL-Control’:

— aktywuj lub dezaktywuj funkcje:

30322457-02-PL V4.20191001 19
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Przygotowanie TRAIL-Control do jazdy drogg publiczng

Obstugiwanie systemu MULLER’

ELEKTRONIK
A TRIMBLE COMPANY

= Na ekranie wida¢, czy funkcja jest aktywna:

% - funkcja aktywna

- funkcja nieaktywna

Uzywanie kontrowania kierownicy na zboczu w trybie automatycznym
Kiedy pracujesz a trybie automatycznym, narzedzie zaczepiane jest sterowane automatycznie.
W ten sposdb kierujesz w gore zbocza w trybie automatycznym: \
M Urzadzenie rolnicze jest wyposazone w czujnik przechylen.
M Czujnik przechylen zostat podtaczony podczas kalibracji TRAIL-Control. Pozyeja cztjnika nie
zostata zmieniona.
M Tryb automatyczny jest aktywny. \

M Funkcja ,Kierowanie w zbocze” jest aktywna.

M Pojazd wraz z urzadzeniem rolniczym poru “ b
| | RS |

e urzadzenie rolnicze recznie w odpowiednig

pozycje za ciggnikiem.

=> Na ekranie roboczym poja ie symbol % Czerwony kolor oznacza zadang pozycje

czujnika katowego przy dyszlu.
= Za kazdym niesz symbolu funkcji, tréjkat staje sie mniej lub bardziej

@ obuje skierowaé urzadzenie rolnicze w te pozycje, az ponownie dokonasz
] pozyCcji.
asz joysticka, mozesz skorygowaé pozycje recznie.

aniu, gdy zbocze znajduje sie po drugiej stronie urzadzenia rolniczego, kat jest
opioWany na druga strone.

wanie kontrowania kierownicy na zboczu w trybie recznym

W trybie recznym trzeba kierowa¢ zaczepione narzedzie recznie w gore wzniesienia. Mozesz przy
tym sam zdecydowac czy narzedzie ma poruszac si¢ $ladem ciagnika czy obok niego.

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.
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Jazda wstecz

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 si¢ na droge publiczna;

o Ustawi¢ zaczepione narzedzie w pozycji Srodkowej!

o Whytgczy¢ TRAIL-Control!

o Zaryglowa¢ TRAIL-Control!

Ryzyko wypadkow przy nieskalibrowanym TRAIL-Control
Przy nieskalibrowanej pozycji $rodkowej urzadzenie rolnicze moze
przestawiony do przejazdu ciggnika. W ten sposdb moze dojs¢
Przed jazdg na drodze publiczne;j:

u komunikacyjnego.

o Przeprowadz kalibracje TRAIL-Control.

o Upewnij sie, ze podczas jazdy prosto urzq zeZnajduje sie w jednej linii za
ciggnikiem.
o Wylgcz TRAIL-Control.
o Zablokuj TRAIL-Control. ‘
5.4 Jazda wstecz y
Sposob obstugi rolniczego podczas jazdy wstecz zalezy od wielu czynnikow:
= Jezeli brak jazdy wstecz [= 29], mozesz dezaktywowa¢ TRAIL-Control przed jazdg
ws a tryb reczny.

=S dczas rozpoznania sygnatu jazdy wstecz praca TRAIL-Control jest
zatrz ana. Tryb automatyczny jest w takim przypadku aktywowany, ale zawory hydrauliczne
ie sgsterowane.
zesz konfigurowac, jak powinien sie zachowa¢ TRAIL-Control w momencie rozpoznania
sygnatu jazdy wstecz. Przeczytaj takze ten rozdziat: Konfigurowanie funkcji automatycznych
podczas jazdy wstecz [— 31]

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

symbol: g

5.5 Ryglowanie TRAIL-Control

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

Instrukcja 1. Aktywuj tryb reczny.

=> Na ekranie roboczym pojawia si¢ symbol: —
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Ryglowanie TRAIL-Control

2. Ustaw urzadzenie rolnicze w pozyciji srodkowej.
= Dyszel lub zwrotnica osi sg kierowane w pozycje Srodkowa.
= Zablokuj kierowanie dyszlem za pomoca bolca blokujacego.

=> Na ekranie roboczym pojawia si¢ symbol:
= TRAIL-Control jest gotowy do jazdy w ruchu drogowym.

AN

e\
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6 Konfiguracja TRAIL-Control
6.1 Dopasowanie konfiguracji do ciagnika
Jako uzytkownik mozesz zmieni¢ niektore parametry. Mogag one w nieznacznym zakresie wptywac na
zachowanie systemu lub umozliwia¢ podtaczenie do innego ciggnika.
Instrukcja W ten sposdb wyswietlisz parametry:
M Ekran startowy jest wyswietlony.
1. Przejdz do ekranu , TRAIL-Control”: \
2 L 2
= Pojawia sie ekran ,TRAIL-Control”. \
2. Skonfiguruj parametry zgodnie z wytycznymi na 1i$ OW.
6.1.1 Parametr ,Kierowanie w zbocze”
Za pomocg, tego symbolu funkcii smaktywowac funkcje ,Kontrowanie kierownicy na
zboczu’.
. & - Konthnicy na zboczu nieaktywne
. % ie kierownicy na zboczu aktywne — system przechyla urzadzenie, gdy
czuj hylensuStali przechylenie. Przy tym kierowanie odbywa sie zawsze w gdre zbocza.
T zesz aktywowac tylko, gdy aktywny jest system TRAIL-Control.
Aby uniknaC zakidcen podczas pracy, dezaktywuj ten parametr, jezeli nie pracujesz na zboczu. |
6.1.2 ametr ,,Czas kompensaciji”
Wprowadzaj tylko przy urzadzeniach rolniczych z uktadem hydraulicznym otwartym/zamknietym.
= Im wyZzsza warto$¢, tym wcze$niej jazda na zakrecie w trybie automatycznym zostanie
rozpoczeta.
= Im nizsza warto$¢, tym pozniej jazda na zakrecie w trybie automatycznym zostanie rozpoczeta.
Zwyczajowo warto$¢ ta wynosi miedzy: 700 ms i 1000 ms.
6.1.3 Parametr ,,Predkosc hydrauliczna”

Wprowadzaj tylko przy urzadzeniach rolniczych z zaworem proporcjonalnym.
Predko$¢ hydrauliczna stanowi warto$¢, przy pomocy ktérej ustawia sie predkos¢ kierowania.

Zwyczajowo warto$¢ ta wynosi miedzy: 1,5%/° a 3%/°
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6.1.4 Parametr ,, Tolerancja odchylenia”
Tolerancja odchylenia oddziatuje na przebieg kierowania w obszarze pozycji srodkowe;.
Im tolerancja jest nizsza, tym regulacja czulej reaguje na mate zmiany.

Zwyczajowo warto$¢ ta wynosi miedzy: 2° a 3°

6.1.5 Parametr ,Rozstaw kol”

Rozstaw két opryskiwacza, czyli odlegto$¢ miedzy kotami osi.

6.1.6 Parametr ,,Os<->Zaczepienie”

Odlegtos¢ pomiedzy srodkiem tylnej osi ciggnika a punktem przycz

—

\N

L o

6.2 Kalibracja TRAIL-Contr

rzerwij natychmiast kalibracje przy pomocy przycisku funkcyjnego £
jezeli do urzadzenia rolniczego zbliza sie jaka$ osoba.

= Przed pierwszym uruchomieniem.

= Na poczatku sezonu.

= Kiedy wyniki sie nie zgadzaja.

= Jezeli komputer roboczy jest stosowany przy innym ciggniku.

Sekwencja Kalibracja TRAIL-Control obejmuje trzy kroki:

= Krok 1: Kalibracja czujnika przechylen.
Czujnik przechyler musi by¢ przy tym zamontowany. Nastepnie nie moze on zmieni¢ swojej
pozycji.

= Krok 2: Nauka pozycji $rodkowej i nauka ogranicznikéw krancowych.
W tym kroku komputer roboczy uczy sie pozycji dyszla ew. zwrotnicy osi w pozycjach $rodek,
strona lewa i prawa.
Wszystkie pozycje Srodkowe komputer roboczy oblicza sam.

= Krok 3: Kalibrowanie uktadu hydraulicznego zaworu proporcjonalnego
Tylko dla urzadzen rolniczych z zaworem proporcjonalnym
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6.2.1

Instrukcja

6.2.2

Instrukcja

30322457-02-PL

Konfiguracja TRAIL-Control
Kalibracja TRAIL-Control

Podczas tego kroku nastepuje automatyczne kierowanie urzadzeniem rolniczym w obydwu
kierunkach oraz pomiar napiecia.
Kalibracja odbywa sie automatycznie.

Kalibracja czujnika przechylen
M TRAIL-Control znajduje sie w trybie recznym.

M Podtoze nie jest przechylone. Czujnik przechylen nie moze wykry¢ przechylenia, w przeciwnym
razie funkcja ,Kontrowanie kierownicy na zboczu” nie bedzie prawidiowo dziatac. \

1. Przejdz do ekranu ,Kalibracja™

*

nikiem. Przejedz kilka metréw
po $ladach ciggnika.

at dokfadnie w linii prostej za ciggnikiem.

ik przechylen: kalibracja w toku”

%

eski zegar pokazuje postep: !"

= }&Iibracja jest zakonczona, jezeli komunikat ,Czujnik przechylen: kalibracja w toku”
zgasnie.

= Czujnik przechylen jest skalibrowany.
Zaprogramowanie pozycji Srodkowej i wytacznikéw krancowych.

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

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

1. Przejdz do ekranu ,Kalibracja™
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lub

* 0
i i
A EE

2. Pojawia sie ekran ,Kalibracja”.

3. Ustaw urzadzenie rolnicze na ptaskim podfozu w jednej linii za ciggnikiem. Przejedz kilka metrow

prosto, az kota opryskiwacza beda sie poruszaly doktadnie po $ladach ciggnika.
B ~. & &
; i = IT}l} E 5 — Ustaw pozycje $rodkowa za pomocg przyciskéw

funkcyjnych.
4, Zatrzymaj ciggnik, gdy opryskiwacz bedzie sie znajdowat doktadnie w linii prosteijikiem.

Oy

=] — Rozpocznij kalibracje pozycji $rodkowe;.

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

= N
6. — Potwierdz w ciggu 3 sekund. Czas jest odli ez Czerwony zegar: Yo

= Kalibracja rozpoczyna sie.
=> Pojawia sie nastepujacy komunikat:
,Pozycja Srodkowa: Kalibracja w toku”

-
:
il

M ‘

= Niebieski zegar pokazuje

Instrukcja

- Rozpocznij kalibracje.
=> Pojawia sie nastepujacy komunikat:
,Lewa maks. pozycja: Kalibracja gotowa”

l’ — Potwierdz w ciagu 3 sekund. Czas jest odliczany przez czerwony zegar: !‘#

= Kalibracja rozpoczyna sie.

= Pojawia si¢ nastepujacy komunikat:
,Lewa maks. pozycja: Kalibracja w toku”

Ay

=> Niebieski zegar pokazuje postep: !.#

=S

. Poczekaj, az komunikat ,Lewa maks. pozycja: Kalibracja w toku” zgasnie.

— Skieruj urzadzenie rolnicze maksymalnie w prawo.

- Rozpocznij kalibracje.
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=> Pojawia sie nastepujacy komunikat:
,Prawa maks. pozycja: Kalibracja gotowa”

1. l’ — Potwierdz w ciggu 3 sekund. Czas jest odliczany przez czerwony zegar: !"
= Kalibracja rozpoczyna sie.
=> Pojawia sie nastepujacy komunikat:
,Prawa maks. pozycja: Kalibracja w toku”
W

= Niebieski zegar pokazuje postep: !"

8. Poczekaj, az komunikat ,Prawa maks. pozycja: Kalibracja w toku”

zgasnie. \
= Etap 2 kalibraciji jest zakonczony. Q
L 2

6.2.3 Kalibracja uktadu hydraulicznego zaworu proporcjon

Uktad hydrauliczny zaworu proporcjonalnego nalezy skalibrowag ty edy, gdy taki zawor jest
wykorzystywany..

Niebezpieczenstwo obrazen wskutek

/ Ciebie i innych 0sob.

o Upewnij sig, ze w gbszarze regulacyjnym urzadzenia rolniczego nie znajduje sie zadna osoba.

cje przy pomocy przycisku funkcyjnego £
ia relniczego zbliza si¢ jakas osoba.

Instrukcja RAIL-Con najduje sie w trybie recznym.

azie&nkcja ,Kontrowanie kierownicy na zboczu” nie bedzie prawidiowo dziatac.
sz wystarczajaco duzo miejsca, aby przez ok. 30 sekund jecha¢ prosto.

. Przejdz do ekranu ,Kalibracja”:

2. Pojawia sie ekran ,Kalibracja”.

3. Ustaw urzadzenie rolnicze na ptaskim podtozu w jednej linii za ciagnikiem. Przejedz kilka metréw

prosto, az $lady opryskiwacza beda przebiegaty doktadnie po $ladach ciggnika.
i/ (ub e == | - Ustaw pozycje srodkowg za pomocg przyciskéw

funkcyjnych.

4. Zatrzymaj ciggnik, gdy opryskiwacz bedzie sie znajdowat doktadnie w linii prostej za ciggnikiem.
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5. Bardzo powoli poruszaj sie do przodu. Podczas jazdy tarcie két odpowiada prawdziwym
warunkom pracy, dzieki temu kalibracja jest jeszcze dokfadniejsza. Kalibracje mozesz
przeprowadzi¢ takze przy zatrzymanej maszynie.

‘=] — Rozpocznij kalibracie.
=> Pojawia sie nastepujacy komunikat:
,Moc hydrauliki: Kalibracja gotowa”

1. l’ — PotwierdZ w ciggu 3 sekund.

=> Pojawia sie nastepujacy komunikat:
,Moc hydrauliki: Kalibracja w toku.”
= Urzadzenie rolnicze (bgdz jego dyszel lub zwrotnica osi) przesuwa si¢ téra
a nastepnie powoli w prawo.
= Proces ten moze trwa¢ do 20 sekund. ¢

= Kalibracja jest zakoriczona, jezeli komunikat ,Moc hydrwi\ toku.” zgasnie.

Woli w lewo,

8. Zatrzymaj pojazd.

6.2.4 Wybér i konfiguracja czujnika predko

Wybor zrédta predkosci

Obstugiwane zrédta predkosci:
= ,Czujnik” - czujniki, kiére sq zamontowane przy maszynie i podtaczone do komputera
roboczego:

g
Przyktady: odbiornik GPS, czujnik kotowy przy ciagniku, gniazdo sygnatowe

- Konfiguracja: Przy systemach bez mozliwo$ci wyboru wejscia czujnika ustawi¢ parametr
.impulsy na 100 metrach” na 0.

= ,Auto” - niektore systemy umozliwiajg automatyczne rozpoznanie zrédta predkosci.

- Sposab dziatania: Jezeli sygnat predkosci przy ISOBUS zostanie rozpoznany, predko$c¢ ta
jest przyjmowana za podstawe. W razie braku sygnatu komputer roboczy za podstawe dla
ustalenia predkosci przyjmuje impulsy czujnika podtaczonego do komputera roboczego.

- Konfiguracja: Przy systemach, ktére dysponujg dwoma rodzajami czujnikéw, zaleca sie
kalibracje czujnika podtaczonego do komputera roboczego. W takim przypadku ustawié
parametr ,Impulsy na 100 metrach” na 0.

Sposdb dziatania 1 Tak skonfigurujesz zrédto predkosci:

1. Na ekranie roboczym nacisnij po kolei:

= Pojawia si¢ ekran ,Predko$¢”.
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Sposob dziatania 2

Instrukcja

Zrodia sygnatu

30322457-02-PL

Konfiguracja TRAIL-Control
Kalibracja TRAIL-Control

2. Skonfiguruj parametr ,Zrdto predkosci”.

Jezeli parametr ,Zrodto predkosci” nie pojawi sie na ekranie ,Predko$¢”, a sygnat predkosci powinien
by¢ odbierany przez ISOBUS, nalezy postepowaé w nastepujacy sposéb:

M Sygnat predkos$ci mozna odbiera¢ za pomoca ISOBUS.

1. PrzejdZ do ekranu ,Parametry”:

2. Ustaw parametr ,impulsy czujn. kotow.” na ,0”.

Kalibracja czujnika predkosci za pomoca metody 100 metrow

Podczas kalibracji czujnika predkosci metodg 100 metréw obliczasz ilo$¢ impulsov
czujnik na odcinku 100 metréw. Jezeli ilos¢ impulséw jest znana, moznagobliczy¢ aktualng predkosé.

Jezeli znasz doktadna liczbe impulséw, mozesz wprowadzic jg rec
Mozesz wprowadzi¢ rézne impulsy wartoci dla do trzech rézaych
M Czujnik kotowy, czujnik radarowy lub czujnik predk

M Zmierzyte$ i zaznaczyte$ dystans 100 m. Dy
prowadzi¢ przez pole lub take.

M Ciagnik z podtaczong maszyna jest
zaznaczonego dystansu.

1. Upewnij sie, ze spetnite$

2. Przejdz do ekranu ,KALIBRACJA=jmpulsy kola™:

- przerwij kalibracje.

Przejedz 100 m na odmierzonym dystansie i zatrzymaj pojazd na koricu.
= Podczas jazdy sq liczone aktualnie ustalone impulsy.

5. - zatrzymaj kalibracje.

— opus¢ ekran.

= llo$¢ impulséw pojawia sig w wierszu ,Impulsy czujn. kolow.”.

Konfiguracja czujnika jazdy wstecz

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

W tym rozdziale dowiesz sie wiecej na ten temat: Konfigurowanie funkcji automatycznych podczas
jazdy wstecz [— 31]

Mozliwe sg nastepujace zrédta sygnatu:
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= 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.
2. Wybierz pole pod parametrem ,Sygnat wsteczny”.

= Pojawiajq sie dostepne zrodta sygnatu. Patrz opis na poczatkultego rozdz'gl Y

3. Wybierz zrédto sygnatu.
4. Zrestartuj komputer roboczy. \

6.3 Konfiguracja automatycznego ce

Instrukcja W ten sposdb wybierzesz zrodio sygnatu jazdy wstecz:

wyregulowanie kot.

Jako uzytkownik mozesz sam ¢, ktdre flnkcje automatyczne powinny by¢ aktywne oraz

skonfigurowac je w okre$lonym zakre

Instrukcja W ten sposadb aktywu'esW\omatyczne:
1. Przejdz do ¢ AlL=Control”:
Y_&

L

L] — nacisnij.
= Pojawia si¢ drugi ekran z ,TRAIL-Control”.
= W kazdym wierszu jest opisana jedna funkcja automatyczna. Po lewej stronie w nawiasach
wida¢ warunki, w ktérych dany mechanizm jest wykonywany. Po prawej stronie natomiast
skutki.

3. Aby aktywowac funkcje, umies¢ haczyk w zadanym wierszu. W nastepnych rozdziatach
znajdziesz wyjasnienie funkcji.

6.3.1 Centrowanie podczas przekroczenia maksymalnej predkosci

System dokona centrowania urzadzenia rolniczego w momencie przekroczenia maksymailnej
predkosci. Maksymalna predko$¢ wynosi z reguty 15 km/h, w niektérych przypadkach moze jednak
zosta¢ podwyzszona przez producenta, jezeli konstrukcja na to pozwala.
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6.3.2

6.3.3

6.4
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Konfiguracja TRAIL-Control

Konfigurowanie funkcji automatycznych podczas jazdy wstecz

B omaxf IR | fem

Aby aktywowac, zaznacz kwadracik przy danym symbolu.

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

Podczas centrowania pojawia sie na ekranie roboczym symbol trybu recznego: lub

Centrowanie moze trwa¢ maksymalnie osiem sekund. Nastepnie funkcjazostaje prze a,
niezaleznie od tego, czy $rodek zostat osiggniety. TRAIL-Control je iesdezaktywowany.

iskéw funkcyjnych I

System dokona centrowania urz i iczego, gdy tylko zmienisz tryb pracy na tryb reczny.

Jezeli podczas centrowania urticho
pozostaje w trybie recznym.

system kierowania, centrowanie zostanie przerwane. System

racujesz w trybie automatycznym i uruchomisz , system dokona

matycznego centrowania urzadzenia rolniczego. W tym celu system jest przestawiany na tryb
reczny. Dodatkowo mozesz ustali¢ po ilu sekundach ma nastapi¢ ponowna aktywacja trybu
automatycznego.

% 'ﬂﬁﬁi}iﬂi g [O-

Aby aktywowac, zaznacz kwadracik przy danym symbolu.

Konfigurowanie funkcji automatycznych podczas jazdy wstecz

Niektore ciggniki podczas uruchamiania biegu wstecznego moga poprzez ISOBUS przestac sygnat
do wszystkich komputeréw roboczych ISOBUS. TRAIL-Control moze rozpozna¢ 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.

V4.20191001 31



Konfiguracja TRAIL-Control MULLER’
ELEKTRONIK
A TRIMBLE COMPANY

Konfigurowanie funkcji automatycznych podczas jazdy wstecz

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

Instrukcja W ten sposdb aktywujesz funkcje automatyczne:

= Pojawia sie ekran ,TRAIL-Control”. \

2, S| — nacisnij.
= Pojawia si¢ drugi ekran z ,TRAIL-Control”.
= W kazdym wierszu jest opisana jedna funkcja automatycz lewej strhie W nawiasach
wida¢ warunki, w ktorych dany mechanizm jest wykonywany: stronie natomiast
skutki.
3. Aby aktywowac funkcje, umie$¢ haczyk w zadany astepnych rozdziatach
znajdziesz wyjasnienie funkcji.
6.4.1 Reakcja na sygnat jazdy wstec. b matycznym
Jezeli pracujesz w trybie automatyczny rozpoznanie sygnatu wstecznego, nastepuje
aktywacja trybu recznego. Wi S¢ ki ow podczas jazdy wstecz chetnie steruje urzadzeniem

rolniczym recznie.

(Bs

Aby aktywowac,

6.4.2
l sys@m pracuje w trybie recznym a urzadzenie porusza sie wstecz, mozna dokonaé
ania urzadzenia rolniczego.
Centrowanie podczas sygnatu jazdy wstecz
Sposdbedziatan

(przy

kierowaniu zwrotnicg osi ). Jezeli w ciggu nastepnych 10 sekund
poruszasz si¢ wstecz, urzadzenie rolnicze jest centrowane. Jezeli dopiero po uptywie 10 sekund
poruszysz sie wstecz — nie nastapi nic. W ten sposob zapobiega sie sytuacji, w ktérej w
zaparkowanych pojazdach jazda wstecz powoduje centrowanie urzadzenia rolniczego.

I: Wazne uwagi:
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Konfigurowanie funkcji automatycznych podczas jazdy wstecz

T ﬁ
Jezeli pojawig sie symbole ( =g

rozpoczaC reczne kierowanie urzadzenia rolniczego.

Jezeli podczas automatycznego centrowania nacisniesz przycisk ( % a ) lub

@,
\\ i i
( 5 5 ), centrowanie zostanie przerwane.

Centrowanie nie trwa nigdy diuzej niz 8 sekund. Jesli urzadzenie rolnicze po 8 sekundach nie

jest centrowane, centrowanie zostaje przerwane.
Niektdre ciggniki w nieoczekiwany sposéb i bez przyczyny wysytajg sygnat jazdyMkﬁe
076 By

jezeli stoja. Aby zminimalizowaé ryzyko dla kierowcy, automatyczne centrowa

), mozesz natychmiast

A

pojazd stoi przez diuzej niz 10 sekund i dopiero wtedy porusza sie wWistecz, nie nasiepuje
automatyczne centrowanie.
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Dane techniczne komputera roboczego
Komputer roboczy ECU-MIDI 3.0

1. procesor: 32 Bit ARM Cortex™-M4 CPU 168 MHz, 2048 KB Flash; 256 KB RAM
2. procesor: 32 Bit ARM Cortex™-M4 CPU 168 MHz, 2048 KB Flash; 256 KB RAM
Pamig¢ zewnetrzna: SPI-Flash 16 MB; SDRAM 16 MB; FRAM 16 KB
Ziacza: = 42-bolcowy wtyk dq poq%qczenia urzadzen
wykonawczych/czujnikow
= 2x 16-bolcowy wtyk do zasilania

Wtyki mozna blokowaé i posiadaj

przewodow.
tacza: do 3xCAN*
Zasilanie:
Pobér pradu (WEJ.):
Prad spoczynkowy (WYJ.):
Zakres temperatus 4 +70°C
Obudowa: anodyzowany odlew aluminiowy, pokrywa z tworzywa sztucznego z

uszczelkg i z elementem wyréwnujacym cisnienie, Sruby ze stali
szlachetne;

IP6K6K (z zamontowanymi wtykami)

Kontrola odporno$ci na wibracje i uderzenia zgodnie z DIN EN 60068-
2

Kontrole temperatury zgodnie z IEC68-2-14-Nb, IEC68-2-30 i IEC68-
2-14Na

Kontrole stopnia ochrony zgodnie z DIN EN 60529

Kompatyhilnos¢ elektromagnetyczna zgodnie z DIN EN I1SO 14982:
2009-12

Wymiary: ok. 262 mm x 148 mm x 62 mm (dt. x szer. x wys. bez wtyku)
Waga: ok. 1kg
V4.20191001 30322457-02-PL
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Przyporzadkowanie wtykow — wtyk 42-bolcowy

Przyporzadkowanie wtykow — wtyk 42-bolcowy

Bole | Sygnat Bole | Sygnat

c c

1 12 VL 32 |12VE

5 Opryskiwacz strona prawa 33 |0VE

14 |12VE 34 | Czujnik kotowy TRAIL-Contro!
15  |Blokada 38

17 | Zyroskop

18 | Czujnik katowy dyszla

19 | Opryskiwacz strona lewa ztozona
28 | Obieg TRAIL-Control

29  [12VL

\%
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Czesci zamienne

Opcja dla komputera roboczego MIDI 3.0
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Zawoér proporcjonalny

Nazwa Numer artykutu
Zyroskop z dwoma uchwytami i wtykiem AMP 30303685
Czujnik katowy z wtykiem AMP, bez kabla, z watkiem 30303015
Opcjonalnie
Nazwa N xlu
Elektroniczny czujnik przechylen z kablem 1 m i wtykiem AMP 30
g

Kabel taczacy czujnikéw i zyroskopu

Nazwa

Numer artykutu

Kabel taczacy do czujnikdw, 2 m z 3-pinowym gn
sygnatow

30303294

Kabel taczacy do czujnikéw, 4 m
sygnatow

azdem AMP do rozdzielacza | 30303296

Kabel taczacy do czy;
sygnatow

ikoéw, 6 m z 3-pinowym gniazdem AMP do rozdzielacza | 30303295

Kabel taczacy d

sygnatd

, 8 m z 3-pinowym gniazdem AMP do rozdzielacza | 30303297

V4.20191001

30322457-02-PL










	Dla twojego bezpieczeństwa
	Podstawowe wskazówki bezpieczeństwa
	Obszar zagrożenia
	Wymagania dotyczące użytkowników
	Konstrukcja i znaczenie wskazówek bezpieczeństwa

	O tej instrukcji obsługi
	Ilustracje w niniejszej instrukcji
	Wskazania kierunków w instrukcji
	Konstrukcja odnośników
	Konstrukcja opisów czynności

	Opis produktu
	Funkcje systemu ISOBUS-TRAIL-Control
	Przegląd systemu
	Wygląd ekranu na ekranie roboczym
	Tabliczka znamionowa

	Montaż i instalacja
	Montaż żyroskopu
	Montaż uchwytu na żyroskop
	Korzystanie z żyroskopu

	Kontrola pozycji montażowej czujników

	Obsługiwanie systemu
	Włączanie i wyłączanie TRAIL-Control
	Kierowanie zaczepianym narzędziem
	Kierowanie w trybie automatycznym
	Kierowanie w trybie ręcznym
	Steropwanie zaczepianym narzędziem na zboczu.

	Przygotowanie TRAIL-Control do jazdy drogą publiczną
	Jazda wstecz
	Ryglowanie TRAIL-Control

	Konfiguracja TRAIL-Control
	Dopasowanie konfiguracji do ciągnika
	Parametr „Kierowanie w zbocze”
	Parametr „Czas kompensacji”
	Parametr „Predkosc hydrauliczna”
	Parametr „Tolerancja odchylenia”
	Parametr „Rozstaw kol”
	Parametr „Os<->Zaczepienie”

	Kalibracja TRAIL-Control
	Kalibracja czujnika przechyleń
	Zaprogramowanie pozycji środkowej i wyłączników krańcowych.
	Kalibracja układu hydraulicznego zaworu proporcjonalnego.
	Wybór i konfiguracja czujnika prędkości
	Wybór źródła prędkości
	Kalibracja czujnika prędkości za pomocą metody 100 metrów
	Konfiguracja czujnika jazdy wstecz


	Konfiguracja automatycznego centrowania
	Centrowanie podczas przekroczenia maksymalnej prędkości
	Centrowanie przy zmianie na tryb ręczny
	Centrowanie przy uruchomieniu symbolu centrowania

	Konfigurowanie funkcji automatycznych podczas jazdy wstecz
	Reakcja na sygnał jazdy wstecz w trybie automatycznym
	Reakcja na sygnał jazdy wstecz w trybie ręcznym


	Dane techniczne
	Dane techniczne komputera roboczego
	Przyporządkowanie wtyków – wtyk 42-bolcowy

	Części zamienne

