MATRIX

=l WIDOK POJAZDU

Dziatanie nawigacji

Punkt A

Biezaca predkos¢/Numer pokosu

14.6

Obszar sumaryczny

0.53

km/h ha

Kompas
CP horyzontu
Widok pojazdu/Perspektywa
)Powigksz/Zmniejsz) lub

Tryb nawigacji

Punkt A/B
Zaznacz granice

Zakonicz granice Zmniejsz

Oznakowany obszar
pokrycia
<«ANiebieski —
jedna aplikacja
<«Czerwony - dwa
lub wiecej aplikacji

Przesun linie AIB
Anuluj punkt A
Anuluj granice

OpcjeStart/
Menu lub nacisnij

Przycisk Start Pilot belki

Wskazowki nawigacyjne Pasek statusu

Opcje widoku pojazdu

Pojazd z prezentacja aktywnej sekcji belki
«Bialy = Aktywna sekcja belki
«Przejrzysty = nieaktywna sekcja belki

naciénij Przyciski Powigksz/  Nawigacja video

Menu lub naciénij

NAWIGACJA - WIDOK
RZECZYWISTY

Biezaca predkos¢/Numer pokosu Dziatanie nawigacji Obszar sumaryczny
]
Pokos - i ha

Peten ekran Wybor kamery

Podzielony ekran

Regulacja
nawigacji

Kat skretu

OpcjeStart/
Wskazowki
nawigacyjne

EY L

Pasek statusu
Opcje nawigacji — widok rzeczywisty

lkona Opis

Przycisk Start

Tryb nawigacji. Naci$nij aby wybra¢ tryb nawigacji. Tryby

obejmuija prosty A-B , Zakrzywiony A-B ,

Okrezny i ostatni przejazd @m lub brak trybu

nawigacji

PunktA.. Wci$nij aby zaznaczy¢ pierwszy punkt linii
poczatkowe;j.

Punkt B . Wei$nij aby zaznaczy¢ punkt korcowy linii
poczatkowej. Szare = nie przejechano jeszcze minimalnego
dystansu.

Anuluj punkt A. Anuluje proces zaznaczania punktu A.
Przywraca wczesniejsza linig A-B (jesli byta ustalona).

Przesunigcie A+. Zmienia biezaca linie na pozycje biezaca
pojazdu.

Zaznacz granice. Ustala obszar oprysku i okre$la strefe nie objeta
opryskiem. Granica jest ustalona na zewnatrz przejazdu strefy oprysku.
Szare = GPS jest niedostepny

Zakoncz granicg. Koficzy proces ustalania granicy. Granice moga by¢
zamkniete przez jazde do wnetrza szeroko$ci pokosu punktu startowego.
Szare = nie przejechano minimalnego dystansu.

Anuluj granice . Anuluje proces ustalania granicy mapy.
Przywraca poprzednig granice (jesli zostata zaznaczona).

Ikony i przyciski Powigksz/Zmniejsz dopasowuja widok pojazdu lub
perspektywe do horyzontu z widoku pojazdu do widoku z zewnafrz.

Pilot belki. Wybiera tryb pilota belki.
Szare = GPS jest niedostepny
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Pefen widok. Usuwa ikony i paski z ekranu. Nawigacja video i kat skretu
beda nadal widoczne.

Nawigacja wideo. Umieszcza tréjwymiarowe linie na widoku video w celu
pomocy nawigacyjnej.

Kat skretu. Wyswietla kierunek w ktérym nalezy skrecic¢ kierownica.

Wybér kamery video. Wybiera jedng z o$miu kamer gdy system VSM jest
podtgczony.

Tryb przedzielonego ekranu. Wybiera jeden z dwéch zestawow czterech
wejs¢ kamery (A/B/C/D lub E/F/G/H) aby podzieli¢ ekran na 4 niezalezne
wejscia sygnatu video.

Ikony Goéra i Dét. Uzywane do dopasowania linii nawigacyjnych do widoku
kamery. Przyciski Powigksz/Zmniejsz nie dopasowuija tych linii.

Z el E ®

Ilkony paska stanu

lkona Opis

Status funckcji “FieldPilot”.
Ikona = wiaczony. Brak ikony = wytaczony.

Tryb nawigacji.

Prosta nawigacja A-B. Zapewnia prostg linie nawigacyjna oparta na
punktach odniesienia Ai B.

Nawigacja zakrzywiona A-B. Zapewnia zakrzywiong nawigacje oparta na
linii nawigacyjnej (A-B).

Nawigacja okrezna. Zapewnia nawigacje dokota punktu w kierunku do
$rodka lub na zewnatrz okregu.

Nawigacja ostatniego przejazdu. Konsola wykryje najblizszy przystajacy
pokos i w oparciu o niego ustali nawigacje.

Brak nawigacji. Powoduje wytgczenie nawigacii. lkony nie bedg
wyswietlane.

Status “BoomPilot”.

Czerwony = wytaczony/manualny, Zielony = automatyczny,
Zotty = wszystko wiaczone, Brak ikony = pojedyncza sekcja belki (brak
kabla typu “SmartCable” lub zainstalowanego w systemie SDM).

Status obszaru ograniczonego.

Granica zewnetrzna = obecnie przemieszczamy sie poza obszarem
ograniczonym. Granica wewnetrzna = obecnie przemieszczamy si¢
wewnatrz obszar ograniczonego. Brak ikon = nie ustalono granicy.

Status GPS.

Czerwony = brak GPS, Zétty = tylko GPS, Zielony = DGPS,WAAS/RTK,
Brzoskwiniowy = ruch posuwisty, droga czysta
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Zaznacz granicg
Zakonicz granice

Zaznacz punkt
Wré¢ do punktu

Anuluj granicg
Anuluj punkt

OpcjeStart/
Menu lub naciénij
Przycisk Start

Opcje widoku pola

lkona Opis

o

WIDOK POLA

Biezaca predkos¢/Numer pokosu

14.6

Dziatanie nawigacji Obszar sumaryczny

0.21

» 0.0 4 e

Oznakowany obszar
pokrycia

<ANiebieski -

jedna aplikacja
<«Czerwony — dwa
lub wiecej aplikacji

km/h

Widok pola
(Powieksz/
Zmniejsz) lub
uzycie Przyciskow
Powigksz/Zmniejsz

Widok $wiata

Tryb Pan

Pasek statusu

Wskazéwki nawigacyjne Odwzorowanie pojazdu

Zaznacz Cranice. Ustala obszar dziatania i okresl obszar wykluczony.
Granica jest ustalana po zewnetrznej stronie przejazdu. Szary = GPS jest
niedostepny

¥ ke

Zakoncz granice. Koficzy proces ustawiania granicy. Granice moga by¢
réwniez zamkniete poprzez przejazd do wnetrza szeroko$ci pokosu punktu
startowego. Szare = minimalny dystans nie zostat przejechany.

o

Anuluj granice. Anuluje ustalanie granic na nowej mapie (jesli zostata
ustalona).

Zaznacz punkt . Ustala punkt w lokalizacji pojazdu. Szary = GPS jest
niedostepny.

Wré¢ do punktu. Podaje odlegto$¢ do ustalonego punktu. (Przetacz na
widok pojazdu aby nawigacja wrécita do ustalonego punktu).

Anuluj punkt. Usuwa Zaznaczony punkt.

A

Powieksz. lkona lub przycisk ogranicza wyswietlany na ekranie obszar.

=
=

Zmnigjsz. lkona lub przycisk rozszerza wyswietlany na ekranie obszar.

Widok ogdlny. Powigksza widok na najszerszy z mozliwych.

Pan. Pozwala operatorowi na koncentracje na okreslonych obszarach bez
poruszania pojazdu. Strzatki na ekranie przesuwaja widok
(dét, lewo, prawo, géra) w odpowiednim kierunku.

WIDOK ROBOCZY

lkona

Opis

Dane robocze. Pozwala na usuniecie wszystkich biezacych danych
roboczych, danych dotyczacych obszaréw zamknietych i licznikow.

Naci$nij $mietnik o aby usuna¢ zaznaczone.

Zapisz dane.
A Subsidiary of

Zachowuje wszystkie dane wraz z plikami PDF @, KML i SR R s

(Google Earth) i SHP Eild (ESRI) lub kazdy indywidualny typ na pamieé
przenos$na.

\
Anuluj Pan. Anuluje ogniskowa i przywraca widok normalny.
\
|
|
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™ OPCJEMENU

lkona Opis

Start — Wy$wietla opcje menu wraz z ustawieniem jednostki,
widokiem pojazdu, widokiem pola, nawigacjq widoku
° rzeczywistego, widokiem roboczym i kontrola belki.

Ustawienie jednostki — Pozwala na ustawienie systemu,

BoomPilot/pojedyncza belka, pojazdu, korekty przechytu i
ustawienie funkgji FieldPilot.

Ustawienie systemu. Ustawia opcje paska LED, ustawien
kulturowych (jednostek, jezyka i strefy czasowej), GPS,
konsoli (gtosnosci, jasnosci wyswietlacza, kalibracji ekranu
dotykowego, zrzutéw ekranowych (ich zapisu) i kamer wideo.

~
é;% Ustawienie funkcji BoomPilot/pojedyncza belka. Ustawia
naktadki pokos, opdznienia, ilosci sekcji belek i szerokosci
00

sekcji belek.

Ustawienie pojazdu. Ustawia typ pojazdu, wysoko$¢ anteny,
[® | kierunek belki i odlegtos¢ migdzy belkq a antena.

ko) Ustawienie zyroskopowego modutu przechytu. Ustawia
ﬁi wiaczanie/wytaczanie i kalibracje korekty zyroskopowej.

@ Ustawienie funkgji FieldPilot. Ustawia sterowanie

’ automatyczne, opcje ustawien zaworu (czgstotliwo$¢ i
minimalne/maksymalne obciazenie), testowanie zawor i
konfiguracja funkcji "FieldPilot" (ustawienie przyblizone,
doktadne, obszar martwy i wyprzedzanie kierunku).

Widok pojazdu - Pozwala komputerowe generowanie widoku
pozycji pojazdu wyswietlanie na widoku aplikacji. Opcje
dostepowe dla trybdw nawigacji, granic obszaru i funkgji
"BoomPilot".

Widok pola - Pozwala na komputerowe generowanie widoku
pozycji pojazdu i obszaru roboczego z perspektywy lotu ptaka.
Opcje dostepowe granic obszaréw i punktu. Wprowadz tryby
Widok przyblizony i Pan.

Nawigacja - widok rzeczywisty - pozwala na wejscie
pojedynczego sygnalu video lub czterech wejs¢ na zywo i
wyswietlenie ich zamiast obrazu generowanego przez komputer.
Mozna tez tu wejs¢ do Nawigacji na obrazie video oraz Trybéw
kata sterowania.

Widok roboczy - Pozwala na zapisanie informacji w pamieci
przenos$nej lub na usuwanie danych z jednostki.

Monitorowanie belki - Pozwala na generowany komputerowo
widok aktywnych/nieaktywnych sekcji belki. Wiacz/wytacz
funkcje BoomPilot.

O ustaw w pierwszej kolejnosci

Funkcje selektywne musza by¢ ustawione przed innymi funkcjami takimi jak Nawigacja, BoomPilot
i FieldPilot moze zosta¢ aktywowany.

Te elementy musza by¢ zakoriczone aby nawigacja mogta dziata¢.

USTAWIENIA

b .
¢% Ustawienie systemu

lkona

Opis

Ustawienie paska LED — Rozmieszczenie diod LED, tryb
wyswietlania i jasnos¢ LED.

Pasek LED/rozmieszczenie LED-6w. Ustawia odlegto$¢ ilustrowana przez
pods$wietione LED-y.

Tryb wy$wietlacza. Okresla czy o$wietlenie reprezentuje pokos czy pojazd.

Jasnos¢ diod LED. Reguluje jasno$¢ LED-6w paska.

@
B

Region - Jednostki, jezyk, i strefa czasowa.

Jednostki. Definiuje system miar.

Jezyk. Definiuje jezyk systemu.

Strefa czasowa. Ustala lokalng strefe czasowa.

A
52
pY 4 Ustawienie GPS - Typ GPS, port GPS, i informacje
y¥%y dotyczace statusu GPS.
& | Typ GPS. Ustawia system do akceptacji GPS, DGPS lub obu
vy | typow sygnatu.
— Port GPS. Ustawia port transmisji danych COM na
? wewnetrzny lub zewnetrzny.
< | Status GPS. Wyswietla informacje dotyczace typu danych, ilosci

widzianych satelit, jakosci satelit i ID.

Ustawienia konsoli — Gto$nos¢, Jasnos¢ LCD, kalibracja ekranu
dotykowego, zrzut ekranowy i O/zapis.

Gtosnos¢. Reguluje poziom gtosnosci gtosnikow.

"

Jasnos$¢ LCD. Reguluje jasnos¢ wyswietlacza konsoli.

Kalibracja ekranu dotykowego. Uzywane do rozpoczecia procedury
kalibracji.

Zrzut ekranowy. Pozwala na zapisywanie zrzutéw ekranowych w formie
plikéw graficznych na pamieci przenosne;j.

0. Wyswietla informacje dotyczace systemu jak rowniez wersji
oprogramowania i podtaczonych do listwy CAN modutow.

Zapisz. Zapisuje dane ustawienia konsoli na pamie¢ USB.

Ustawienie video. Uzywane do konfiguracji do 8 kamer przy
pomocy modutu wyboru video. Szare = VSM niedostepne.

Kamery, Skonfiguruj kamery do pracy w trybie normalnym, odwrotnym, do
géry nogami lub odwrotnie.

% Ustawienia zyroskopowego
modutu przechytu

lkona

&
5

Opis
Korekta przechytu wt./wyt. Wiacza/wytacza korekte przechytu.

-

088 080

Pozycje przechytu. Kalibruje korekte przechytu.

LI~ Ustawienie BoomPilot/
pojedyncza belka

Natozenie. Okresla ilo$¢ dozwolonego natozenia, kiedy sekcje belki
sg wigczone/wytaczone przy zastosowaniu funkcji BoomPilot.
Natozenie 0%

Natozenie 50%

Natozenie 100%

Opoznienie wt./wyt. Funkcje takie jak uprzedzanie do czasowej
kontroli wiaczania i wytaczania zaworéw sekcji belki w czasie
wjezdzania lub wyjezdzania z obszaru poddanego juz zabiegowi.

llos¢ sekcji belki. Ustawia ilosci sekcji belki (1 do 15w
zalezno$ci od kabla typu SmartCable lub SDM).

Szerokosci sekcji belek. Ustawia szerokos¢ belki dla catego
pokosu lub pojedynczych sekcji belek (w zaleznosci od
dostepnosci kabla SmartCable lub SDM w systemie).

0@ Ustawienie pojazdu

Typ pojazdu. Wybiera typ sterowania pojazdem, ktére
najbardziej przypomina twoj pojazd.

Wysoko$¢ anteny. Ustawia wysoko$¢ anteny od ziemi.

- .= | Kierunek do belki. Ustawia czy belka jest z tylu czy z przodu
0000 anteny GPS.
é‘—" Odlegtos¢ przesuniecia belki. Definiuje dystans od anteny
o) @ GPS do podtoza.

Opis

Sterowanie automatyczne. Ustawia "FieldPilot" w pozycji
wigczony/wytaczony

Ustawienie zaworu — Czestotliwos¢ zaworu, Minimalne
obciazenie robocze lewo/prawo i maksymalne
obciazenie robocze.

Czestotliwos¢ zaworu. Uzywany do kierowania zaworem
sterowniczym.

Minimalny cykl roboczy. Ustawia minimalng predkos¢ jazdy
wymagang do rozpoczecia sterowania pojazdem prawo/lewo.

Maksymalne cykl roboczy. Ustawia maksymalng predko$¢ z
jaka kota beda skreca¢ od prawego do lewego/od lewego do
prawego (pozycja zamknigta do pozycji zamknietej).

Test zaworu lewo/prawo. Weryfikuje poprawne ustawienie
sterowania. Uzywane do doktadnego ustawienia przeptywu
oleju do czasowej kalibracji kofa.

Skonfiguruj funkcje FieldPilot — Regulacja przyblizona,
regulacja doktadna, strefa martwa i wyprzedzanie
kierunku

Regulacja przyblizona. Reguluje agresywnos$¢ pojazdu w
utrzymaniu kierunku ruchu w trybie prostym A-B.

Regulacja doktadna. Reguluje agresywnos$¢ pojazdu w
utrzymaniu kierunku ruchu w trybie zakrzywionym A-B.

Strefa martwa. Reguluje sposéb sterowania jesli jest zbyt
zmienny/wrazliwy lub jesli pojazd ciggle pozostaje poza linig
nawigaciji. :

Wyprzedzanie kierunku. Uzywany w trybie nawigacji prosto 8 :
A-B aby wyregulowa¢ podejécie pojazdu do linii.

Ogolne sterowanie

lkona Opis

Przycisk Start. Daje dostep do opcji Menu Start w tym: Ustawienia
@ urzadzenia, Widok pojazdu, Widok pola, Nawigacja RealView, Widok
zadania oraz Monitorowanie Belki.

Przyciski Powigksz/Zmniejsz. Dopasowujq ustawienia powigkszenia
Widoku pojazdu i Widoku pola.

Ikony plus i minus. Uzywane do zwigkszenia lub zmniejszenia ustawionych
wartosci.

Czerwony = sprawdz lewo lub zacznij test w lewo.
Zielony = sprawdz prawo lub zacznij test prawej strony.

Ikony géra dét. Uzywane do zmiany ustawien lub zwigkszenia lub
zmniejszenia warto$ci ustawienia.

Swiatlo stop. Zielone $wiatto = rozpocznij testowanie, Czerwone $wiatlo =
zatrzymaj testowanie, Szare = testowanie wytaczone

Zakoncz i OK. Oba sa uzywane do zakorczenia zadania.

Matrix =3 Ma;ggm%
FieldPilot 78-50155 ., 75-30071 z funkcja
Antena GPS + ClearPath

BoomPilot
Akcesoria dodatkowe

Zestaw, ramka RAM z przyssawka ~<Ex
9002349 {Meiric 5706) 1
9002700 (Metrx 840G) 3

Matrix 570G
75-30056 z funkcia ClearPath

45056154 piny
4505765 8 pinow
Przewtd Predkoscilczujnika
= 4505775
= e 3m Przewsd
zasiljacy,
Akumulator

4505617:6m 4505645
4505618: 18 zew
Przewod  zaslajacy, 12V I
przediuzaiacy i
dokamery

BoomPilot
Akcesoria dodatkowe

- Matrix 840G
Matrix f=A_ 75-30070
FieldPilot 78-50155 S o 75-30071  funkcja

Antena GPS < ClearPath

Opcjonalna antena GPS RXA se—a

J

Matrix 570G
75-30055

45-05678
Przewdd, SMA-M X SMA-M

Zestaw, ramka RAM z przyssawka <&
90-02349 (Matrix 570G)
90-02700 (Matrix 840G) £

7530086 2 funkeja ClearPath

4505615 4 piny
4505765 8 pinow-
7608067 PrZewod Predkosciczuinika

Modut, CAN 4 kanaly video

16-00022
Kamera RealView

4505626
Przewdd zasilanie/
CAN/dane (razem z
zestawami
FieldPilot
BoormPilot)

TJ CAN
(zaniechano)

Kontroler przeplywu
Wiazka BoomPilot numer czesci
zalezy od Kontrolera przephywu

32-04040

wiacznikiwylacznik 32-04020
Opcjonalny

przefacznik 7805077

Modut napedu sekcj
BoomPilt (15 sekcf)

Przy pomocy o$miokanatowego Modutu Video CAN 78-08068 mozna zainstalowa¢ do 8 kamer.

- www.teejet.com

www.teejet.com -



