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LEGENDA SYMBOLI

= Ogolne zagrozenie

= Ostrzezenie

EB>

\.'IKE\T = Tylko dla wersji ze sterowaniem obsady dysz

Niniejszy podrecznik stanowi integralng czesc aparatury, do ktdrej sie odnosi i musi towarzyszyc jej zawsze w przypadku sprzedazy lub odstapienia. Przechowywac
go do przysztej konsultacji; ARAG zastrzega sobie prawo do zmodyfikowania specyfikacji i instrukcji produktu w kazdej chwili i bez wczesniejszego powiadomienia.
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RYZYKO | ZABEZPIECZENIA PRZED MONTAZEM

Wszystkie operacje instalacyjne musza by¢ wykonane z odigczong bateria, zastosowaniem odpowiedniego oprzyrzadowania i
wszystkich wymaganych srodkéw ochrony indywidualnej.

Uzywaé TYLKO | WYLACZNIE czystej wody w celu przeprowadzenia testéw i symulacji zabiegu: uzycie produktéw chemicznych
do symulaciji zabiegu moze spowodowaé powazne szkody i obrazenia os6b znajdujacych sie w poblizu.

2 BRAVO DSB
ARAG przeanalizowat i wyprodukowat system diagnostyczny dla komputera serii Bravo i wtasciwych instalacji, ktére moga by¢ podtgczone.
BRAVO DSB (kod 467003) pozwala na wykonanie doktadnej diagnozy komputera, zespotu sterujgcego lub catej instalacji umozliwiajgc rozwigzanie
ewentualnych problemoéw wystepujacych w instalacji.

3 PRZEZNACZENIE ZASTOSOWANIA

Zakupiona przez Was aparatura jest komputerem, ktéry podtgczony do zaworu lub odpowiedniego zespotu sterowania pozwala na zarzadzanie
wszystkimi fazami zabiegu w rolnictwie, bezposrednio z kabiny pojazdu rolniczego, na ktérym jest zainstalowany.

BRAVO 400 jest wyposazony w nawigator satelitarny, ktéry za pomocg zewnetrznego odbiornika GPS moze by¢ uzywany do zabiegdéw i nawigacji
w rolnictwie.

BRAVO 400 nie jest nawigatorem drogowym i moze by¢ uzywany wytacznie na terenach rolnych.

Urzadzenie to zostato specjalnie zaprojektowane do zainstalowania na maszynach rolniczych do odchwaszczania i nawadniania.
Aparatura zostata zaprojektowana i wykonana w zgodnosci z normg EN ISO 14982
(Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna - maszyny rolnicze i le$ne) zharmonizowang z Dyrektywa 2004/108/WE.

SRODKI OSTROZNOSCI

¢ Nie wystawia¢ aparatury na dziatanie strumienia wody.

¢ Nie uzywa¢ rozpuszczalnikéw ani benzyny do czyszczenia zewnetrznych czesci pojemnika.

¢ Nie uzywa¢ bezposrednio strumienia wody do czyszczenia urzadzenia.

¢ Przestrzegaé¢ przewidzianego napiecia zasilania (12 Vdc).

e W przypadku, gdy wykonuje sie spawanie fukowe galwaniczne, odtaczy¢ tgczniki od BRAVO 400 i odtagczy¢ kable zasilajace.

e Uzywac wylacznie oryginalnych przyrzadéw i czesci zamiennych ARAG.

e Bravo 400 jest przystosowany do pilotowania zaworow hydraulicznych do otwierania/zamykania belki roboczej.

Komputer nie dysponuje awaryjnymi urzadzeniami zatrzymania: konstruktor jest zobowigzany do wprowadzenia w instalacji
wszystkich urzadzen koniecznych do zapewnienia bezpieczenstwa kontroli belek hydraulicznych.

W celu zredukowania na minimum ryzyka resztkowego, na wyswietlaczu komputera witgcza sie sygnat dzwiekowy i wizualny za
kazdym razem, gdy zostaje uaktywnione otwieranie/zamykanie jednej z sekcji belki hydraulicznej. Ponadto konieczne jest, aby
konstruktor maszyny dopilnowat aktywacji sygnalizacji dzwiekowej i optycznej w poblizu belki.

ZAWARTOSC OPAKOWANIA

Ponizsza tabela wskazuje komponenty, ktére znajdziecie wewnatrz opakowania komputerow BRAVO 400:

Legenda:

1 Bravo 400

2 Podrecznik instrukcji

3 Jednostka sterujgca (RCU)

wraz z okablowaniem

3a Kabel podtgczeniowy do zespotyl

hydraulicznego

3b Kabel podtgczeniowy do zespotyl

sterowania

3c Kabel podtgczeniowy do

zasilania i czujnikéw

3d Kabel podtgczeniowy do

monitora

Karta pamieci SD

Komplet mocujgcy

Czytnik dla kart pamigci SD

Odbiornik GPS

Wspornik do odbiornika

Kabel podtagczeniowy monitora /

panelu przetacznikow

10 Kabel podtgczeniowy do
odbiornika GPS

11a 11b - 11a Uszczelki do tgcznikéw

zaworow sekcyjnych

% % 11b Uszczelki do tgcznikow

zaworow hydraulicznych

12 kacznik zasilajacy
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6 USTAWIENIE NA MASZYNIE ROLNICZEJ

6.1 Zalecany sktad komponentéw instalacji

SCHEMAT MONTAZU DLA MASZYNY ODCHWASZCZAJACEJ Z POMPA PRZEPONOWA

c
—

Legenda:

Monitor

Akumulator

Odbiornik GPS

Pompa napetniajgca

Zespot hydrauliczny
Przeptywomierz

Gtowny zawor

Gtéwne sterowanie zewnetrzne
Czujnik cisnieniowy

Zawor regulacyjny

Czujnik predkosci
Przeptywomierz napetniania
lub Pump Protector Jednostka
sterujgca (RCU)

V1 Kamera 1

V2 Kamera?2

X Czujnik RPM lub Pump Protector
1-5 Zawory sekcyjne

BY
[fovee]  +

“OUVZIOTMOOWD>

Rys. 2 AN NN NN NN NN

SCHEMAT MONTAZU DLA MASZYNY ODCHWASZCZAJACEJ Z POMPA ODSRODKOWA

Legenda:

Monitor

Akumulator

Odbiornik GPS

Pompa napetniajgca

Zesp6t hydrauliczny
Przeptywomierz

Gtowny zawor

Gtowne sterowanie zewngtrzne
Czujnik ci$nieniowy

Zawor regulacyjny

Czujnik predkosci
Przeptywomierz napetniania
Jednostka sterujaca (RCU)
V1 Kamera 1

V2 Kamera?2

X  Czujnik RPM

1-5 Zawory sekcyjne

“0OUVZIOTMTMOUOD>
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INSTALOWANIE

SCHEMAT MONTAZU DLA MASZYNY ODCHWASZCZAJACEJ Z POMPA PRZEPONOWA - ZE STEROWANIEM OBSADY DYSZ \.'IE\T

1A 2A3A4A5A6ATA
/ 5B/6B 7B

15

Akumulator %IL\FLi I—i I—% I—i I—l

Odbiornik GPS |

Pompa napelniajaca Usmr Lmms g Lama Lamr L Lers
Zespdt hydrauliczny 1B 2B B 4B 5B 6B 7B
Przeptywomierz

Gtéwny zawér (3-drozny - 3-przewodowy)
Gtéwne sterowanie zewnetrzne

Czujnik ci$nieniowy

Zawor regulacyjny

Czujnik predkosci

Przeptywomierz napetniania lub Pump Protector
Jednostka sterujaca (RCU)

Kamera 1

Kamera 2

Czujnik RPM lub Pump Protector

Y Zesp6t pneumatyczny zaworéw sekcyjnych:

1: 7A Zawory sekcyjne rzedu A

1: 7B Zawory sekcyjne rzedu B

z Oprawa dysz Selejet

Legenda:

Monitor

s OUVSITOTMOO®>

xss

Rys. 4
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INSTALOWANIE

SCHEMAT MONTAZU DLA MASZYNY ODCHWASZCZAJACEJ Z POMPA ODSRODKOWA - ZE STEROWANIEM OBSADY DYSZ JKE\T

& BEEEE id

{ 1A 2A3A4A5A6ATA

Nadimll

2A. | 3A L4A LSA
Akumulator A A A SRR S

Odbiornik GPS \

Pompa napetniajaca Urralamalbagalamslamalamalars
Zesp6t hydrauliczny B 2B 4B 5B 6B 7B
Przeptywomierz

Gtéwny zawér (3-drozny - 3-przewodowy)

Gtéwne sterowanie zewnetrzne

Czujnik cisnieniowy

Zawor regulacyjny

Czujnik predkosci

Przeptywomierz napetniania Jednostka sterujaca (RCU)
Kamera 1

Kamera 2

Czujnik RPM

Y Zespot pneumatyczny zawordw sekcyjnych:

1: 7A Zawory sekcyjne rzedu A

1: 7B Zawory sekcyjne rzedu B

z Oprawa dysz Selejet

L 6A | 7A
7N

MNANNE=N

X RLEGLES

<=-0v
-

>3

Rys. 5
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6.2 Ustawienie monitora i jednostki sterujacej

e Komputer serii BRAVO 400 musi by¢ ustawiony w kabinie kierowcy maszyny rolniczej. Zwréci¢ uwage na ponizsze $rodki ostroznosci:

A - NIE ustawia¢ monitora w miejscach narazonych na nadmierne wibracje lub uderzenia w celu unikniecia jego uszkodzenia i
nieumysinego wcisniecia klawiszy;
- Przymocowacé urzadzenie w miejscu dostatecznie widocznym i tatwo dostepnym rekoma; pamietaé, ze monitor nie moze
hamowa¢ ruchéw ani ogranicza¢ widocznosci podczas kierowania.

¢ Jednostka sterujgca (RCU): przymocowac jednostke sterujaca do tylnej czesci maszyny, w poblizu zespotu sterowania i zespotow
hydrauliczno/pneumatycznych.

Wzigé pod uwage rézne podtaczenia konieczne do funkcjonowania komputera (Rys. 6 i 7), diugos¢ kabli i przewidzie¢
odpowiednig przestrzen dla fgcznikéw i kabli.
W poblizu kazdego tacznika znajduje sie znak identyfikacyjny wykonywanej funkcji. Odnosnie wszelkich informaciji na temat
konfiguracji instalacji, odsylta sie do par. 6.1 - Zalecany sktad komponentéw instalacji.

222 118
) — -
ARG NUM PUNKTY POLACZEN
2@ °
1 : 1 Karta pamieci SD
2 Podtaczenie do odbiornika GPS
< ; Podtfaczenie do kamer
© i — 3 +
§ T I - Gtéwne sterowanie zewngtrzne
==| [0 1|[C_2|[0 3|[0 =%|[0 5 Podtaczenie
@‘ 4 monitora / panelu przetacznikow
i Zasilanie tablicy sterowniczej
—= 5 +
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(o) ) Podt ie RCU
= ©
ATTd ¢66 @
o
<
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< < >
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Remote Control Unit — ] renote ot
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NUM PUNKTY POLACZEN
6 Monitor
7 Zasilanie i czujniki
8 Zespot sterowania
9 Zesp6t hydrauliczny
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6.3 Zamocowanie podpory
Monitor musi by¢ ustawiony po przymocowaniu specjalnej podpory w wymaganym miejscu (w poprzednim paragrafie jest przedstawiony wzornik
do wykonania otworéw dla podpory).
Podpora musi by¢ $ciagnieta z monitora (A, Rys. 8) i przymocowana za pomoca dostarczonych $rub (B).
Po sprawdzeniu perfekcyjnego przymocowania podpory, zatozy¢ na nig monitor i naciska¢ az do jego zablokowania (C).
B
-l \ 1
W
6.4 Przymocowanie jednostki sterujacej (RCU)

Zachowac kierunek montazu jednostki sterujgcej, w sposéb wskazany na Rys. 9 (taczniki w kierunku do dotu).

A Nie jest dozwolony zaden inny rodzaj ustawienia.

6.5

Remote Control Unit
§ DO NOTWASH
I
MONITOR 4+ H:0 oiL
Ay, 9 < B s o s o =1 [ = =

Ustawienie zespotu sterowania

A\

6.6

Zespot sterowania musi by¢ przymocowany za pomoca specjalnych dostarczonych podpér, ktére sg juz zamontowane na zespole, ustawiajac jg
wedtug instrukcji zawartych w podreczniku zataczonego do zespotu.

WAZNE JEST ODNIESIENIE SIE DO WSZYSTKICH ZASAD BEZPIECZENSTWA ZAWARTYCH W PODRECZNIKU ZESPOLU
STEROWANIA.

Ustawienie zespotu hydraulicznego i pneumatycznego

%
A

Zespoly hydrauliczny i pneumatyczny musza byé przymocowane w punkcie maszyny, ktéry jest zabezpieczony przed dziataniem czynnikéw
atmosferycznych i ciecza wydalang z maszyny.

ARAG NIE BIERZE NA SIEBIE ZADNEJ ODPOWIEDZIALNOSCI ZA WSZELKIEGOTYPU SZKODY SPOWODOWANE MONTAZEM
WYKONANYM PRZEZ NIEWYKWALIFIKOWANYCH PRACOWNIKOW. W PRZYPADKU USZKODZENIA SYSTEMU Z POWODU
BLEDNEJ INSTALACJI I/LUB PODLACZENIA, ZOSTAJE UNIEWAZNIONA KAZDA FORMA GWARANCJI.

UWAGA! NIE PODLACZAC ZESPOLOW HYDRAULICZNYCH/PNEUMATYCZNYCH ROZNYCH OD TYCH PRZEWIDZIANYCH
(PATRZ KATALOG ARAG).

ARAG NIE ODPOWIADA ZA SZKODY PRODUKTU, BLEDY Z POWODU ZLEGO FUNKCJONOWANIA | WSZELKIEGO
RYZYKA PRZEZ NICH STWARZANEGO, GDY MODUL JEST PODLACZONY DO ZESPOLOW NIEORYGINALNYCH LUB NIE
DOSTARCZONYCH PRZEZ ARAG.
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6.7 Ustawienie odbiornika GPS

Uzytkownik jest zobowigzany do przestrzegania prawidtowego ustawienia odbiornika GPS przedstawionego w niniejszym
paragrafie i sprawdzania czy odmienne granice profilu pojazdu nie zderzaja sie z ewentualnymi przeszkodami.
Instalowanie odbiornika GPS:

Instalowanie odbiornika na maszynie rolniczej musi przestrzegac¢ niektérych fundamentalnych zasad:
musi by¢ ustawiony na najwyzszej czesci maszyny rolniczej (wtacznie z przyczepa); kat odbioru w kierunku nieba musi by¢ jak najbardziej szeroki.

180°

Rys. 10

Rys. 11

Odbiornik musi by¢ zainstalowany na osi wzdtuznej pojazdu (Rys. 12).
I I

[}

AAAAAAA | AAAAAAA

Rys. 12 Rys. 13
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Zamocowanie odbiornika GPS:

W przypadku, gdy podpora uzyta do przymocowania odbiornika jest zelazna lub stalowa, uzy¢ ptyty magnetycznej dostarczonej w wyposazeniu:
magnes jest wyposazony w czop nagwintowany, na ktérym bedzie zamontowany odbiornik, wkrecajacego az do zablokowania (Rys. 14).

Wazne jest, aby odbiornik byt ustawiony na metalowej czesci, perfekcyjnie ptaskiej i wolnej od wszelkich ewentualnych
dodatkowych warstw, ktore mogtyby zredukowaé szczelnosé ptyty magnetycznej.

Rys. 14 Rys. 15

W przypadku, w ktérym nie jest sie pewnym perfekcyjnej szczelnosci zamocowania magnetycznego, lepiej wkreci¢ bezposrednio czop w nadwoziu
maszyny rolniczej w sposéb wskazany na Rys. 16, wiercac otwor i przytwierdzajac go od wewnatrz za pomocg nakretki M10.

J

"UN
ES/S UNC

M10
a

Rys. 16

Za sprawdzenie perfekcyjnej szczelnosci systemu mocowania jest odpowiedzialny operator. ARAG nie bierze na siebie
A odpowiedzialnosci za wszelkiego typu szkody spowodowane odczepieniem sie odbiornika, niezaleznie od typu wybranego
zamontowania.

14
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7

PODLACZENIE KOMPUTERA DO MASZYNY ROLNICZEJ

71

Ogélne srodki ostroznosci w celu prawidiowego utozenia kabli

72

e Zamocowanie kabli:
- przymocowac kable w taki sposdb, aby nie miaty stycznosci z organami w ruchu;
- utozy¢ kable w taki sposob, aby skrecanie lub ruchy maszyny nie uszkodzity ich.

¢ Utozenie kabli w celu uniknigcia infiltracji wody:
- rozgatezienia kabli muszg by¢ ZAWSZE skierowane do dotu (Rys. 17a).

Rys. 17a

¢ Utozenie kabli w punktach podtgczenia:
- Nie forsowac tacznikéw nadmiernym naciskiem lub zginaniem: styki moga uszkodzi¢ si¢ i zaszkodzi¢ w prawidtowym funkcjonowaniu komputera.

Uzywaé WYLACZNIE kabli i akcesoriow wskazanych w katalogu o charakterystyce technicznej odpowiedniej do
przeznaczonego uzycia.

Podiaczenie zasilania

W opakowaniu znajduje sie tacznik zasilajacy (komponent 12, Rys. 1) do podfaczenia do akumulatora maszyny rolniczej;

na Rys. 18c zostat przedstawiony wzornik do wykonania otwordéw tgcznika zasilajgcego.

Podtaczy¢ tacznik zasilajgcy do przewoddédw akumulatora uzywajac dwéch ztgczy Faston 6 mm, w sposéb wskazany na Rys. 18ai 18b.
Uzy¢ kabli znajdujacych sie w opakowaniu (pozycja 3, Rys. 1) w celu podtaczenia komputera do zasilania.

Rys. 18a Rys. 18b Rys. 18c

UWAGA:

Aby unikna¢ ryzyka zwarcia, nie podigcza¢ kabli zasilajgcych do akumulatora przed zakoriczeniem instalowania.

Przed zasileniem komputera i zespotu sterowania upewni¢ sie czy napiecie akumulatora jest prawidtowe (12 Vdc).

BRAVO 400 jest zasilane bezposrednio przez akumulator maszyny rolniczej (12 Vdc): wtaczenie musi by¢ ZAWSZE wykonane z monitora; nastepnie
pamietac, zeby go wytaczy¢ za pomoca specjalnego klawisza na panelu sterowniczym.

Wydtuzony czas wtaczenia BRAVO 400 przy wytgczonej maszynie moze spowodowacé roztadowanie akumulatora traktora: w
przypadku diuzszych przerw maszyny z wytgczonym silnikiem, upewnié sie czy zostat wytaczony komputer.

Zrédto zasilania musi by¢ podtaczone w sposéb wskazany na Rys. 19: komputer musi by¢ podtagczony bezposrednio do akumulatora maszyny
rolniczej. NIE podtaczaé¢ komputera pod kluczem (15/54).

15/30

AUWAGA:

¢ Obwéd zasilania musi by¢é ZAWSZE zabezpieczony za pomoca
bezpiecznika 10 Amperowego typu samochodowego.

* Wszystkie podtaczenia do akumulatora muszg byé wykonane
z zastosowaniem kabli o minimalnym przekroju 2,5 mm?2

Aby unikngé ryzyka zwarcia, nie podtgczaé facznika kabla
zasilajgcego przed zakonczeniem instalowania.

e Uzywaé kabli z odpowiednimi koncéwkami kablowymi w
celu zagwarantowania prawidiowego podtaczenia kazdego
pojedynczego przewodu.

Rys. 19
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8 PODLACZENIE KABLI DO ZESPOLU STEROWANIA, ZESPOLU PNEUMATYCZNEGO | DOSTEPNYCH FUNKCJI

A e Uzywac wytgcznie kabli dostarczonych z komputerem ARAG.

e Zachowa¢ szczegolng ostroznosé, aby nie uszkodzié, pociagnaé, szarpna¢ lub przecia¢ kabli.
e W przypadku szkod spowodowanych przez uzycie nieodpowiednich kabli lub nie wyprodukowanych przez ARAG zostaje
automatycznie uniewazniona kazda forma gwarancji.
* ARAG nie odpowiada za uszkodzenie aparatur, obrazenia oséb lub zwierzat z powodu nieprzestrzegania powyzszych zalecen.

8.1 Podtaczenie panelu przetacznikéw

W opakowaniu znajduje sie kabel podtaczeniowy miedzy panelem przetgcznikdw a monitorem (komponent 9, Rys. 1).
Przymocowac¢ taczniki (punkty podtagczenia w par. 6.2), i sprawdzajac czy zostaty prawidtowo wtozone, przekreci¢ tuleje w kierunku zgodnym z
ruchem wskazéwek zegara az do zablokowania.

8.2 Podtagczenie zdecentrowanej jednostki sterujgcej (RCU)

e Otworzy¢ suwak tagcznika (1, Rys. 20).

e Ustawi¢ tacznik (2) wktadajac go do gniazda (3),
nastepnie nacisna¢: uwazaé podczas wktadania,
aby nie zagia¢ stykow elektrycznych.

e Zamkna¢ suwak (4) az do kompletnego
docisniecia.

Rys. 20

Podigczy¢ kable w sposob wskazany w par. 6.2; kazdy musi by¢é podigczony do odpowiedniego gniazda zdecentrowanej
jednostki sterujacej.
Jezeli wiozenie staje sie trudne, nie forsowaé i sprawdzi¢ wskazang pozycje.

8.3 Podtaczenie zaworéw zespotu sterowania

e Uzywac zaworow ARAG: w przypadku uszkodzen spowodowanych przez uzywanie nieodpowiednich zaworéw lub nie
A produkcji ARAG zostaje automatycznie uniewazniona kazda forma gwaranciji.
ARAG nie odpowiada za szkody wyrzadzone w aparaturze, obrazenia osé6b lub zwierzat w przypadku nieprzestrzegania
powyzszych wskazan.
¢ Wszystkie tgczniki do podtaczenia zaworéw musza byé dostarczone z uszczelnieniem przed przystapieniem do podiaczenia (Rys. 22).
e Sprawdzi¢ prawidiowe ustawienie uszczelek w celu unikniecia infiltracji wody podczas uzywania zespotu sterowania.

podtaczony do sekciji belki 1; nastepnie wszystkie inne.
Podtaczy¢ "tagcznik 1" do "zaworu 1", i nastepnie

wszystkie tgczniki z numerami wzrastajgcymi od
lewej do prawej: sekcja belki 1 jest ta najblizej
lewej strony patrzagc na maszyne od tytu (Rys. 21).

% % tacznik 1 musi pilotowa¢ zawdr, ktory z kolei jest

S P N N O NN N
Sekcja ,\‘QW\\( Sekcja );\(\(\WW Sekcja ‘V\'(( ’«Ma\y‘.)ﬁ&\‘&(\ Sekcja “(Mv Sekcja
belki 1 belki 2 belki 3 belki 4 belki 5

Rys. 21

Przymocowac¢ tagczniki do odpowiednich zaworéw
w oparciu o skréty podane w gtéwnym schemacie
montazowym instalacji bedacych w waszym
posiadaniu.

(par. 6.1 - Zalecany sktad komponentéw instalacji).

e Sciggnaé¢ pokrywke ochronna (1, Rys. 22) z
zaworu elektrycznego.

e Zatozy¢ uszczelke (2) zaktadajac jg na tgcznik
(3), nastepnie podtaczy¢ tacznik naciskajac go do
oporu (4): uwazaé, aby podczas wktadania nie
zagiag¢ stykow elektrycznych na zaworze.

e Wkrecic¢ srube (5) az do kompletnego docisniecia.
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8.4

N
e TYLKO DLA WERSJI e

Bravo 400 jest w stanie sprawdzi¢ do 7 sekcji za pomocg specjalnego zespotu pneumatycznego.
UWAGA! Gtéwny zaw6r musi byé typu 3-przewodowego (kod zaworu zawiera litere "T" na koncu).

Przymocowac tgczniki do odpowiednich zaworéw w oparciu o skroty podane w
gtéwnym schemacie montazowym instalacji bedacych w waszym posiadaniu.
(par. 6.1 - Zalecany sktad komponentéw instalacji).

e Zatozy¢ uszczelke (1) zaktadajac jg na tacznik (2), nastepnie podtaczyé
tacznik naciskajac go do oporu (3): uwazaé, aby podczas wktadania nie
zagia¢ stykow elektrycznych na zaworze.

e Zatozy¢ $rube w faczniku i wkrecic ja (4) az do kompletnego dokrecenia.

Rys. 23

e TYLKO DLA WERSJI SEKWENCYJNEJ:

UWAGA!

Zawory sekcyjne i gtéwny zawor podtaczone do komputera musza byé typu 3-przewodowego (kod zaworu zawiera litere "T" na koncu).
W przypadku, gdy konieczne jest podigczenie mniej niz 13 zaworéw podigczenia muszg zawsze zacza¢ sie od sekcji 1 i
zakonczy¢ w kolejnosci az do ostatniej sekcji.

Przyktad:

- Podtgczenia dla 8 zaworéw: sek. 1 +2+3+4+5+6+7+8
- Podtaczenia dla 11 zaworéw: sek. 1 +2+3+4+5+6+7 +8 + 9+ 10 + 11 itp.

Podiaczenie zaworéw hydraulicznych

Bravo 400 jest w stanie pilotowa¢ do 9 funkcji hydraulicznych za pomoca zaworéw podwojnego dziatania.

Przymocowac taczniki do odpowiednich zaworéw wedtug skrétéw podanych na gtéwnym schemacie montazowym
instalacji w waszym posiadaniu (par. 6.1 - Zalecany sktad instalacji).

e Ustawi¢ uszczelke (1) naktadajac jg na facznik (2), nastepnie podtaczy¢ tacznik dociskajac do oporu (3):
uwazaé, aby podczas wkiadania nie zagig¢ stykéw elektrycznych na zaworze.
e Zatozy¢ $rube w faczniku i wkrecic ja (4) az do kompletnego dokrecenia.

Ponizej zostata przedstawiona funkcja uzywania przetacznikéw znajdujacych sie na panelu sterowniczym funkcji hydraulicznych.

Rys. 24
e Podtaczy¢ tacznik oznaczony "DD" na zaworze pilotujgcym i nastepnie do innych facznikéw w sposoéb wskazany w tabeli:
STEROWANIE RUCH LACZNIK
Ruch sekciji / Otwieranie wytagcznika AUX Otwieranie ﬁ 1:6A
1-2-3-4-5-6 Zamykanie & 1:6C
A A
AN Otwieranie AA
Wysokos$¢ belki
v v Zamykanie & AC
AN
ri Otwieranie ﬁ BA
Zablokowanie belki
E Zamykanie & BC
; Otwieranie i i CA
Poziomowanie belki
\% Zamykanie & cc
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8.5

Podtaczenie czujnikow

A

8.6

Przymocowac¢ taczniki do odpowiednich funkcji wedtug skrétow podanych na gtéwnym schemacie montazowym instalacji w waszym posiadaniu
(par. 6.1).

Kable sa oznaczone znakiem identyfikacyjnym wykonanej funkcji: w tabeli sg podane wszystkie wskazania do prawidtowego
podtaczenia kabli do dostepnych funkciji.

e Uzywac czujnikéw ARAG: w przypadku uszkodzen spowodowanych przez uzywanie nieodpowiednich czujnikéw lub nie
produkcji ARAG zostaje automatycznie uniewazniona kazda forma gwaranciji.

ARAG nie odpowiada za szkody wyrzadzone w aparaturze, obrazenia osé6b lub zwierzat w przypadku nieprzestrzegania
powyzszych wskazan.

ITEM PODLACZENIE PODLACZENIE
PIERWOTNE ALTERNATYWNE
M Czujnik cisnieniowy -
F Przeptywomierz --
T Przeptywomierz napetniania Pump Protector
X Czujnik RPM Pump Protector

Czujnik "Pump Protector" (kod 4664000.100) jest urzadzeniem, ktory jest w stanie zasygnalizowac, gdy jest podtaczony do komputera, ewentualne
uszkodzenie przepony pompy lub wskaza¢, gdy poziom oleju jest ponizej minimum.

Wejscie gtéwne do uzycia w celu podtgczenia czujnika jest zawsze zaznaczone literg “X” na okablowaniu; w przypadku gdyby gtéwne wejscie nie
bytoby dostepne, uzy¢ drugorzednego wejscia zaznaczonego literg “T”.

UWAGA:

Wejscie drugorzedne “T” musi by¢ uzyte wytacznie w przypadku, gdy wejscie “X” jest zajete przez inny czujnik.

Nie uzywaé wejscia drugorzednego “T” jezeli w tym gtéwnym “X” nie jest podigczony zaden czujnik poniewaz komputer nie
bytby w stanie namierzy¢ czujnika Pump Protector.

- Instrukcje do montazu czujnikéw sg zatgczone do produktow.

Czujniki predkosci podane ponizej moga by¢ uzyte rowniez jako czujniki RPM:
¢ czujnik indukcyjny predkosci (kod 467100.086);

e czujnik magnetyczny predkosci (kod 467100.100).

- Podtaczenie:

® przeptywomierza;

e czujnika cisnienia;

e Pump Protector;

e przeptywomierz napetiania;
e czujnika RPM.

Wszystkie czujniki ARAG uzywajg ten sam typ tacznika. Podtgczyc¢ tgcznik czujnika do odpowiedniego tacznika kabla; po sprawdzeniu, czy zostat
prawidtowo wtozony nacisng¢ az do zablokowania.

Rys. 25

Podtaczenie do kamer

Bravo 400 moze by¢ podfaczony do dwoch kamer kod 46700100 (do zakupienia osobno) uzywajac specjalnych kabli wskazanych w gtownym
katalogu ARAG.

Podtaczy¢ tacznik do monitora (punkty podtaczenia do par. 6.2) i dojs¢ do drugiej koncéwki kamery: po sprawdzeniu prawidtowego witozenia
przekrecic tuleje w kierunku zgodnym z ruchem wskazéwek zegara az do zablokowania.

18



INSTALOWANIE

8.7 Karta pamieci SD

Karta pamieci SD jest uzywana do wymiany danych z komputerem BRAVO 400.

Przed uzyciem upewni¢ sie czy karta nie jest zabezpieczona (Rys. 26a).
Uzywac¢ TYLKO karty SD dostarczonej w opakowaniu.

Rys. 26a

* Wiozenie

Wiozy¢ karte pamieci uwazajac na prawidtowy kierunek wtozenia:

Naciecie A karty musi by¢ skierowane w dot; po wtozeniu nacisng¢ az do
zablokowania i zamkngc¢ za pomoca specjalnej pokrywki.

* Wyciagniecie
Nacisng¢ na karte wewnatrz otworu i pusci¢ jg natychmiast: teraz mozna jg
wyciggnag¢.

Rys. 27

% Gdy pamie¢ SD zostanie wyciagnieta z komputera nalezy wiozy¢ jg do specjalnego futeratu (dostarczony w wyposazeniu).
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PROGRAMOWANIE

9.1 Préby i kontrole przed zaprogramowaniem

Przed przystagpieniem do zaprogramowania komputera, sprawdzic¢:

¢ prawidiowe zamontowanie wszystkich komponentéw (zespét sterowania i czujniki);
¢ podtaczenie zasilania;

¢ podtaczenie do komponentéw (zesp6t sterowania i czujnikow).

Btedne podtaczenie komponentéw instalacji lub uzycie komponentéw réznych od tych zalecanych moze uszkodzi¢ urzadzenie lub

A

9.2

komponenty.

Rozruch

o\

SYSTEM

BOOT...

1 Przytrzymaé wcisniety klawisz do
momentu, gdy Bravo 400 wyswietli
~_ strone Rys.28.

Natychmiast po tym Bravo 400
wys$wietla wersje programu (Rys. 29).

Rys. 28 Rys. 29
PRZED WLACZENIEM URZADZENIA
Italiano
Espaniol
Portugués ) . - . . ’
Francais Przy pierwszym wtaczeniu, po wersji programu, Bravo 400 wchodzi bezposrednio na
strone w celu ustawienia jezyka uzycia (Rys. 30).
Deutsch L R .
Cesky Whpisa¢ dang i przej$¢ do procedury zwyktego rozruchu (Rys. 31).
Polski
Pycckuin
Magyar
Rys. 30

ZWYKLY ROZRUCH

2 >00<

Po wersji programu Bravo 400 wy$wietla komunikat
Kontynuowac ostatni c.pracy? (Rys. 31).

Klawisz O K pozwala na kontynuowanie ostatniego cyklu
pracy przed przed wytaczeniem.

Klawisz E S G przechodzi do wykonania nowego zabiegu
bez zapisania ostatniej cyklu pracy przed wytaczeniem.

A

UWAGA: dane robocze, ktére nie zostaty
prawidiowo zapisane zostang utracone.

. Zatwierdza Wychodzi z
Przesuw Przesyw po Zeruje / . Wzrc_;s_t/ ) Przestawia dostep lub REEE fuzkcji lub z I!!|
stron pozycjach wytaczenie ' zmniejszenie kursor S modyfikacje modyfikacji  Par.
menu menu danych danych danej danej 9 4'
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9.3 Wytaczenie

Przytrzymac wcisniety klawisz

ESC do momentu, gdy Bravo 400
wyswietli strone Rys.33.

W Zwolni¢ klawisz; po kilku sekundach
urzadzenie wyfacza sie.

Podczas wytaczania Bravo
400 zapisuje automatycznie

wykonywany cykl pracy.

Rys. 33 Rys. 34
Podczas wytagczania NIE naciska¢ na zaden klawisz i NIE odtgczaé zasilania do momentu az wyswietlacz Bravo 400 nie wytaczy sie.
UWAGA: uzywaé ZAWSZE specjalnego klawisza w celu wytaczenia urzadzenia; w przeciwnym razie WSZYSTKIE dane dotyczace
zabiegbw i programowania zostang utracone.

9.4 Uzywanie klawiszy do programowania.

WYBOR | DOSTEP DO POZYCJI MENU

stawienia maszyny

1 Naciska¢ kolejno w celu przechodzenia z jednej pozycji na druga

(wybrana pozycja jest podkreslona na niebiesko)

1a Nacisna¢ w celu przejscia miedzy pozycjami menu przechodzac z jednej strony
na druga

2 Nacisna¢ w celu dostepu do wybranej pozycji lub w celu zatwierdzenia modyfikaciji
3 nacisna¢ w celu wyjécia ze strony lub wyjscia bez zatwierdzenia modyfikacji

Czujnik cisnienia

I Wylaczany I‘r M 1a Nacisngé w celu wytgczenia wys$wietlonej danej (w przyktadzie Wyjscie 1)

w tym wypadku wyswietli sie na wyswietlaczu pozycja Wytaczony

1b Nacisna¢ w celu uaktywnienia danej i przestawienia kursora wsréd liczb
m 0 1 0 m 2 Nacisng¢ w celu zmodyfikowania liczny podkreslonej za pomocg kursora
X (+ wzrost, - zmniejszenie)
3 Nacisna¢ w celu zatwierdzenia danej
4 Nacisnag¢ w celu wyjscia ze strony lub wyjscia bez zatwierdzenia modyfikacji
Max wartosé: 99.99 m
Min. wartosé: 0.10 m

WPROWADZENIE TEKSTU

1 Naciska¢ w kolejnosci w celu wybrania znaku do wpisania

2 Nacisnag¢ w celu zatwierdzenia wybranego znaku

3 Nacisna¢ w celu zapisania nazwy

4 Nacisnag¢ w celu wyjscia ze strony lub wyjscia bez zatwierdzenia modyfikacji

Legenda:

J 0] b _ 0 Whisana Przestawia kursor miedzy znakami nazwy

nazwa

l Kursor Usuwa znak przed kursorem
ﬂ Wybrany znak Wiacza / wytacza duze litery

: 4)E)6)7)8)
moaannn
(%)) d)( 9N n))K)
: QI]@EE]@@

) Zatwierdza Wychodzi z
Przesuw Przesgw po Zeruje / _ Wzrc_)s_t / ) Przestawia dostep lub  EEEEY funkcii lub z I! !|
stron F pozycjach wytaczeni zmniejszenie kursor o modyfikacje modyfikacji  Par.
menu menu danych danych .

danej danej 9.4
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10 PROGRAMOWANIE ZAAWANSOWANE - USTAWIENIA MASZYNY

Za pomoca zaawansowanego programowania zostajg zapisane w komputerze wszystkie dane konieczne do wykonania prawidtowej dystrybuciji
produktu.

Te operacje nalezy wykonacé tylko jeden raz, w momencie instalowania.
UWAGA: mozliwe jest wej$cie do niniejszego menu, tylko wtedy, gdy maszyna rolnicza NIE jest w ruchu.

DOSTEP DO MENU USTAWIEN MASZYNY

I
- Na stronie kierowania przytrzymac wcisniete jednocze$nie klawisze
USER i MEN U przez okoto jednej sekundy, az do wyswietlenia menu
4| Ustawienia maszyny.

- Wybra¢ wymagana pozycje menu i przystapi¢ do ustawiania danych.

Zawory

elde s Gdy wystepuje, znak ¥ wskazuje aktywna opcje.

2 1 sek.
%_I_C; 2

Rys. 38

Fluksometr

W celu prawidtowego uzycia klawiszy, podczas programowania,
skonsultowac¢ par. 9.4.

Y v v w

Czujnik cisnienia

CeLeE

USTAWIENIA MASZYNY - STRUKTURA MENU

2 Ustawienia belki I 2TRL%

Ilos¢ dysz Par. 10.1.1
Wyijscie 1 + 13 Par. 10.1.2

Sekcje belki par. 10.2.1
Zamkniecie autom. Par. 10.2.2
Regulacja cisnienia Par. 10.2.3
Glowne Par. 10.2.4

21 ek Selejet Par. 10.2.5
% 5 Czas interwencji sekcji par. 10.2.6
= O Odbiornik GPS™ [ R[X]
v Pozycja Par. 10.3.1
Ustawienia maszyny Odleglos¢ par. 10.3.2

Wys.anteny par. 10.3.3
DGPS par. 10.3.4

+

Par. 10.4

Typ Par. 10.4.1
Alarm min.natez.strum. Par. 10.4.2
Alarm max natez.strum. par. 10.4.2
State Par. 10.4.3

4
[ 1T

ﬁ Odbiornik GPS

‘ Fluksometr S S
O Czujnik cisnienia R0
Czujnik ciénienia Czujnik ciénienia Par. 10.5.1
Max cinienie Par. 10.5.2

- a Cysterna | oy O CySterna [N

& Fluksometr i{OJE'mnO"sc Par. 10.6.1
./ napetniania arm min. poziom Par. 10.6.2

@ Licznik obrotéw
O Licznik obrotow JRIY

Q Czujnik kota B Licznik obrotéw Par. 10.8.1
State Par. 10.8.2

Alarm min.predkos¢ Par. 10.8.3
Alarm max predkos¢ Par. 10.8.3

"D Fluksometr napefniania [RLX;

Typ Par.10.7.1
State Par. 10.7.2

(@]
=]
a,

]
Y

2 Ochrona pompy LN RIK
Ochrona pompy

— RSB LLLCLY Par 10.10

Czujnik kota

— RSN Par. 101

Jezyk Par. 10.11.1
Strefa godz. Par. 10.11.2

Rys. 39
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Wyijscie 1 Sekcja 4.00m [
Wyijscie 2 Sekcja 4.00m
Wyjécie 3 Sekcja 4.00m |

Wyjscie 4 Sekcja 4.00 m . . - . -
Wyjécie 5 Sekcja 400m [ W oparciu o wykonane zaprogramowanie, zmieni si¢ aspekt belki na wyswietlaczu (par. 12.6) ,
Wyjécie 6 > vl jak i warto$¢ catkowitej szerokosci (wyswietlonej obok menu Ustawienia belki, Rys. 40)
Wyjcie 7 -
Wyijscie 8 -
Wyijscie 9 -

Wyijscie 10 - HI
Rys. 40

}1- Wskazac¢ ogélng ilo$¢ dysz na belce.

N
m 4 0 i TYLKO DLA WERSJI JeT

Wskaza¢ ogolna liczbe opraw dysz zamontowanych na belce a nie liczbe rzeczywistg dysz.
Na przyktad: przy wystgpowaniu 80 dysz wpisac¢ wartosc "40".

Max wartosc: 999
Min. wartosé: 1
Rys. 41

- Wskaza¢ podtgczenie wyj$¢ Bravo 400 wpisujac szerokos$¢ kazdej sekcji belki. Powtérzy¢ programowanie dla kazdej pozyciji Str. 40.
- Wytaczy¢ nie podtaczone wyjscia. Pozycja Wytaczony wyswietli sie na wyswietlaczu.

Opcja AUX: dostepny TYLKO dla pracownikéw ARAG, dla diagnostyki systemu.

— o —

I -
m4'0 0 : : AAAAAAAAAAAAAL
- Ao A AR s, s 0l
Max wartosc: 99.99 m
Min. wartosé: 0.10m r
Rys. 42

I

szerokosé M\\N\\“\W\\“\W’N\\(&W\ TR A

TN TR AR TN TR 0 goina

Rys. 43

Przesuw Przesuw p
stron pozycjach
menu menu

kursor modyfikacje modyfikacji  Par.
danej danej 9.4

) Zatwierdza Wychodzi z |..|
Hl Przestawia dostep lub funkgji lub z —-

Zeruje / Wzrost /
wyfaczenie zmniejszenie
danych danych
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Gléwne

Zamkniecie autom.
Regulacja cisnienia

Czas interwencji sekcji

3

Nie (Funk. P)
3-drozny
3-drozny

0.00 sek

] «]» [ ¥

Rys. 44

-).2.1 Sekcje belki

Rys. 45

-.2.2 Zamkniecie autom.

v Nie (Funk. P)
Tak (Funk. M)

Rys. 46

-).2.3 Regulacja ci$nienia

T REgulaca csntenia

Rys. 47

W tym menu ustawi¢ typ zaworéw, ktére sg zainstalowane na instalacji i odpowiednie dane.

Wskaza¢ typ zainstalowanych zaworéw sekcyjnych.
¢ 2-drozny = nie wykalibrowane zawory powrotne
¢ 3-drozny = wykalibrowane zawory powrotne

Wskaza¢ tryb funkcjonowania zaworéw sekcyjnych, przede wszystkich jezeli jest aktywne automatyczne
zamykanie sekcji, gdy gtéwny zawor sterujgcy zostaje zamkniety.

*Tryb funkcjonowania "P" (opcja Nie):
zawory sekcyjne sg sterowane w niezalezny sposéb.
Funkcje sterowania na gtéwnym przetaczniku nie wptywajg na otwieranie ani zamykanie zaworéw sekcyjnych.

*Tryb funkcjonowania "M" (opcja Tak):

zawory sekcyjne sg zamykane lub otwierane dziatajgc na gtéwnym przetaczniku pod warunkiem, ze wytgcznik
zaworow sekcyjnych jest prawidtowo ustawiony, to znaczy jezeli wytaczniki sekcyjne sg ustawione na OFF
(dzwignia w dole), dziatajac na gtébwnym przetaczniku nie beda sterowane sekcje. Jezeli jeden lub kilka
wytacznikéw zawordéw sekcyjnych sg ustawione na ON (dzwignia w gére) zamykajac lub otwierajac gtéwny
przetacznik, zostang zamkniete lub otwarte réwniez zawory sekcyjne.

Obowigzkowo nalezy uaktywni¢ funkcjonowanie M (opcja Tak) gdy:

- Nie wystepuije zaden gtéwny zawér w instalacji (menu Gtdwne > zaden - par. 10.2.4)

- Bravo 400 jest podiaczony do sterowania obsady dysz s (menu Selejet > Wiaczony, par. 10.2.5)
JeT

Wskaza¢ typ zainstalowanego zaworu regulacyjnego.

e 2-drozny =

¢ 3-drozny =

‘g-a

Przesuw
stron

menu

Przesuw po
pozycjach

menu

) Zatwierdza Wychodzi z
zeruje / Warost/ Przestawia dostep lub 2 funkeii lub z |!!|
wytaczenie zmniejszenie K ok . I
danych danych ursor modyfikacje modyfikacji  Par.

danej danej 9.4
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v 3-droiny

Wskaza¢ typ zainstalowanego gtéwnego zaworu sterujacego.
e zaden

¢ 2-drozny = zawor wydechowy

¢ 3-drozny = zawor gtéwny

Gdy jest aktywna opcja zaden obowigzkowo nalezy wigczy¢ funkcjonowanie M (opcja Tak) w menu
Zamkniecie autom. (par. 10.2.2)

Rys. 48

v Wylaczony

Wskaza¢ typ instalacji, na ktérej jest zainstalowany Bravo 400 (sterowanie obsady dysz -.IE\T obecne lub
nieobecne).

¢ Wylaczony = sterowanie obsady dysz nie zainstalowane

¢ Wiaczony = sterowanie obsady dysz zainstalowane

Struktura Menu uzytkownika zmienia sie w zaleznosci od opcji uaktywnionej w tym menu,
w celu umozliwienia odpowiedniej konfiguracji Bravo 400 w stosunku do instalacji.

Rys. 49

e = 10,26 Czas interwencji sekcji

Zas Interwencji seke

doprowadzania produktu.

0 0 : | Wskaza¢ czas, ktéry mija od wystania polecenia do zaworu sekcyjnego i rzeczywistego wystania / przerwania
sek I
—| Komputer uzyje tej informacji do zarzadzania precyzyjnego otwierania / zamykania zaworéw sekcyjnych.

Max wartoéé: 1.00 sek P
Min. wartosé: 0.00 sek
Rys. 50

1 | f Zatwierdza Wychodzi z

p Przesuw Przesuw po ! Zeruje / Wazrost/ . Przestawia S dostep lub [ funkcii lub z I!!|

i stron pozycjach wytaczenie zmniejszenie | kursor o modyfikacje modyfikacji  Par.
] ' menu menu ] danych danych ' .

danej danej 9.4
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. X
Odlegtosc 0.0m —
Wys.anteny 0.0m |
DGPS Wylaczony A
1 z tego menu ustawi¢ dane odnoszace sie do odbiornika GPS zamontowanego na instalacji.
v
—
¥
Rys. 51
ree 3> 103 —— H
Wskaza¢ pozycje anteny w stosunku do belki odchwaszczajacej.
W przyktadzie Rys. 52, antena A jest zainstalowana Do przodu na belce nawadniajacej B.
UWAGA: przed ustawieniem tej pozycji zmodyfikowaé Odlegtosc¢ (Rys. 53):
jezeli Odlegtosc jest réwna zeru, punkt Pozycja nie podlega modyfikacji.

ys. 52 AAAAAAA
<eseeee- 3= 10.3.2 Odleglosé

A Wskaza¢ odlegtos¢ € migdzy anteng a punktem roboczym (Rys. 53).

: w W oparciu o wprowadzong wartos$¢, zmieni sie wyglad strony na wyswietlaczu.

NYVVVVVYY
_.3 Wys.anteny

Wskaza¢ wysokosé D anteny w stosunku do ziemi (Rys. 54).

Pozwala na uaktywnienie funkciji korekty roznicowej DGPS (SBAS): sygnat korekty réznicowej
SBAS jest bezptatnym sygnatem dostepnym tylko w niektérych strefach na $wiecie, ktéry pozwala
na uzyskanie wiekszej precyzji pracy.
UWAGA: ta funkcja moze by¢ uzywana wytacznie w Europie (EGNOS), Stanach
Zjednoczony Ameryki (WAAS) i Japonii (MSAS).

Uaktywnienie / wytaczenie korekty réznicowej podczas pracy moze spowodowaé btad pomiaru w
znacznym stopniu miedzy pozycja pojazdu a obrabianymi trasami do tego momentu (E na Rys. 55).
Kolejne przejscia zostang obliczone prawidtowo (w rownym odlegto$ciach miedzy soba).

W przyktadzie na Str. 55 nacisna¢ O K w celu kontynuowania pracy. Zalecamy wykona¢ OD RAZU
Po wyréwnaniu tras, za pomocag funkcji "Align" (par. 13.1.7 - F 6 Align).

. Zatwierdza Wychodzi z |..|
Przestawia S dostep lub  JEEEY funkcii lub z =
kursor modyfikacje modyfikacji  Par.

danej danej 9.4

Korekta DGPS niedostepna!
Kontynuowac prace?

Przesuw po | |
pozycjach
menu

Rys. 55

| Przesuw
stron
menu

Zeruje / Wozrost /
wylgczenie zmniejszenie
danych danych
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10.4 - Fluksometr

Z tego menu ustawi¢ dane odnoszace sie do przeptywomierza zamontowanego na instalaciji.

Ponizsza tabela zawiera wartosci, ktére zostang ustawione automatycznie wybierajac kod przeptywomierza (ktére moga by¢ zmodyfikowane).

PRZEPLYWOMIERZE ORION

PRZEPLYWOMIERZE WOLF

| Natezenie | Natezenie Natezenie | Natezenie
. " . I TYP (S tlz% strumienia | strumienia TYP (S tlzjyl) strumienia | strumienia
Alarm min.natez.strum. 10.0 :"mf" — P min. (I/min) | max (I/min) P min. (I/min) | max (I/min)
Aemcnalnsstimn,, 22000 &l [4621xA0xxxx | 6000 05 10,0 462x2xxx | 1025 25 50,0
State 300 imp/l
4621xA1xxxx | 3000 1,0 20,0 462X3XXX 625 5,0 100,0
| 4621xA2xxxx | 1200 2,5 50,0 462XAXXX 250 10,0 200,0
v 4621XA3XXxx| 600 5,0 100,0 462X5XXX 132 20,0 400,0
i AB2XXALXXXX 300 10,0 200,0 AB2XTXXX 60 40,0 800,0
v 4622XA5XXXX 150 20,0 400,0
| AB622XABXXXX 100 30,0 600,0
Rys. 56
¢ [ inny 625 10,0 200,0

Wylaczony
Orion 4621xADX0

Orion 462 1xA 10
Orion 462 1xA2x000x
Orion 462 1xA3x00x

v Orion 462xxAdxxxx

Orion 4622xA5xxxx

Wskaza¢ typ zainstalowanego przeptywomierza

Gdy jest aktywowana opcja Wytaczony, pozycje Alarm min.natez.strum., Alarm max natez.
strum. i State nie sg widoczne na wyswietlaczu.

Orion 4622xABx0
Inny
Rys. 57
-0.4.2 Alarmy wydajnosci
+ 4| Alarmy wydajnosci (minimalna lub maksymalna) aktywuija sie,
gdy podczas zabiegu, natezenie strumienia przeptywomierza
m 1 0 0 v 0 0 0 v wychodzi poza ustawione granice.
Ifmin Ifmin
' | ' L
& | Odnosnie procedury do wykonania w przypadku
alarméw, odsyla sie do par. 14.3 - Komunikaty btedu.
Max wartosc: 999.9 |/min > Max wartosc: 999.9 |/min >
Min, wartosc: 0.1 l/min Min, wartosc: 0.1 l/min
Rys. 58 Rys. 59

<= 10,43 Stale

Wskaza¢ statg odnoszaca sig¢ do zainstalowanego przeptywomierza.

[0300 ~

Max wartosé: 32000 imp/I | J
Min, wartosc: 1imp/fl
Rys. 60

Przesuw
stron
menu

e

Przesuw po
pozycjach

menu

Zeruje /

wyltaczeni
danych

Wzr_os_t / ) Przestawia
zmniejszenie kursor
danych

Zatwierdza
dostep lub

modyfikacje Par.

9.4

danej

Wychodzi z
=E8 funkciji lub z
modyfikaciji

danej
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o AL Z tego menu ustawié dane odnoszace sie do czujnika ci$nienia zamontowanego na instalacji.

466113_200
20.0 bar

Ponizsza tabela wskazuje wartosci, ktére zostang ustawione automatycznie wybierajac kod czujnika

Max cisnienie (ktére moga by¢ modyfikowane).

CZUJNIK CISNIENIA ARAG

TYP
ARAG 466113.200
ARAG 466113.500

Max cisnienie (bar)
20.0
50.0

KM [ 4« » ] B

| Inny | 20.0

Rys. 61

Czujnik cisnienia jest uzywany dla r6znych funkcji, w zaleznosci od przypadkow.

¢ Przeptywomierz uaktywniony:

wys$wietla cisnienie pracy, gdy maszyna pracuje w granicach przeptywomierza.

Gdy przeptywomierz pracuje poza granicami, zmierzone cisnienie jest uzywane do obliczania dozowania.
* Przeptywomierz wyfgczony:

Czujnik cisnienia jest zawsze uzywany do obliczania dozowania.

_5.1 Czujnik cisnienia

7 Wylaczony

466113_200
466113_500
Inny
Wskazaé typ zainstalowanego czujnika ci$nienia.
WGdy jest aktywowana opcja Wytaczony, pozycje Max ci$nienie nie widaé na wyswietlaczu (Rys. 61).
Rys. 62

_5.2 Max ciénienie

-
m 0 0 1 bar Wskazaé¢ podziatke odnoszaca sig do czujnika cisnienia zamontowanego na instalacji.
L] k|
Max wartosc: 150.0 bar »
Min. wartosé: 0.1 bar |
Rys. 63

; Zatwierdza Wychodzi z
Przesuw Przesu.llw po Zeruje / . Wzrgs_t/ ) Przestawia dostep lub REEE fur):kcji lub z I!!|
stron pozycjach wytaczenie | zmniejszenie kursor S modyfikacje modyfikacji  Par.
menu menu danych danych danej danej 9 4'
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Alarm min. poziom 1501 .
| z tego menu ustawi¢ pojemnos$¢ cysterny i warto$¢ rezerwy.
v|
Rys. 64

Pojemnosé

mz 0 0 0 I Wskaza¢ pojemnos$é cysterny.

Max wartosé: 200001
Min. wartosé: 11

Rys. 65

i 10,62 N i, poi

Alarm min. poziom

}“ Wskaza¢ warto$¢ rezerwy.
Alarm cysterny wtacza sie, gdy podczas zabiegu, poziom cysterny spada ponizej ustawionej wartosci.

0150
m - WOdnoénie procedury do wykonania w przypadku alarmu, odsyta sie do par. 14.3 - Komunikaty btedu.

Min. wartosc: ol

Max wartosc: 200001 k

Rys. 66

kursor modyfikacje modyfikacji  Par.
danej danej 9.4

. Zatwierdza Wychodzi z

Zeruje / Wzrost / : - |..|
wylaczenie HK Zmniejszenie Hl Przestawia dostep lub funkgji lub z E==
danych danych

Przesuw Przesuw po
stron pozycjach
menu menu

29



PROGRAMOWANIE ZAAWANSOWANE - USTAWIENTA MASZYNY

Z tego menu ustawi¢ dane odnoszace sie do przeptywomierza napetniania zamontowanego na instalacji.

7 Wylaczony

Ponizsza tabela zawiera wartosci, ktére zostang ustawione automatycznie wybierajac kod przeptywomierza (ktore
moga by¢ zmodyfikowane).
PRZEPLYWOMIERZE ORION PRZEPLYWOMIERZE WOLF
Min. Max Natezenie | Natezenie
TYP Staty nath_enl_e natez_enl_e TYP Staty strumienia | strumienia
(pls/l) | strumienia | strumienia (pls/l) X . .
. . min. (I/min) | max (I/min)
(I/min) (I/min)
462X XA4XXXX| 300 10,0 200,0 462X4XXX 250 10,0 200,0
4622XA5XXXX 150 20,0 400,0 462X5XXX 132 20,0 400,0
4622 XAB6XXXX 100 30,0 600,0 462X 7 XXX 60 40,0 800,0
[ Inny 625 10,0 200,0

Orion 462xxA4000
Orion 4622xA5xxxx
Orion 462 2xA6x000x
Inny Wskaza¢ typ zainstalowanego przeptywomierza
Gdy jest aktywowana opcja Wylaczony, pozycje Min.natez.strumienia, Max natez.strumienia (Rys. 67)
i State nie sg widoczne na wyswietlaczu.
Rys. 68

o a0z se

[0300 ~

Wskaza¢ statg odnoszaca sie do przeptywomierza napetniania zamontowanego na instalaciji.

Max wartosc: 32000 imp/l >
Min. wartosé: 1impfl |
Rys. 69
. Zatwierdza Wychodzi z
Przesuw Przesu.llw po Zeruje / . Wzrgs_t/ ) Przestawia dostep lub REEE fur):kcji lub z I!!|
stron pozycjach wytaczenie | zmniejszenie kursor S modyfikacje modyfikacji  Par.
menu menu danych danych danej danej 9 4'
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&
State 1imp/obieg |
Alarm min.predkos¢ Wylgczony
Alarm max predkosé Wylaczony AI
| z tego menu ustawi¢ dane odnoszace sig do licznika obrotéw zamontowanego na instalacji.
v
2
b
Rys. 70
T TrTp—
- = .
v Wylaczony
Wigczony
Wskaza¢ czy licznik obrotéw jest zainstalowany.
Gdy zostaje wiaczona opcja Wylaczony, pozycje State, Alarm min.predkosc,
Alarm max predkos¢ (Rys. 70) nie sa widoczne na wys$wietlaczu.
Rys. 71

i 10825t

-
|
m 0 1 imp/obieg ( Wskaza¢ statg odnoszaca sie do licznika obrotéw zamontowanego na instalacji.
=
Max wartosé: 999 imp/obieg P
Min. wartosé: 1 imp/obieg
Rys. 72
Alarm min.predkos¢ " Alarm max predkose "I
o o
2 2 Alarmy predko$ci wtgczaja sie gdy zmierzone RPM wychodzg
( ( poza ustawione granice.
.["' L|. W przypadku minimalnej predkosci, kontrola jest aktywna
i 1 | tylko gdy nawadnianie jest aktywne /gt.wyt na ON).
P P
m 1 0 0 Pm m 5 0 0 Pm Alarmy moga by¢ wytaczony za pomoca specjalnego klawisza:
[ ~—| pozycja Wytaczony pojawi sig¢ na wy$wietlaczu.
b b
I I Odnosnie procedury do wykonania w przypadku
Max wartosc: 9999 rpm P Max wartost: 9999 rpm P alarméw, odsyla sie do par. 14.3 - Komunikaty btedu.
Min. wartosé: 1 rpm Min. wartosé: 1 rpm
Rys. 73 Rys. 74

f Zatwierdza Wychodzi z
Ze;”'e/ . Warost/ . Przestawia S dostep lub [T funkaii lub z I!!|
wyligczenie Zmniejszenie ' kursor modyfikacje modyfikacji  Par.
danych danych

danej danej 9.4

“ Przesuw |mmm Przesuw po !
i stron pozycjach |
) ] menu menu '
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Ochrona pompy
Wylaczony
Wiaczony

Z tego menu wskaza¢ czy Pump Protector jest zamontowana na instalaciji.

Rys. 75

Czujnik kota
Wylaczony
Wiaczony

Z tego menu wskaza¢ czy czujnik kota jest zamontowany na instalacji.

WGdy czujnik kota jest Wtaczony wykonaé ustawienia opisane w par. 11.8 - Predkos¢.

W]

Rys. 76

kursor modyfikacje modyfikacji  Par.
danej danej 9.4

. Zatwierdza Wychodzi z |..|
B. Przestawia dostep lub funkcji lub z —~

Zeruje / Wozrost /
wylgczenie zmniejszenie
danych danych

Przesuw Przesuw po
stron pozycjach
menu menu
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10.11 - °pcje ........... ) IERTTI

A ] « ] » [ ¥

Strefa godz. 0

Rys. 77

Italiano

Espaiiol
Portugués
Frangais
Deutsch
Cesky
Polski
Pycckuia
Magyar

Rys. 78

-.11.2 Strefa godz.

Z tego menu ustawi¢ opcje systemu Bravo 400.

Ustawi¢ jezyk zastosowania Bravo 400.

=
Ustawi¢ lokalng strefe godzinng w stosunku do strefy Greenwich*.
+m 0 " Godzina lokalna bedzie stale aktualizowana dzigki sygnatowi namierzanemu z odbiornika GPS.

Max wartosc: 12h ’h

Min. wartosc: -12h

Rys. 79
* Spis gtownych stref godzinowych:

Wielka Brytania, Portugalia, Liberia 0

Azory -1 Srodkowa Europa (Niemcy, Francja, Wiochy) ~ +1

Wyspy Srodkowego Atlantyku -2 kotwa, Litwa, Rumunia, Grecja, Izrael +2
Argentyna, Brazylia -3 Rosja zachodnia, Irak +3

AST (USA), Wenezuela -4 Zjednoczone Emiraty Arabskie +4

EST (USA), Kolumbia -5 Pakistan +5

CST (USA), Meksyk wschodni -6 Kazachstan +6

MST (USA) -7 Tajlandia +7

PST (USA) -8 Chiny, Australia zachodnia +8

AKST (USA) -9 Japonia +9

HST (USA), Hawaje -10 Australia wschodnia +10

Wyspy Midway -1 Rosja wschodnia +11
Enewetak -12 Wyspy Fiji, Nowa Zelandia +12

Przesuw
stron F
menu

Przesuw po
pozycjach
menu

Zeruje /

wyltaczeni
danych

danej danej

Zatwierdza Wychodzi z

E' Z\g;?;ts; enie l Przestawia dostep lub funkcji lub z
kursor ikaci ikacii

danych modyfikacje modyfikacji

Par.
9.4
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11 PROGRAMOWANIE UZYTKOWNIKA - MENU UZYTKOWNIKA

DOSTEP DO MENU UZYTKOWNIKA

| 12Ze strony kierowania lub zabiegu nacisna¢ w kolejnosci &
klawisz M E N U trzykrotnie az do wys$wietlenia ikony funkcji

Q Ustawienie dysz ‘ | | . N .
2 Nacisna¢ F8 w celu wejscia do menu Uzytkownika; wybrac
x3 r & = wymagana pozycje menu i przystapi¢ do ustawienia danych.
v ranice c.pracy |
J v Gdy wystepuje, znak v wskazuje aktywna opcje.
. ARy 1 W celu prawidiowego uzycia klawiszy, podczas
v programowania, skonsultowaé par. 9.4.
[g’ Preferencie utytkownika | 2 |
Rys. 80 S
PROGRAMOWANIE UZYTKOWNIKA - STRUKTURA MENU
Ustawienie zabiegow [RH SLAN Par. 1121
Par. 11.2 «Bazopple: Par. 1122
1+20 * Dysza A Par. 11.2.3
. . TYLKO DLA WERSJI S
O Ustawienie dysz” LAIRIK] Min. cisnienie Par. 11.3.2
ISO01 + 1S020 » Max cisnienie par. 11.3.2
Uzytkownik A = F * Natez.strumienia par. 11.3.1
X3 ﬁ R — « Cisnienie par. 11.3.1
= Granice c.pracy EZIR « Min. ciénienie Par. 11.3.2
B Min. predkos¢ zabiegu Par. 11.4.1 * Max ciSnienie Par. 11.3.2
Min. ciénienie regulacji Par. 11.4.2
Granica zachodzenia na siebie sekdji Par. 11.4.3

Zarzadz. sek.na brzegu pola Par. 11.4.4
Celowe zachodzenie na siebie par. 11.4.5

@ Ustawienie dysz
0 Granice c.pracy

. Alarmy Poziom HDOP Par. 11.5.3
Alarm cisnienia dysz Par. 11.5.4

Preferencje uzytkownika O Preferencje uzytkownika [ oRtl:

Strona 'Prowadzenia'————e Dana L1 Par. 11.6.1

Par. 11.5
Promien skrecania par. 11.5.1
Kontrola zuzycia dysz Par. 11.5.2

Lt

@ Zarzadzanie pamiecia ~ Pp— Strona 'Zabiegu' * Dana L2
Pasek diod Par. 11.6.3 *Doag s
Q Prediost > Alarmy diwigk. par. 11.6.4 *iang 52
Akust.klaw. par. 11.6.5 Dana L1 Par. 11.6.2
@ Test > Kamera 1 Par. 11.6.6 : g:gg lF'{ZI‘
Kamera 2 Par. 11.6.6 « Dana R2
Klawisz User Par. 11.6.7 « Dana cysterny

O Zarzadzanie pamiecia [N RLR;

« Skopiuj plik w karcie SD-e Kopiuj cykle pracy w karcie SD
Q Karta SD b_ » Przenies obrazy » Skopiuj mapy w karcie SD
Zataduj/zapisz do karty SD
ustawienia > « Usuniecie plikéw ———e Usuniecie c.pracy

Z pamieci wewn.

Z pamieci wewn.
O Predkosc [ZTRIr: L « Usuniecie map

Zrodio Par. 11.8.1 z pamieci wewn.
« Usuniecie obrazow

State kota Par. 11.8.2 -
'.m Par. 1172  z pamieci wewn.
Obliczenie state par. 11.8.3 ar Pamie

» Kopiuj plik —————e Kopiuj c.pracy w pamigci wewn.
—RSRLEY Par 119 w pamieci wewn. « Kopiuj mapy w pamieci wewn.
@ Test display Par. 11.9.1 * Usuniecie plikéw ——ae Usuniecie c.pracy z karty SD
z karty SD » Usuniecie map z karty SD
Test klawiat. Par. 11.9.2 « Przygotowac karte SD
i wejscia zewn. & Zidls daieh

] .
% L L O R R B 7 afaduj/ zapisz ustawienia [RIRE

@ Wersie oprogramowania Par. 116 4- Zatadowac ustawienia z karty SD
). oprog ar 9% Zapisac ustawienia w karcie SD

. Par. 11.9.5 " .
i Symulacja sygnatow bar_. Symulacja predkosci
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1.1

Jak funkcjonuje system SELEJET

W klasycznej instalacji, predko$¢ uzywania maszyny rolniczej zalezy od minimalnego i maksymalnego ci$nienia dyszy w uzyciu i dozowania
wymaganego do dystrybucji.

Jezeli na przyktad chcemy rozdzieli¢ 100 I/ha z dyszg wachlarzowg 1ISO110025 (fioletowa), minimalna predko$¢ pracy powinna wynosi¢ 6,9 km/h
(odpowiednio do cisnienia 1 bar), natomiast maksymalna powinna wynosi¢ 13,9 km/h (odpowiednio do ci$nienia 4 bar).

To pole pracy moze by¢ ograniczone dla charakterystyki uprawy do obrobienia i dla maszyny rolniczej.

Pole zastosowania mozliwych kombinacji dysz ISO11002 i ISO110025

Uzywajac Bravo 400 w trybie Selejet i wyposazajac maszyne w specjalny pneumatyczny zespét sterowania i odpowiednie oprawy dysz (odn.
ogolny katalog ARAG), mozna zarzgdza¢ automatycznym wyborem jednej lub kilku dysz lub kombinacji dwéch réznych dysz (A i B), w stosunku
do ustawionej predkosci przesuwu i dozowania.

Ten system pozwala na rozszerzenie zakresu funkcjonowania maszyny, ktére w poprzednim przyktadzie bedzie pracowato prawidtowo z predkoscia
od 5,5 km/h do 24,9 km/h, uzywajac dysz ISO11002 (A - z6tta) i ISO110025 (B - fioletowa).

12.5 + 24.9 km/h

IS002'+.1S0025 ) A+B

6.9 + 13.9 km/h
150025 [
5.5+ 11.1 km/h
ISO02 A
Rys. 82 >
Predkos$c¢ (km/h)

Rys. 83 : !

W oparciu o ustawione dane i namierzane przez czujniki, Bravo 400 wybierze odpowiednig konfiguracje dysz sprawdzajgc stale czy:

- ciSnienie nawadniania pozostaje zawsze w zakresie ustawionej charakterystyki pracy dla kazdej pojedynczej dyszy.

- w przypadku, gdy jest mozliwa wieksza ilo$¢ konfiguracji dysz, zostaje uzyta tam, gdzie cisnienie robocze jest najblizsze dla zakresu pracy dyszy.
- redukuje sie do minimum liczbe zmiany dysz.

W czasie ustawiania zabiegu w trybie Selejet, konieczne jest potaczenie dysz kompatybilnych miedzy soba.

Na przyktad:

e Dysze kompatybilne: natezenie strumienia z 1 bar dyszy 1ISO025 jest MNIEJSZE od natezenia strumienia z 5 bar dyszy ISO02 (Rys. 84).

e Dysze NIEKOMPATYBILNE: natezZenie strumienia z 1 bar dyszy ISO05 jest WIEKSZE od natezenia strumienia z 5 bar dyszy ISO02 (Rys. 85).

1 bar m 5 bar 1 bar 5 bar

1 bar
— 1S002 +— oK —— 1S002 — NIE
\ Rys. 85 \

W ten sam sposo6b konieczne jest, aby ogdlne natezenie strumienia dysz przy MINIMALNYM cisnieniu byto MNIEJSZE od natezenia strumienia przy
MAKSYMALNYM ci$nieniu dyszy przy wysokim natezeniu strumienia.

é

5 bar 1 bar 5 bar

Rys. 84

W czasie ustawiania pracy (par. 11.2 i 13.1.2) Bravo 400 wykonuje automatycznie kontrole natezenia strumienia: jezeli nie sg
spetnione zilustrowane warunki, komputer sygnalizuje ten stan w postaci komunikatu Btedna konfiguracja dysz!
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USTAWIENIE ZABIEGOW

stawienie zabiegow

Z tego menu mozna ustawi¢ 20 réznych typow zabiegow.

Wybra¢ zabieg do ustawienia (Rys. 86) i wpisa¢ charakterystyke (Rys. 87). Powtérzyé programowanie dla kazdego z osobna

TYLKO DLA WERSJI o
Kolumna dysz (C) jest podwajna, poniewaz kazdy zabieg moze by¢ zestawiony z dwiema dyszami (Rys. 88).

T Ustawienie zabiegow | —————TEbieg
0 Stan Wiaczony
05 Dozowanie 60 I/ha Dozowanie 60 I/ha
03 120 I/ha  1S002 Dysza Dysza A iso01
04 Wytaczony - Dysza B 150015
05 Wytaczony ]
06 Wylaczony '
07 Wytgczony
08 Wytaczony
09 Wytaczony | Legenda:
10 Wytaczony | A Numer zabiegu
11 Wylaczony | B Ustawione dozowanie
C Wybrana dysza
Rys. 86 Rys. 87 Rys. 88

vV i

Wylaczony

Pozwala na uaktywnienie/wytaczenie wybranego zabiegu.

Rys. 89

1122 Dozowarie

'ozZoOwanie

Ustawi¢ warto$¢ dozowania dla wybranego zabiegu.

060 ~

-
Max wartosc: 9999 I/ha IlP
Min, wartoscé: 1l/ha
Rys. 90

U. min z
0:60 I.fn'l!n — Zestawi¢ typ dyszy z wybranym zabiegiem.
15002 Ot lming 30 bar I Natgzenie strumienia w uzyciu pozwala Bravo 400 na obliczenie ci$nienia w przypadku braku czujnika ci$nienia.
150025 1.00 Ifmin 3.0 bar A
1S003 1.20 I/min 3.0 bar L TYLKO DLA WERSJI J\E\T
60 l/min 3.0 bar g . ) . . . . .
15004 | L i : Jak zostato wyjasnione w par. 11.1 kazdy zabieg moze by¢ zestawiony z dwoma dyszami (Rys. 88), w zwiazku z
| 15005 | 200 min 3.0 bar v tym nalezy zaprogramowaé pozycje Dysza A i Dysza B: w przypadku, gdy chce sie uzyé tylko jedng z dwéch
240 lfmin 3.0 bar | dysz, nalezy zaprogramowa¢ uzywang dysze i wytaczy¢ ta NIE uzywana, wybierajac pozycie [ =
1S008 3.20 lIfmin 3.0 bar |
4.00 /min 3.0 bar | Przykiad: Dysza A JiS601 , Dysza B[]
| 1SO15 6.00 I/min 3.0 bar
Rys. 91

'

Par.
9.4

Zeruje /

wytaczenie
danych

i

Zatwierdza
B dostep lub
modyfikacje

Wychodzi z

=L funkcii lub z
modyfikaciji
danej

danej

Wzrgs_t / . Przestawia
zmniejszenie Kursor
danych

“ | Przesuw lmm Przesuw po
' stron pozycjach
) ] menu menu
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0.80 I/min

IS0025| 1.00 /min 3.0 bar

1.20 Ifmin 3.0 bar

[ 1IS004 | 1.60 I/min 3.0 bar

[ 1S005 | 2.00 I/min 3.0 bar

|1S006 2.40 l/min 3.0 bar
1S008 | | Legenda:
A Dysza

B Natezenie strumienia odniesienia
C Cisnienie odniesienia

Cisnienie
Min. cisnienie
Max cinienie

5.0 bar
Wylgczony
Wyltaczony

Rys. 93

_Nate,i.strumienia - Ci$nienie

[§1.00 -~

5.0 -

H H
Max wartosc: 99.90 I/min "! Max wartosc: 95.9 bar "!
Min. wartodé: 0.10 I/min 1 Min. wartodé: 0.1 bar 1

Rys. 94 Rys. 95

_Min. ci$nienie - Max ci$nienie

f20- [

0.0 -

~

Max wartosc: 99.9 bar "! Max wartosc: 99.9 bar "!

Min. wartosé: 0.1 bar . Min. wartosé: 0.1 bar 1
Rys. 96 Rys. 97

Z tego menu mozna ustawi¢ 12 typéw dysz ISO i 6
"Uzytkownika" (A, B, C, D, E, F).

Wybra¢ zabieg do ustawienia (Rys. 92) i wpisa¢
charakterystyke (Rys. 93).

Powtérzy¢ programowanie dla kazdego z osobna

Ustawi¢ natezenie strumienia i cinienie odniesienia dla
wybranej dyszy.

Natezenie strumienia w uzyciu pozwala Bravo 400 na
obliczenie ci$nienia w przypadku braku czujnika ci$nienia.

Dane Natez.strumienia i Ci$nienie s3
modyfikowane TYLKO dla dysz "Uzytkownika" ale
nie dla dysz "ISO".

Ustawi¢ granice cisnienia dla wybranej dyszy.
Uaktywni¢ specjalng funkcje menu Alarmy
W(pan 11.5.4 - Alarm cisnienia dysz) jezeli chce sie,
aby Bravo 400 wiaczyt alarm, gdy dysza znajdzie sie
poza ustawionymi granicami.

TYLKO DLA WERSJI Jer

Granice dyszy w uzyciu pozwalajg Bravo 400 na wybranie
odpowiedniej dyszy podczas zabiegu, dlatego konieczne
jest, aby byly one ustawione prawidtowo.

‘ Przesuw | Przesuw po
i stron pozycjach
menu menu

Zeruje /
wytaczenie
danych

| | Wzrost /
' zmniejszenie
danych

] ) Zatwierdza Wychodzi z |..|
' Przestawia I dostep lub  JEEEE funkcii lub z ==
' kursor modyfikacje modyfikacji  Par.

danej danej 9.4

37



MENU UZYTKOWNIKA - GRANICE C.PRACY

Granice c.pracy

Min. ci$nienie regulacj Wylaczony
Granica zachodzenia na siebie sekcji 99 %
Zarzadz. sek.na brzegu pola Wylaczony |
Celowe zachodzenie na siebie 000m |
Z tego menu mozecie ustawi¢ granice pracy maszyny rolniczej.
V|
Rys. 98

Min. predkosc zabiegu

+
| Ustawi¢ minimalng predko$¢ pracy: Bravo 400 zamyka gtéwny zawér gdy predkosc¢ traktora jest mniejsza od tej
1 0 km/h ustawione;j.
. —| Dana moze by¢ wytgczona za pomoca specjalnego klawisza: pozycja Wykaczony pojawi sie na wyswietlaczu.
Max wartosc: 99.0 km/h
Min, wartoscé: 1.0 km/h r
Rys. 99
o Min. cisnienie regulacyi _
|
+
| Ustawi¢ minimalne ci$nienie pracy: Bravo 400 blokuje automatyczna regulacje zaworu proporcjonalnego gdy
0 1 bar cis$nienie jest mniejsze od tego ustawionego.
o —| Dana moze by¢ wylgczona za pomoca specjalnego klawisza: pozycja Wytaczony pojawi sie na wyswietlaczu.
Max wartosc: 99.9 bar
Min. wartosé: 0.1 bar r
Rys. 100

Zatwierdza Wychodzi z -
Przestawia S dostep lub =SB funkcii lub z |!!|
kursor modyfikacje modyfikacji  Par.

danej danej 9.4

Przesuw Przesuw po Zeruje / Wozrost /
stron pozycjach wylgczenie zmniejszenie
menu menu danych danych
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_ca zachodzenia na siebie sekcji

' Granica zachodzenia na siebie sekcji

". Pozwala na ustawienie akceptowanego progu zachodzenia na siebie zabiegdw.
9 5 Gdy wartos$¢ ta zostanie przekroczona, Bravo 400 interweniuje w celu przywrécenia prawidtowego zabiegu: w

zaleznosci od aktywnego trybu funkcjonowania Bravo 400 wysle sygnat zamkniecia odpowiednich zaworéw i
dopilnuje automatycznego zamkniecia sekciji belki (par. 12.6).

Max wartosc: 99 %

Min. wartosé: 1%

Rys. 101

Granica zachodzenia na siebie: 1% Granica zachodzenia na siebie: 99%

- = S —_— — Ustala moment, w ktérym Bravo 400 zasygnalizuje, czy
Zarzadz. sek.na brzegu'pola o) 200 < 179 zawory sekcyjne, ktdre pracujg poza obwodem pola musza

5 - U ha
v Wylaczony B + - = " byc¢ otwarte czy zamkniete.

Max pokrycie » Opcja Min. przekroc.: na Rys. 106 sygnat zamkniecia /
Min. przekroc. otwarcia zaworéw sekcyjnych nastapi przy minimalnym
przekroczeniu obrzeza pola.

* Opcja Max pokrycie: na Rys. 107 sygnat zamkniecia /
otwarcia zaworéw sekcyjnych nastapi TYLKO gdy maszyna
pracuje poza obrzezem pola na catym pokryciu.

W celu uzycia tych ustawien nalezy:

- Wykresli¢ obwéd pola (czerwony wykres na Rys. 105),
uzywajac funkcji "Area" (par. 13.1.8).

- Uaktywnié automatyczne zarzadzanie sekcjami:

ikona n wskazuje aktywne zarzgdzanie automatyczne.

Rys. 104 Rys. 105

Min. przekroc. Max pokrycie

/
J

Wychodzi
fuiﬁcj? e LU

Zatwierdza
dostep lub

modyfikacje modyfikacji  Par.

danej 9.4

danej

Przesuw Przesuw po ' Zeruje / Wzrost / Przestawia
stron pozycjach . wyfaczenie zmniejszenie Kursor
menu menu danych danych
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MENU UZYTKOWNIKA - GRANICE C.PRACY
_we zachodzenie na siebie

-
+
| Ustawic szerokos¢ zachodzenia na siebie migdzy przejsciami (Rys. 109) jezeli chcecie uniknag, aby nie
0 0 pozostawi¢ nieobrobionych stref z powodu nieprecyzyjnosci prowadzenia pojazdu.
—| Ujemna warto$¢ spowoduje, odwrotnie, strefe nie obrobiong migdzy przejsciami (Rys. 110).

Max wartosc: 3.00m
Min, wartoscé: -3.00m r
Rys. 108
Celowe zachodzenie na siebie +3.00 m Celowe zachodzenie na siebie -3.00 m
SZEROKOSC SZEROKOSC
BELKI BELKI
20.00 m 20.00 m
CELOWE CELOWE
ZACHODZENIE NA ZACHODZENIE NA
SIEBIE SIEBIE
+3.00 m -3.00 m
ODLEGLOSC MIEDZY L ODLEGLOSC MIEDZY
Rys. 109 LINIAMI ODNIESIENIA: 17 m Rys. 110 LINIAMI ODNIESIENIA: 23 m
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MENU UZYTKOWNIKA - ALARMY

ia g W
Kontrola zuzycia dysz Wytaczony
Poziom HDOP 4.0 J
Alarm ciénienia dysz Wyrlqaony |
Rys. 111

fomien skrecania

[Jo.1 -

A

e, e S ] s s

Max wartosc: 19.9m
Min. wartosé: 0.1m
Rys. 112

Kontrola zuzycia dysz ;\

>

Max wartosé: 50 %
Min. wartosé: 1%

=1
—
2

e e ot et

Rys. 114

Z tego menu mozliwe jest ustawienie alarméw pracy Bravo 400.

WOdnoénie procedur do wykonania w przypadku alarméw, odsyta si¢ do par. 14.3 - Komunikaty btedu.

Rys. 113

Whpisana warto$¢ pozwala na zasygnalizowanie alarmem
dzwiekowym doktadny moment, w ktérym operator musi
skreci¢ w celu ustawienia sie na $srodku nastepnej trasy, bez
pozostawiania pustych przestrzeni lub zachodzenia na siebie
dwéch przejsé.

Ta odlegto$¢ powinna odpowiadaé promieniowi skrecenia
traktora (A na Rys. 113), uzytego na korncu pola w celu
zamiany kierunku biegu i wznowienia zabiegu na trasie obok,
ale powinien by¢ wyregulowany w oparciu o charakterystyke
operatora i predko$¢ pojazdu.

Alarm witacza sie TYLKO jezeli kierunek pojazdu tworzy
kat przekraczajacy 60° w stosunku do trasy do przebycia.

Ten alarm jest aktywowany TYLKO jezeli na instalacji wystepuje przeptywomierz jak i czujnik ci$nienia:
Bravo 400 poréwnuije rzeczywiste natezenie strumienia odczytanego przez przeptywomierz z natezeniem

obliczonym przez czujnik ci$nienia.

Gdy réznica migdzy dwiema warto$ciami natezenia strumienia przekracza ustawiony procent, wtgcza sig alarm.
Alarm moze by¢ wylaczony za pomoca specjalnego klawisza: pozycja Wylaczony pojawi sie na wyswietlaczu.

“ Przesuw |mmm Przesuw po ! Zeruje /
i stron pozycjach . wytaczenie
] ' menu menu ] danych

Wzrost /
zmniejszenie
danych

1 . Zatwierdza Wychf?dzi z I..'
> z =
l Przestawia dostep lub funkcll lub z

kursor modyfikacje modyfikacji  Par.
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MENU UZYTKOWNIKA - ALARMY

Kontynuowac prace?

Jakos¢ sygnatu GPS niedostat.!

'oziom HDOP
4.0
Max wartosc: 10.0
Min. wartost: 1.0
Rys. 115

Rys. 117

"HDOP" jest pomiarem, za pomocg ktérego pozycja i numer
satelit w przestrzeni wptywa na precyzje szerokosci i diugosci
geograficznej; im mniejsza wartos¢, tym wieksza jest precyzja
prowadzenia.

Alarm precyzji wiacza sig, gdy warto$¢ HDOP zmierzona przez
odbiornik GPS przekracza ustawiong granice: w tym wypadku
Bravo 400 pyta operatora czy kontynuowa¢ wykonywang
prace (Rys. 116).

Zalecamy Wam NIE ustawia¢ wartosci przekraczajgcych 4.0.

Pozwala na uaktywnienie alarmu cisnienia dla dyszy w uzyciu:
przekraczajac granice ustawione w menu Min. ci$nienie / Max ci$nienie (par. 11.3.2), komputer wigczy alarm.

Odnosnie procedury do wykonania w przypadku alarméw, odsyta si¢ do par. 14.3 - Komunikaty btedu.
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UZYTKOWNIKA

Preferencije u

eferencje uzytkownika

own

Z tego menu mozna ustawi¢ preferencje akustyczne i wyswietlania Bravo 400.

|
Strona 'Zabiegu' > ﬁ
Pasek diod Wytgczony b
Alarmy diwigk. Wigczony v
Akust.klaw. Wylaczony |
Kamera 1 Wylaczony —
Kamera 2 Wytaczony I
Klawisz User  Zapisuje punkt przerwania I I

Rys. 118

eDanall-L2-R1-R2

Pozwala na ustawienie danych zabiegu, ktére chce sie wyswietli¢ na stronie prowadzenia (Rys. 119).

< 29:=<

3= d

L1

12.6] #1200 mm
+5 %
I 20 Umg, -

15002 u'

Rozdznelona |Iosc
Strefa uzyta
Produktywnosé
Poziom cysterny

Dana L2
Dana R1
Dana R2
Dana cysterny

5 T |

<4

w— et

Strona 'Prowadzenia’ "I

Cisnienie
Dozowanie natych.
Poziom cysterny

Dana R1
Dana R2

T~

<4

- )

Dana L1 .

Predkosc

Cisnienie

Natez, strum.natychm.
Strefa uzyta

Strefa obliczona
Rozdzielona ilos¢
Poziom cysterny

Czas zabiegu
Produktywnosé
Obwad

Rys. 120

eDanall-L2-R1-R2

Rys. 121

Pozwala na ustawienie danych zabiegu, ktére chce sie wys$wietli¢ na stronie prowadzenia zabiegu (Rys. 122).

e Dana cysterny

Pozwala na ustawienie danych cysterny, ktére chce sie wy$wietli¢ na stronie prowadzenia zabiegu (B Rys. 122).

W przypadku, gdy jest ustawiona pozycja Oba, wartosci zamieniaja sie.

Dana L1 .

v Natez.strum.natychm.
Strefa uzyta
Strefa obliczona
Rozdzielona ilos¢

Czas zabiegu
Produktywnost
Obwod

Data

Godz.

Przebieg

Predkos¢ obracania

Dana cysterny .

v Poziom cysterny
Autonomia
Oba

Rys. 123

Rys. 124

Rys. 125
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MENU UZYTKOWNIKA - PREFERENCJE UZYTKOWNIKA

Pasek diod

. v Wylaczony
Wiaczony

Pozwala na wyswietlenie paska diod (A na Rys. 126a)
na stronie prowadzenia, ktéry przedstawia graficznie
odchylenie (B).

Rys. 126 Rys. 126a

‘Alarmy dzwiek.

v’ Wiaczony

Pozwala na uaktywnienie/wytaczenie sygnatu dzwieckowego w toku alarméw.

Rys. 127

AKUStRIaw.
v Wylaczony
Wiaczony

Pozwala na uaktywnienie/wytaczenie sygnatu dzwiekowego podczas naciskania klawiszy.

Rys. 128

Zatwierdza Wychodzi z -
Przestawia S dostep lub =SB funkcii lub z |!!|
kursor modyfikacje modyfikacji  Par.

danej danej 9.4
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MENU UZYTKOWNIKA - PREFERENCIE UZYTKOWNIKA
i 1166 amera 1 Kamera 2

Bravo 400 moze podtfaczy¢ do 2 kamer do kontroli stref pracy, tam, gdzie oko operatora nie dociera (np.: wsteczny bieg).
Menu pozwala na wybranie trybu wyswietlania dla kazdego z nich (Rys. 130 - 131).

Kamera 1 CALY EKRAN DANE ZABIEGU

O Welncainty T > . . : S00 <
Caly ekran oy L In R Q. > 0.0 <
Dane zabiegu ' A f

Rys. 129

Klawisz'User o ) )
Pozwala na personalizacje uzywania klawiszy US ER.

X S - Przy wcisnieciu klawisza zostanie wykonana jedna z ponizszych opciji:
v Zapisuje punkt przerwania - Wyréwnanie (par. 13.1.7 - F6& Align).
Powrét do punktu przerwania - Zapisuje punkt przerwania (par. 13.1.3 - F 2 Pause).

Oznacz. nowego odnies. A-B - Powrét do punktu przerwania (par. 13.1.5 - F4 Return).

Wyswietlenie danych GPS - Oznaczenie nowego odniesienia A-B (par. 13.2.2 - F2 Mark AB).

Zmiana wysSwietlania 2D-3D - Wyswietlenie danych GPS (par. 13.2.6 - F'7 GPS)

Napetnianie cysterny - Zmiana wys$wietlania 2D-3D (par. 13.2.3 - F 3 2D/3D).

Nastawienie zero czujnika ciénienia - Napetnianie cysterny (par. 13.1.9 - F 8 Tank).

Wybor zabiegu - Kalibrowanie zera czujnika ci$nienia (par. 13.2.7 - F 8 Pressure).

Dostep do menu uzytkownika - Wybér zabiegu (par. 13.1.11 13.1.2 - F 1 Job type).

Zmiana sposobu ster, sekcjami - Dostep do menu uzytkownika (par. 13.3.4 - F8 User). .

e 13 - Zmiana trybu zarzadzania sekcjami (par. 11.4.4 - Granice c.pracy / Zarzadz. sek.na brzegu pola).
ys.

Zatwierdza Wychodzi z -
Przestawia S dostep lub S funkcii lub z I!!|
kursor modyfikacje modyfikacji  Par.

danej danej 9.4

Przesuw Przesuw po ' Zeruje / Wzrost /
stron pozycjach . wyfaczenie zmniejszenie
menu menu danych danych
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MENU UZYTKOWNIKA - ZARZADZANIE PAMIECIA

Pozwala na wprowadzenie, zapisanie i/lub usunigcie informacji zapamigtanych w Bravo 400 lub w pamieci
zewnetrznej (karta SD); dane te odnoszg si¢ do wykonanych prac, obrazéw zabiegdw, map lub konfiguracji maszyny.
Wykonywane operacje zostang zilustrowane w nastepnych paragrafach.

wmzygotowanie karty SD do wymiany danych: odnies¢ sie do par. 11.7.2.

Rys. 133

Pamiec wewn.

Skopiuj plik w karcie SD

A
Przenie$ obrazy do karty SD >
Usuniecie plikéw z pamieci wewn. P v
x

Rys. 134
o000 >~ Skopiu plik w karcie SD
Pozwala na przestanie zapisanych danych odnoszacych sie do prac lub map, z wewnetrznej pamieci Bravo 400 do karty SD.

W celu wyswietlenia pozycji menu nalezy wtozy¢ karte SD do specjalnej wneki (par. 6.2).
Przy braku karty, komunikat Karta SD nie namierzona! wyswietli sie na wyswietlaczu.

e Kopiuj cykle pracy w karcie SD

Kopiuj cykle pracy w karcie Sb

SKOPR PUR W RIS 1 Wybra¢ pozycje Kopiuj cykle pracy w karcie SD

- (Rys. 135) i nacisna¢ OK;
{I > Job_01 2 Przesuwac sie po liscie prac (Rys. 136) i wybra¢ plik do
v o2 V] skopiowania;
Skopiuj mapy w karcie SD p A Job 03 3 Zatwierdzié¢ kopie naciskajac O K.
A Job_04 Komunikat zatwierdzenia wys$wietli sie na wyswietlaczu na
Job_05 zakonczenie kopiowania (Rys. 137). Nacisng¢ ES C.
v Job_06
Job_07 ® Job_02
b—a ) -
Job_08 Cykl pracy skopiowany
¥ Job_09 prawidtowo na karcie SD!
Job_10
- Rys. 137
Rys. 135 Rys. 136

e Skopiuj mapy w karcie SD
Skopiuj plik W karcie SD f

1 Wybra¢ pozycje Skopiuj mapy w karcie SD

I- (Rys. 138) i nacisng¢ OK;
Kopiuj cykle pracy w karcie SD | Map_01 2 Przesuwac sie po liscie map (Rys. 139) i wybra¢ plik do
| A 2 skopiowania
A Map_03 3 Zatwierdzi¢ kopie naciskajac O K.
L Map_04 Komunikat zatwierdzenia wyswietli si¢ na wyswietlaczu na
Map_05 zakonczenie kopiowania (Rys. 140). Nacisna¢ ESG.
v Map_06
Map_07 ® Map_02
b B,
. Map_08 Mapa
A 4 :ap_gg skopiowana prawidtowo na karcie SD!
ap_.
- Rys. 140
Rys. 138 Rys. 139 CIAG DALSZY
) Zatwierdza Wychodzi z
Przesuw Przesyw po Zeruje / . Wzrgs_t/ ) Przestawia dostep lub  EEEEY funkgii lub z I!!|
stron pozycjach wylgczenie ' zmniejszenie K . I
ursor modyfikacje modyfikacji  Par.
menu menu danych danych f .
danej danej 9.4
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MENU UZYTKOWNIKA - ZARZADZANIE PAMIECIA

waeeee > Skopiuj plik w karcie SD (CONTINUA)

KOMUNIKATY BLEDU
W karcie SD istnieje juz plik o tej nazwie.
Ponizej sa przedstawione dwie sytuacje:
c‘{zll’;?:w M':gigz - Nacisngé O K w celu wymiany pliku.
juz istnieje w karcie SD! juz istnieje w karcie SD! UWAGA: WSZYSTKIE dane odnoszace sie do wymienionego
Nadpisac? Nadpisac? pliku zostang utracone.
Rys. 141 Rys. 142 - l_\laciané ES l:: w cglu unikniecia wymiallny pliku: sprgwd;ié zawarto$¢
pliku lub zmodyfikowa¢ nazwe przed powtérzeniem zapisania.
Job_02 Map_02 Mozliwe przyczyny:
Niemozliwe skopiowanie c.pracy Niemozliwe skopiowanie mapy - Przestrzen dostepna w karcie SD jest wyczerpana: usuna¢ plik z pamieci
w karcie SD! w karcie SD! jak w par. 11.7.2 - Karta SD / Usuniecie plikow z karty SD i
sprébowaé zapisaé.
Rys. 143 Rys. 144

-rzenieé obrazy do karty SD

Pozwala na przeniesienie na karte SD obrazéw zapisanych podczas zabiegu.

WUWAGA: po tym, jak obraz zostanie przeniesiony na karte SD, zostaje AUTOMATYCZNIE usuniety z wewnetrznej pamieci Bravo 400.

Pamiec wewn.

Przenies obrazy do karty SD

1 Wybra¢ pozycje Przenies obrazy do karty SD

-I (Rys. 145) i nacisng¢ OK;
e - — Img_01 2 Przesuwac sie po liscie obrazéw (Rys. 146) i wybrac plik
S Cmeoe ) do preeniesienia
Img_03 3 Zatwierdzi¢ przeniesienie naciskajac O K.
Img_04 Komunikat zatwierdzenia wyswietli sie na wyswietlaczu na
USURIEcIe: BlIkGH  pariec] wewin Img_05 zakonczenie przenoszenia (Rys. 147). Nacisng¢ ES C.
’ v Img_06
L Img_07 ® Img_02
Img_08 Obraz skopiowany
¥ Img_09 prawidlowo w karcie SD!
Img_10
Rys. 147
Rys. 145 Rys. 146
KOMUNIKATY BLEDU
W karcie SD istnieje juz plik o tej nazwie.
1 02 Ponizej sg przedstawione dwie sytuacje:
g‘l?r_az - Nacisng¢ O K w celu wymiany pliku.
h ie SD
e |stnl:|eaj:p\:_ws:z;m - %UWAGA: WSZYSTKIE dane odnoszace si¢ do wymienionego pliku zostang utracone.
Rys. 148 - Nacisng¢ E'S G w celu unikniecia wymiany pliku: sprawdzi¢ zawartos¢ pliku lub zmodyfikowaé nazwe przed
Vs powtdrzeniem zapisania.
. - Img_p!_ . Mozliwe przyczyny:
Niemozliwe przeniesienia obrazu P . . ) . — Lo
do karty SD! - Przestrzen dostepna w karcie _SD _Jest wyczerpana: usunac plik z pamieci jak w
par. 11.7.2 - Karta SD / Usuniecie plikow z karty SD i ponownie sprobowac zapisanie.
Rys. 149

CIAG DALSZY
) Zatwierdza Wychodzi z
Przesuw Przesgw po Zeruje / _ Wzrc_)s_t / ) Przestawia dostep lub  EEEEY funkcii lub z I! !|
stron : pozycjach wytaczenie ' zmniejszenie kursor o modyfikacje modyfikacji  Par.
menu menu danych danych danej danej o 4'
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MENU UZYTKOWNIKA - ZARZADZANIE PAMIECIA

_niqcie plikéw z pamieci wewn.

Pozwala na usuniecie zapisanych danych, odnoszacych sie do cykléw pracy, obrazéw lub map, z wewnetrznej pamieci Bravo 400.

e Usuniecie c.pracy z pamieci wewn.

Usuniecie plikow Z pamieci wewn. |

Usuniecie map z pamieci wewn.
Usuniecie obrazéw z pamieci wewn, >
v

USUiiacie c.pracy Z pamiecl wewn. |

Rys. 150
e Usuniecie map z pamieci wewn.

Ustniecie plikow z pamieci wewn. B

Il
Usunigcie c.pracy z pamieci wewn. >

Usunigcie obrazow z pamieci wewn, | 4

Rys. 151

suniecie map z pamieci wewn.

Map_01

Map_03
Map_04
Map_05
Map_06
Map_07
Map_08
Map_09
Map_10

Rys. 153

e Usuniecie obrazéw z pamieci wewn.

Usuniecie c.pracy z pamigci wewn,
Usuniecie map z pamieci wewn.

Usuniecie obrazow z pamieci wewn.,

Rys. 154

Rys. 156

1 Wybra¢ pozycje Usunigcie c.pracy z pamieci wewn.
(Rys. 150) i nacisnag¢ OK;

2 Przesuwac sie po liscie cykli pracy (Rys. 151) i wybra¢ plik
do usuniecia;

3 Komunikat na Str. 152 wyswietla sie na wys$wietlaczu:
zatwierdzi¢ usunigcie naciskajac na O K.

Job_02
Usuna¢ c.pracy
z pamieci wewn.
Zatwierdzic?

Rys. 152

1 Wybra¢ pozycje Usuniecie map z pamieci wewn.
(Rys. 153) i nacisnag¢ OK;

2 Przesuwac sie po liscie map (Rys. 154) i wybra¢ plik do
usuniecia;

3 Komunikat na Str. 155 wyswietla sie na wys$wietlaczu:
zatwierdzi¢ usunigcie naciskajac na O K.

Map_02
Usunac mape
z pamieci wewn.
Zatwierdzic?

Rys. 155

1 Wybraé pozycje Usuniecie obrazéw z pamieci
wewn. (Rys. 156) i nacisng¢ OK;

2 Przesuwac sie po liscie obrazéw (Rys. 157) i wybrac plik
do usuniecia;

3 Komunikat na Str. 158 wyswietla si¢ na wyswietlaczu:
zatwierdzi¢ usunigcie naciskajac na O K.

Img_02
Usungac obraz?

Rys. 158

KONIEC PAR. 11.7.1 - PAMIEC WEWNETRZNA

| Przesuw Przesuw po | |
stron pozycjach
menu menu
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Wzrost /
wylgczenie zmniejszenie
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MENU UZYTKOWNIKA - ZARZADZANIE PAMIECIA

Kopiuj plik w pamieci wewn.
Usuniecle plikéw z karty SD >
Praygotonat ate SD v\ 7 Pray brala karty, komunikat Karta S nie namierzonat wyéwisth ie na wyéwietiacz.
Zapis danych
h 4
Rys. 159

-opiuj plik w pamieci wewn.

Pozwala na przestanie zapisanych danych odnoszacych sig do cykli pracy lub map, z karty SD do wewngtrznej pamieci Bravo 400 .

e Kopiuj c.pracy w pamieci wewn.

Kopiuj c.pracy W pamieci wewn.

1 Wybrac pozycje Kopiuj c.pracy w pamieci wewn.

Kopiuj plik w pamieci wewn. |
|

| (Rys. 160) i nacisng¢ OK;
Kopiuj c.pracy w pamigci {I > Job_01 2 Przesuwac sie po liscie prac (Rys. 161) i wybra¢ plik do
T 2 skopiowania;
Kopiuj mapy w pamieci wewn. | - Job_03 3 Zatwierdzi¢ kopie naciskajgc OK.
o Job_04 Komunikat zatwierdzenia wyswietli sie na wyswietlaczu na
Job_05 zakonczenie kopiowania (Rys. 162). Nacisngé ES G.
v Job_06
| b7 ® Job_02
Job_08 Cykl pracy skopiowany
¥ Job_09 prawidlowo w pamigci wewn.,!
Job_10
Rys. 162
Rys. 160 Rys. 161

e Kopiuj mapy w pamieci wewn.

Kopiuj plik w pamieci wewn. f

1 Wybra¢ pozycje Kopiuj mapy w pamieci wewn.

I- (Rys. 163) i nacisna¢ OK;
Kopiuj c.pracy w pamieci wewn. | Map_01 2 Przesuwac sie po liscie map (Rys. 164) i wybra¢ plik do
AR oo 7] skopiowania;
‘: Map_03 3 Zatwierdzi¢ kopie naciskajac O K.
A Map_04 Komunikat zatwierdzenia wy$wietli sie na wySwietlaczu na
| Map_05 zakonczenie kopiowania (Rys. 165). Nacisna¢ ES C.
v Map_06
Ll Map_07 Map_uz
Map_08 Mapa skopiowana
4 Map_09 prawidlowo w pamieci wewn.!
I Map_10
Rys. 163 Rys. 164
KOMUNIKATY BLEDU
W wewnetrznej pamieci istnieje juz plik o tej nazwie.
Job_02 Map_02 Ponizej sg przedstawione dwie sytuacje:
Cykl pracy Mapa - Nacisng¢ O K w celu wymiany pliku.
juz istniejacy w pamieci wewn.! juz istnieje w pamieci wewn.! UWAGA: WSZYSTKIE dane odnoszace sie do wymienionego pliku
Nadpisac? Nadpisac? zostang utracone.
- Nacisna¢ ES G w celu unikniecia wymiany pliku: sprawdzi¢ zawarto$¢
Rys. 166 Rys. 167 pliku lub zmienié¢ jego nazwe przed powtérnym zapisaniem.

Map_02 Mozliwe przyczyny:

w pamieci wewn.!

w pamieci wewn.!

Job_02
Niemozliwe skopiowanie c.pracy | Niemozliwe skopiowanie mapy

Rys. 168

Rys. 169

- Przestrzen dostepna w wewnetrznej pamieci jest wyczerpana: usunaé
plik jak w par. 11.7.1 Pamie¢ wewn. / Usuniecie plikow z pamieci
wewn. i ponownie powtérzy¢ zapisanie.

CIAG DALSZY

Przesuw Przesuw po
stron : pozycjach
menu menu

Zeruje /

wyltaczeni
danych

B

Wzrost /
zmniejszenie
danych

) Zatwierdza Wychodzi z |..|
Hl Przestawia dostep lub funkgji lub z —-
kursor modyfikacje modyfikacji  Par.

danej danej 9.4
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MENU UZYTKOWNIKA - ZARZADZANIE PAMIECIA

_cie plikéw z karty SD

Pozwala na usunigecie zapisanych danych, odnoszacych sig do cykli pracy lub map, z karty SD.

e Usuniecie c.pracy z karty SD

Usuniecie map z karty SD

1 Wybra¢ pozycje Usuniecie c.pracy z karty SD

(Rys. 170) i nacisnag¢ OK;

2 Przesuwac sie po liscie cykli pracy (Rys. 171) i wybra¢ plik
do usuniecia;

3 Komunikat na Rys. 172 wyswietla sig¢ na wys$wietlaczu:
zatwierdzi¢ usunigcie naciskajac na O K.

Job_02
Usunac c.pracy
z karty SD
Zatwierdzic?

Rys. 170

e Usuniecie map z karty SD

Rys. 172

1 Wybra¢ pozycje Usunigcie map z karty SD (Rys. 173)
i nacisng¢é OK;

2 Przesuwac sie po liscie map (Rys. 174) i wybra¢ plik do
usuniecia;

3 Komunikat na Rys. 175 wyswietla sie na wyswietlaczu:
zatwierdzi¢ usunigcie naciskajac na O K.

Map_02
Usunac mape
z karty SD
Zatwierdzic?

Rys. 173

Rys. 174

Rys. 175

CIAG DALSZY
| : | 1 Zatwierdza Wychodzi z
! Przesuw | Przesuw po Zeruje /- gy Wzrost/ .' Przestawia S dostep lub [ funkcii lub z I!!|
t stron pozycjach wytaczenie ' zmniejszenie kursor S modyfikacje modyfikacji  Par.
menu menu danych danych ' danej danej 9 4'
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MENU UZYTKOWNIKA - ZARZADZANIE PAMIECIA
-Przygotowaé karte SD

Kopiuj plik w pamieci wewn. Pozwala na zapisanie specjalnych folderéow na karcie SD, ktére pozwalajg na prawidtowe wykonanie wymiany

danych opisanych w menu Zarzadzanie pamiecia (par. 11.7).

Usunicie plikéw z karty SD 1 Wybra¢ pozycje Przygotowac karte SD.

‘ karte SD 2 Nacisng¢ O K. Karta SD jest teraz gotowa do uzycia.

ol dooyh jako wytaczona (szary kolor).

WPO wykonaniu tej operaciji po raz pierwszy, pozycja Przygotowac karte SD jest przedstawiona
Uzywac¢ karty SD dostarczonej w opakowaniu.

Rys. 176

-Zapis danych

v Wylaczony

1 sek
2 sek :
5 sek Pozwala na uaktywnienie / wytaczenie zapisania danych roboczych oraz pozycji geograficznej maszyny w kazdym
10 sek momencie zabiegu na karcie SD.
. Ustawi¢ czestotliwos¢ zapisywania (1, 2, 5, 10 s) w celu uaktywnienia rejestratora danych.
Rys. 177

PLIK REJESTRACJI DANYCH "SPRAYER.LOG"

Gdy rejestrator danych jest uaktywniony Bravo 400 tworzy plik "Sprayer.log" w karcie SD, wewnatrz ktérego sa rejestrowane dane robocze* z czestotliwoscia
ustawiong w menu Zapis danych. Rejestracja jest uruchomiona, gdy gtéwne sterowanie jest ustawione na ON.

Dane zawarte w pliku moga by¢ wyswietlone w Personal Computer uzywajac edytora tekstow.
Skfadaja sie¢ z nagtéwka i linii danych (przyktad przedstawiony ponize;j).
Za kazdym razem, gdy zostaje zmieniona konfiguracja lub zaczyna si¢ / wznawia cykl pracy, jest dodany nowy nagtéwek z liniami danych.

Dane nagtéwka:

#01: Producent

#02: Wersja programu

#03: llos¢ sekcji, szerokos¢ kazdej sekcji (cm)

#04: Opis danych podanych w nastepnych liniach

Przyktad nagtéwka:

#01:Arag s.rl.

#02:1.2.000 - beta 4

#03:7, 140, 420, 420, 525, 420, 420, 140

#04: day, time, lat, lon, rate, speed, flow, pressure, rom, sprayed liters, sprayed surface, active nozzles, sections

Zawartos¢ linii danych:

30/11/2010 = Data (DD:MM:RR)

13:24:53 = Godzina (HH:MM:SS)

-25.45568848 = Szeroko$c¢ geograficzna (w Stopniach)

-51.87777710 = Dlugosc geograficzna (w Stopniach)

60 = Dozowanie doprowadzone (I/ha)

9.5 = Predkosc (km/h)

21.9 = Natezenie strumienia (I/min)

4.0 = Cisnienie (bar)

856 = Predkosc¢ obrotéw (rpm)

67 = Ciecz dostarczona (I)

10719 = Powierzchnia obrabiana (m2)

ISO01 = Uzyta dysza

1111110 = Stan sekcji (1 otwarta, 0 Zamknigta: w przyktadzie wszystkie sekcje sg otwarte oprdcz ostatniej)
Przyktad linii danych:

30/11/2010,13:24:53, -25.45568848, -51.87777710, 60, 9.5, 21.9, 4.0, 856, 67 10719, ISO01, 1111110

* Dane sa tylko indykatywne i stanowig jedynie przyktad. W rzeczywistosci beda zawsze rézne, w zaleznosci do wykonanego zabiegu.

KONIEC PAR. 11.7.2 - KARTA SD

) Zatwierdza Wychodzi z
Zeruje / Wazrost/ Przestawia dostep lub 228 funkcii lub z I!!|
wytaczenie : zmniejszenie K Ok o L
danych danych ursor modyfikacje modyfikacji  Par.

danej danej 9.4

Przesuw Przesuw po
stron pozycjach
menu menu
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MENU UZYTKOWNIKA - ZARZADZANIE PAMIECIA

Zaladowac ustawienia z karty SD
Zapisat ustawienia w karcie SD »
=
‘v
1
;
Rys. 178

Ustawienia Bravo 400 moga by¢ wprowadzone lub zapisane w karcie SD co pozwoli na ponowne skonfigurowanie
urzgdzenia w razie konieczno$ci, rozwigzania problemoéw lub skonfigurowania innego Bravo 400 bez koniecznosci
powtdrzenia wszystkich operacji recznie.

Po zakonczeniu instalowania i sprawdzeniu prawidiowego funkcjonowania maszyny, zalecamy
zapisanie catej konfiguracji w karcie SD.

W celu wyswietlenia pozycji nalezy wlozy¢ karte SD do specjalej wneki (par. 6.2).
Przy braku karty, komunikat Karta SD nie namierzona! wyswietli si¢ na wyswietlaczu.

- Zatadowa¢ ustawienia z karty SD

Pozwala na wybranie pliku konfiguracji zapisanego w karcie SD i ponowne ustawienie Bravo 400.
UWAGA: WPROWADZAJAC W BRAVO 400 PLIK KONFIGURACJI, WSZYSTKIE WYKONANE USTAWIENIA DOTEGO MOMENTU ZOSTANA UTRACONE.

Zapisa¢ ustawienia w karcie SD >
‘v
lm
|
‘!
Rys. 179

- Zapisac ustawienia w karcie SD

1 Wybraé pozycje Zatadowac ustawienia z karty SD

& (Rys. 179) i nacisng¢ OK;
2 Przesuwac sie po liscie konfiguracji (Rys. 180) i wybrac plik
Sy | do zatadowania:
| System_03 3 Zatwierdzi¢ zatadowanie naciskajac O K.
Systemn_04 Komunikat zatwierdzenia wyswietli sie na wyswietlaczu na
System_05 zakonczenie konfiguracji (Rys. 181). Nacisnag¢ ES C.
System_06 —
System_07 ® System_02
System. 09 Ustawienia skopiowane
?igm—i? prawidtowo w pamieci wewn,!
ystem_
! Rys. 181
Rys. 180

Pozwala na zapisanie w karcie SD konfiguracji Bravo 400: w innym momencie mozecie zatadowac jg za kazdym razem, gdy konieczne jest powtdrzenie tych samych ustawien.

Zatadowat ustawienia z karty SD

1 Wybraé pozycje Zapisac ustawienia w karcie SD
(Rys. 182) i nacisna¢ OK;
Bravo 400 zgda przydzielenia nowej nazwy.
2 Wpisac¢ nazwe pliku za pomoca klawiszy na Rys.183, w
sposéb opisany w par. 6.3 - Uzycie klawiszy do programowania;
3 Zatwierdzi¢ nazwe naciskajac O K.
Komunikat zatwierdzenia wys$wietli sie na wyswietlaczu na
zakonczenie zapisywania (Rys. 184). Nacisna¢ ESC.
® System_02
Ustawienia skopiowane
prawidtowo w karcie SD!

Rys. 182

Rys. 184

KOMUNIKATY BLEDU

System_0E
| Nazwa konfig. juz istniejer |

45)6)7)8)9)0)—]
[El[__U"’

<[q) V)
- ;]@@@IEIB@

System_02
Konfiguracja
juz istnieje w karcie SD!
Nadpisac?

W karcie SD istnieje juz plik o tej samej nazwie. Ponizej sg przedstawione dwie sytuacje:

- Nacisng¢ O K dwa razy w celu zamiany pliku.

UWAGA: WSZYSTKIE dane odnoszace sie do wymienionego pliku zostang utracone.

- Nacisng¢ E S G w celu unikniecia wymiany pliku: sprawdzi¢ zawarto$¢ pliku lub zmodyfikowaé nazwe przed
powtdrzeniem zapisania.

System_02
Niemozliwe skopiowanie ustawien
w karcie SD!

Mozliwe przyczyny:

- Przestrzen dostepna w karcie SD jest wyczerpana: usuna¢ plik z
karty SD i powt6rzy¢ zapisywanie.

Jezeli problemy nie ustepujg skontaktowac sig z Serwisem
Technicznym.

/SDCard/Settings/System_02/
Niemozliwe utworzenie folderu!

Rys. 186

Rys. 187

Przesuw Przesuw po
stron pozycjach
menu menu

) Zatwierdza Wychodzi z
zeruje / Warost/ Przestawia dostep lub 2 funkeii lub z |!!|
wytaczenie zmniejszenie K ok . I
danych danych ursor modyfikacje modyfikacji  Par.

danej danej 9.4
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MENU UZYTKOWNIKA - PREDKOSC

11.8 - Predkos¢

K]« » [ ¥

Rys. 188

-11.8.1 Zrédio

Czujnik kota

Informacje dotyczace predkosci zazwyczaj sg odbierane przez GPS, podtaczony bezposrednio do Bravo 400.
W przypadku braku sygnatu GPS to menu pozwala na wybranie czujnika kofa jako Zrédta alternatywnego do GPS,
i w zwigzku z tym obliczenia danych w oparciu o impulsy uzyskane z czujnika predkosci zainstalowanego na kole.

To menu jest wyswietlane TYLKO gdy czujnik kota jest Wiaczony (par. 10.10).

Pozwala na wybranie zrédta do obliczenia predkosci.

Gdy jest ustawiona pozycja Czujnik kota, predkos¢ jest obliczona z impulsami, ktére pochodzg
z czujnika predkosci zainstalowanego na kole.

Konieczne jest ustawienie statego kota za pomocag menu State kota lub Obliczenie state.

Proba musi by¢ przeprowadzona na terenie o sSredniej twardosci; jezeli zabieg jest wykonywany na
bardzo migkkim lub bardzo twardym gruncie, rézna srednica toczenia si¢ moze spowodowa¢ btedy
w obliczeniu dystrybuciji; w tym wypadku zaleca si¢ powtérzy¢ procedure.
Podczas préby przejs¢ trase z cysterng zatadowana woda tylko w potowie swojej catkowitej objetosci.

WWykonaé pomiary z oponami napompowanymi z ciSnieniem roboczym.

Pozwala na wprowadzenie wartos$ci statej kota, obliczonej na podstawie specjalnego réwnania.
Stata kota moze by¢ obliczona z dobrym przyblizeniem, namierzajac odlegto$¢ przebyta przez koto, na ktérym jest zainstalowany czujnik predkosci.
Im dtuzsza bedzie przebyta odlegto$¢, tym wieksza bedzie doktadnosc¢ obliczenia statej kota.

Predko

Obliczenie state

Wybra¢ pozycje State kota i wpisac obliczong warto$é.

przebyta odlegtos¢ (cm)

Koto =

+

il. punktéw namierzania x il. obrotéw
kota

<przebyty przebieg> , wyrazony w cm, przebyty przez koto
podczas przebiegu namierzania.

<il. punktéw namierzania> ilo$¢ punktéw namierzania

(np. magnesy, wkrety, itp.), zamontowanych na kole.

<il. obrotow kota> ilos¢ obrotéw, ktére koto wykonuje w celu
przejécia przebiegu namierzania.

[5000 -

Max wartosc:
Min. wartosc:

150.00 emfimp
0.01 emfimp |

Rys. 190

- Obliczenie statej

Rys. 191

Pozwala na obliczenie i zapisanie statej kota odnoszac sie do ponizszej procedury:

Zrédio Czujnik kota

50.00 cm/imp

Stale kota

Obliczen

- Zmierzyé odcinek prostoliniowy do przebycia: zaleca sig
procedure na odlegtosci 100 m.

- Wybra¢ pozycje Obliczenie statej (Rys. 192) i nacisna¢ OK;
- Wyswietli sig automatycznie strona Rys. 193: wprowadzi¢

Rys. 192

M Odlegtosc odniesienia do przebycia i nacisna¢ OK.
— Wyswietli sie komunikat
1 O O o | | Przeby¢ ustawiong odlegto$¢ i nacisnaé klawisz OK.
7| - Przeby¢ wymagany odcinek. Na zakonczenie przebiegu
\—{ zatrzymac traktor.
- | - Nacisna¢ O K w celu zakonczenia obliczania: komputer wskaze
o Wartoed: A0 m || obliczong stafg.
P eytos 2m .| Stata kota zostata zapamietana.
Rys. 193

Przesuw Przesuw po
stron pozycjach
menu menu

Zeruje /
wytaczenie
danych

Par.

Zatwierdza

— dostep Iut_)
modyfikacje
9.4

danej

Wychodzi z

Wazrost/ Przestawia =R funkcii lub z

: zmniejszenie Kursor modyfikacji
danych danej
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11.9-Test :---------- ) SEERERERPRRE »

MENU UZYTKOWNIKA

e Test klawiat. | wejscia zewn.
| .

T Test sygnatow

@ Wersje oprogramowania
i Symulacja sygnaldw

Rys. 190

11.9.1 - Test wyswietlacza-----------

K] 4« »

Pozwala na sprawdzenie prawidtowego funkcjonowania Bravo 400.

WTesty sgTYLKO DO ODCZYTU.

Nacisnac ESC

Test polega na wigczeniu wyswietlacza w celu sprawdzenia jego prawidtowego
funkcjonowania; nacisna¢é ES G w celu wyjscia.

Rys. 191

D sekcje:

Ciénienie:
F zablok.: -
Nachylenie: -
ﬁ Wysok.: =
l Funkcje: -

Nacisna¢ jeden raz klawisz lub przetaczniki: jezeli funkcjonowanie jest prawidtowe,
wys$wietlacz pokaze nazwe odpowiedniego sterowania.

A Klawi sz:
(FL/F2/F3/F4/F5/F6/F7/F8/Auto/Ok/User/Shift/Esc/Menu)
B Gléwne: (On / Off)
C Sterow.zewn.: (On / Off) wyswietlacz pokazuje obecnos¢ gtéwnego
sterowania zewnetrznego do uruchmienia zabiegu
D przetaczniki: (1/2/3/4/5)
TYLKO DLA WERSJI SEKWENCYJNEJ:
Prawy: (Otw. / Zamk.) Lewy: (Otw. / Zamk.)
E Cisnienie: (+/-)
F Zablok.: (Odblok. / Zablok.)
G Nachylenie: (Lewy / Prawy)
H Wysok.: (Opusc / Podnies)

1 Funkcje: (Otw. / Zamk.)
L Pom.: (On/ Off)

. Zatwierdza Wychodzi z
Przesuw Przesyw po Zeruje / . Wzrqs_t/ ) Przestawia dostep lub REEE fuzkcji lub z I‘!!|
stron pozycjach wytaczenie ' zmniejszenie kursor S modyfikacje modyfikacji  Par.
menu menu danych danych '

danej danej 9.4
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MENU UZYTKOWNIKA - TEST

(5] Predkosc 0.00 Hz

[F] Matez.strumienia 0.00 Hz

[M] Cisnienie 0.0 mA

[T] Natez.str.napetn. 0.00 Hz

[X] Licznik obrotéw 0.00 Hz Bravo 400 namierza czestotliwo$¢ i prad wytworzony przez kazdy czujnik na instalacii.
Rys. 193

Wersje oprogramowania

Wersja oprogr.monitor: 1.2.000 - beta 3
Wersja oprogramow.RCU: 1.11 beta
Wersja panelu zwrotnic: 1.10 beta

Bravo 400 wyswietla wersje programu.

Pozwala na uaktywnienie/wytaczenie symulacji predkosci
Symulacja pozwala na wykonanie prob regulacji réwniez na wytaczonej maszynie (par. 12.5).

Rys. 195

Zatwierdza Wychodzi z -
Przestawia dostep lub funkgji lub z I!!|
kursor modyfikacje modyfikacji  Par.

danej danej 9.4

Przesuw Przesuw po
stron pozycjach
menu menu

Zeruje / Wzrost /
wyfaczenie zmniejszenie
danych danych

55




UZYCIE

12 UZYCIE

12.1 Sterowania na komputerze

12.2

Legenda:

Klawisze sterujace i wy$wietlanie

Klawisze funkcyjne

Przetaczniki do funkcjonowania zaworéw w zespole sterowania
Przetaczniki do uzycia funkcji hydraulicznych (zawory hydrauliczne)

hAON=

WYBOR / MODYFIKACJA / ZAPISYWANIE DANYCH

Czujnik cisnienia

A OK Klawisz zatwierdzenia
B F2 + F6 Klawisze kontekstowe
Uzy¢ klawiszy w celu zmodyfikowania danych: funkcja kazdego z klawiszy jest

c powigzana z tym co widaé na wyswietlaczu, w zwigzku tym uzycie tych klawiszy

jest wyjasnione przy okazji opisu procedur.
CESC
Witaczenie / wytaczenie; przerwanie modyfikacji danej

NAWIGACJA

A AUTO Uaktywnia / wytagcza automatyczng dystrybucije (par. 12.7).
B OK Klawisz zatwierdzenia
€ U S E R Klawisz z funkcjg personalizowang (par. 11.6.7).

DF1:F8
D

¢ Funkcje robocze (roz. 13).

E Uzywaé klawiszy w celu wykonanie specjalnych funkgji roboczych: funkcja kazdego z

nich jest zwigzana z tym co wida¢ na wyswietlaczu, gdy jest wyswietlony spis funkcii.
® Inne zastosowanie (par. 12.5).
Uzy¢ klawiszy w celu wykonania specjalnych funkcji (regulacja zoom, itp.):

F funkcja kazdego z nich jest powigzana z tym co wy$wietlone na wyswietlaczu.

E SHIFT Przesuwa strony wys$wietlacza.
W kolejnosci: strona kierowania strone zabiegu, kamera 1/2, dane robocze, ogéiny
widok pola, mapa receptur.

G Trzymaé wcisniety klawisz (1 s) w celu powrotu na strone kierowania.

FESC

» Wigczenie/wytaczenie.

* Wytaczenie spisu funkgciji.

® Przerwanie jednej z funkcji.

G M E N U Uaktywnia / przesuwa / wytacza liste funkcji (wcisniety w kolejnosci).
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12.3 Przetfagczniki do funkcjonowania zaworéw w zespole sterowania
Przy wtaczeniu komputera zawory sekcyjne sg otwarte.
Jezeli gtdwne sterowanie jest ustawione na ON wyswietli sie komunikat Wylqczyc¢ sterow.opryskiwania!: nie bedzie mozna wejs¢ do zadnej
z funkcji do momentu az gtiéwne sterowanie nie zostanie ustawione na OFF.
e i ]
Gtoéwne sterowanie ON Gtéwne sterowanie OFF Sekcja otwarta Sekcja zamknigta Werost " Zmnle]szen.lle
dystrybucji dystrybucji
TYLKO DLA WERSJI SEKWENCYJNEJ:
. . . . Wozrost Zmniejszenie
Gtéwne sterowanie ON Gtéwne sterowanie OFF " "
dystrybuciji dystrybuciji
* Przetaczniki sterowania sekwencyjnego
A Otwiera sekcje poczawszy od ostatniej otwartej C Otwiera sekcje poczgwszy od ostatniej otwartej
B Zamyka sekcje poczawszy od ostatniej zamknigtej D Zamyka sekcje poczgwszy od ostatniej zamknietej
Za pomoca przetacznikdw kontroli sekcji mozliwe jest sterowanie otwieraniem i zamykaniem sekwencyjnych zaworéw od prawej do lewej strony i odwrotnie.
Przedtuzony nacisk otwiera / zamyka sekcji potowy belki.
Przyktady:
e Zamykanie jednej z sekcji
W przykiadzie obok nacisnac¢
jeden raz przefgcznik w lewo w celu
zamknigcia pierwszej otwartej sekcji.
Nacisnac kilka razy w celu zamknigcia
CONTROL UNIT w kolejnosci poszczegdinych sekcji.
e Otwieranie jednej z sekcji
(ot
(i i it il i i i’i.’i”i.’i‘{m} W przykladzie obok nacisnac
A Tl h Sl = jeden raz przetgcznik w prawo w celu
v -] otworzenia zamknigcia pierwszej sekcji.
Nacisnac kilka razy w celu otwarcia
SPRAY Y CONTROL UNIT sekcji w kolejnosci.
W przyktadzie obok trzymac
wcisnietym przetgcznikiem w lewo w
celu zamknigcia potowy otwartej belki.
e
LIS S 2 W przykiadzie obok przytrzymac
I wecisniety przetfacznik w prawo w celu
otwarcia potowy zamknigtej belki.
12.4 Przetaczniki do sterowania zaworéw hydraulicznych
=== === = 5 e — —
(0) () Q (s) () (s)
Poziomowanie Poziomowanie Wazrost Zmnieiszenie
Odblokowanie Zablokowanie belki w kierunku belki w kierunku - jszen Ruch sekcji belki: | Ruch sekciji belki:
B ; ) wysokosci WYSOKOSCi . ) -
belki belki zgodnym z ruchem | przeciwnym do ruchu ) . Otwieranie zamykanie
. . belki belki
wskazowek zegara wskazdéwek zegara
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125 Wyswietlacz

STRONA KIEROWANIA

WYSWIETLANIE DZIENNE WYSWIETLANIE NOCNE

Strona nastepna

Klawisze funkcyjne przyrzadow:

F 1 Zwieksza jasno$¢ wyswietlacza

F 4 Zwieksza zoom wys$wietlacza

Maksymalny Zoom: trzymac wcisniety

klawisz

F 6 Zmniejsza zoom wys$wietlacza

Minimalny Zoom: trzyma¢ wcisniety klawisz

F 7 Zmniejsza jasno$¢ wys$wietlacza

* Spis wyswietlanych danych zabiegu:

Dozowanie natych., Predkosc, Cisnienie,

Natez.strum.natychm., Strefa uzyta,

Strefa obliczona, Rozdzielona ilosc,

Poziom cysterny, Autonomia

cysterny, Czas zabiegu, Produktywnosc,

Obwdd, Data, Godz., Predkosc

Rys. 200 obracania, Kierunek, Jakos¢ sygnafu
GPS, Numer rowka, Ustaw.dozowanie,
Dostepna pamiec.

i <29 < t.,z.s

STRONA ZABIEGU

Strona nastepna

= o.o < m*ﬂ ;3, 7 Klawisze funkcyjne przyrzadéw:
20 F 1 Zwigksza jasno$¢ wyswietlacza
21 F 2 Zwigksza symulowang predkos¢

@ 12Q [I/hal _22 F 7 Zmniejsza jasno$¢ wyswietlacza

F 8 Zmniejsza symulowang predko$¢

16
17a-

1 Tb' TYLKO DLA WERSJI O
F 3 Otwiera /zamyka dyszeA gdy jest aktywna regulacja reczna (odn. 7 na Rys. 199).
18 ” F 4 Otwiera /zamyka dyszeB gdy jest aktywna regulacja reczna (odn. 7 na Rys. 199).
19 ' i ** Spis wyswietlanych danych zabiegu: Natez.strum.natychm., Strefa uzyta, Strefa obliczona,

Rozdzielona ilos¢, Czas zabiegu, Produktywnosc, Obwdd, Data, Godz., Predkos¢ obracania,

Rys. 201 6 Kierunek, Numer rowka.
KAMERA 1 / KAMERA 2 -
WYSWIETLANIE DANYCH ZABIEGU WYSWIETLANIE NA PELNYM EKRANIE

Strona nastepna

15_ > 0-0 <

Klawisze funkcyjne przyrzadow:
F 1 Zwieksza jasno$¢ wyswietlacza
F 7 Zmniejsza jasno$¢ wys$wietlacza

Rys. 202 6—

Bravo 400 moze mie¢ podtgczong jedna lub dwie kamery do kontroli stref pracy.
Uzywa¢ menu Preferencje uzytkownika (par. 11.6) w celu ustawienia ich wy$wietlania wybierajac jedng z dwdch dostepnych (Rys. 202 i 203).

e Zapisywanie zatrzymanego obrazu:

W dowolnym momencie nacisna¢ O K: obraz zostanie zapisany w pamieci wewnetrznej z nazwa Img_(numero).jpg.

Kolejna liczba zestawiona z nazwa obrazu zwigkszy sie automatycznie przy kazdym zapisie.

Mozliwe jest zapisanie do 100 réznych nazw: po przekroczeniu tej liczby BRAVO 400 rozpocznie numeracje i wymieni plik poczawszy od Img_00.jpg.

¢ Przesylanie zatrzymanego obrazu:
- Uzy¢ opcji Przenies obrazy do karty SD (par. 11.7.1).
- Przenie$ obraz z karty SD do PC w celu jego wyswietlenia.

Legenda: 14 Dana R2: dana zabiegu personalizowana przez 22 Dozowanie ustawione
1 Pasek diod. Kazda dioda odpowiada odlegtosci 50 cm uzytkownika* (par. 11.6.1). 23 Zmiana procentowa dystrybucji
2 Odchylenie: odlegtos¢ miedzy pozycja ciagnika a trasg do wykonania 15 Jakos¢ sygnatu GPS 24 Dozowanie chwilowe
3 Dana L1: dana zabiegu personalizowana przez uzytkownika* (par. 11.6.1). 16 Predko$c¢ 25 Dana R1: dana zabiegu
4 Pozycja maszyny 17a Dysza w uzyciu personalizowana przez uzytkownika*
5 Dana L2: dana zabiegu personalizowana przez uzytkownika* (par. 11.6.1). 17b Dysza w uzyciu (TYLKO DLA WERSJI SELEJET) (par. 11.6.2).
6 Sekcje belki: kazdy tréjkat odpowiada jednej sekc;ji (par. 12.6) 18 Dana L1: dana zabiegu personalizowana przez 26 Dana R2: dana zabiegu
7 Stan regulacji dystrybucji (AUTO / MAN, par. 12.7) uzytkownika* (par. 11.6.2). personalizowana przez uzytkownika*
8 Dana R1: dana zabiegu personalizowana przez uzytkownika® (par. 11.6.1). 19 Dana L2: dana zabiegu personalizowana przez ~ (par. 11.6.2).
9 Strefa obrabiana uzytkownika* (par. 11.6.2). 27 llo$¢ pozostata w cysternie
10 Trasy odniesienia 20 Numer przejécia: linia odniesienia, obliczonaz 28 Dozowanie chwilowe
11 Modyfikacja zoom na wyswietlaczu funkcja "Mark AB", jest numerem O, trasy od lewej 29 Predkos$¢
12 Punkt, w ktérym jest wykonywany zabieg sg ujemne, natomiast te z prawej sg dodatnie. 30 Strefa uzyta
13 Zachodzenie na siebie obrabianych stref 21 Cisnienie 31 Cisnienie
CIAG DALSZY
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DANE ROBOCZE

Strefa uzyta 46.8 Strona nastepna
Strefa obliczona 0.00
Tlosé rozprowadzona 10065
Czas trwania zabiegu 01:15
Produktywnos¢ 371 WDane wyswietlone i odnoszace sie do jednostki miary sg podane w par. 15.1.
Ustaw.dozowanie 120
Srednie dozowanie 135 Dane Dysza A i Dysza B sg wyswietlone TYLKO w wersji =
Dysza A 1S002 Dla wszystkich innych wersji dang odniesienia jest Dysza.
Dysza B 150025
Data pocz.c.pracy 15/12/09
Godz.pocz.c.pracy 10:49
Rys. 204 | Obwéd 0.00

RZUT OGOLNY POLA

WYSWIETLANIE DZIENNE WYSWIETLANIE NOCNE

Strona nastepna

Punkty zainteresowania oznaczone
na polu:

Punkt przejs$cia, wprowadzony z
funkcja "Waypt" (par. 13.3.2)

r Punkt przerwania cyklu pracy,
wprowadzony z funkcja "Pause"”
(par. 13.1.3)

r Punkt zainteresowania wprowadzony
z funkcjg "P.O.L." (par. 13.1.6)

Rys. 206

Wskazniki: Klawisze funkcyjne przyrzadow:
Pozycja maszyny

, : ) EFZ Zaznacza/usuwa punkt r
Punkt, w ktérym jest wykonywany zabieg

F 1 Zaznacza/usuwa punkt Waypoint (przerwanie cyklu pracy)

@ Kursor

. Strefa obrobiona

Zachodzenie na siebie obrabianych stref

nFB Przestawia kursor w lewo
nFS Przestawia kursor w dot
F7 Zwieksza zoom na wyswietlaczu

uF4 Przestawia kursor w prawo
uFG Przestawia kursor w gére

F8 Zmniejsza zoom na

wyswietlaczu

Zaznacza/usuwa punkt r"P.O.I.“

Rys. 208
Klawisze funkcyjne przyrzadow:

F 3 Wyswietla dane mapy receptur

= I

F5 Zwieksza zoom na wy$wietlaczu

F 4 Modyfikacja dozowania w
strefach poza mapa (Rys. 208)
F 6 Zmniejsza zoom na
wys$wietlaczu

-
MAPA RECEPTUR

Powroc na

strone 12.5 18.12 Dozowanie poza mapq i |

kierowania B < 2'9 < L %
LN - E= I I Ul . B . > ""i
1 ¥
1 Ilha |
I =
! 1
I |
! Max wartosc: 9999 I/ha >
: Min. wartosc: 1 I/ha ]
1
1
1
1
L

Ciecz ogdtem do rozdzielenia: 4078 |

Strefa ogdtem: 3749 ha

Strefa dozow. [S0M0: 6.92 ha F7 Przesuwa w lewo u F8 Pl:z‘_asuwa W prawo
Strefa dozow. |75 6.76 ha warto$ci dozowania warto$ci dozowania

Strefa dozow. .0 B.06 ha P

Strefa dozow. [1250): 532 ha Wskazniki:

Strefa dozow. [HSEH: 6.22 ha —— 100 m [FEE) (—D Kursor

Strefa dozow. [HEENH: 254 ha Pome Pozycja maszyny

Strefa dozow. [EES: 168 ha A ozycja maszyny jest poza wy$wietlong strefg

Rys. 209 0 125.0 Legenda wartosci dozowania; niebieska ramka wskazuje dozowanie

L ha . odnoszace sie do aktualnej pozycji maszyny

KONIEC PAR. 12.5 - WYSWIETLACZ
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12.6 Belka nawadniajgca

Wyswietlenie belki nawadniajgcej zmienia sie w oparciu o sekcje belki ustawione podczas konfiguracji maszyny (par. 10.1.2).
Na wyswietlaczu pojawiajg sie nastepujace informacje:

e |los¢ sekcji belki (max 13)

e Zarzadzanie sekcjami

e Stan zabiegu (ON / OFF)

e Stan sekcji belki (ON / OFF)

e Sygnalizacja otwierania lub zamykania.

ILOSC SEKCJI BELKI

+ WYSWIETLONY TYLKO JEZELI JEST USTAWIONA 1 SEKCJA:
Wyswietlacz wskazuje numer trasy przebytej przez pojazd.

AAAAAAAAAAAAA
1 2 12 3 45 6 7 8 910 111213

w Na wyswietlaczu nie jest wskazana rzeczywista numeracja belki, ktéra zostata przedstawiona w ten sposéb jako zwykle jej zilustrowanie.

ZARZADZANIE SEKCJAMI

Zarzadzanie RECZNE aktywne m: konieczna jest reczna interwencja w celu otwarcia lub zamkniecia zaworéw sekcyjnych.
Zarzadzanie AUTOMATYCZNE aktywne n: zawory sekcyjne zostajg otwarte lub zamknigte w sposéb automatyczny: szczegéty sg opisane w dalszej czgsci.

%W celu zmodyfikowania zarzadzania zaworami sekcyjnych uzy¢ funkcji F4 AUTO/MAN (par. 13.2.4).

WSKAZANIE STANU SEKCJI BELKI

[ I———— _A —
Gtowny zawér OFF Sekcja ON Sekcja OFF
- [—] C——
Strefa do obrobienia. Strefa juz gbrobiona.
Gtoéwny zawér ON OTWORZYC SEKCJE ZAMKNAC SEKCJE

CIAG DALSZY
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SYGNALIZACJA OTWIERANIA LUB ZAMYKANIA

- Zarzadzanie reczne sekcjami (g

Gdy zachodzenie na siebie przekracza warto$¢ ustawiong dla Granicy zachodzenia na siebie sekcji, Bravo 400 zawiadamia o ZAMKNIECIU odpowiednich
sekcji (Rys. 210).

Zamkna¢ zawdr sekcyjny za pomoca specjalnego przetacznika: Bravo 400 wyswietli na wySwietlaczu dokonane zamkniecie.

Wraz z przesuwem pojazdu, sygnat wigczy sig dla kazdej sekcji.

Gdy zachodzenie na siebie powréci do akceptowanych granic, Bravo 400 zawiadomi o OTWARCIU odpowiednich sekcji (Rys. 211).
Otworzy¢ zawdr sekcyjny za pomoca specjalnego przetacznika: Bravo 400 wyswietli na wySwietlaczu dokonane otwarcie.
Wraz z przesuwem pojazdu, sygnat wiaczy sie dla kazdej sekcji.

ZAWIADOMIENIE O ZAMKNIECIU ZAWIADOMIENIE O OTWARCIU

7.8
bar

A A A A

Rys. 210

- Zarzadzanie automatyczne sekcjami (n)

Gdy zachodzenie na siebie JEDNEJ lub WSZYSTKICH sekcji belki przekracza ustawiong wartos¢ dla Granica zachodzenia na siebie sekcji, Bravo 400
ZAMYKA odpowiednie sekcje. Nie jest konieczne interweniowanie na przetacznikach.
Bravo 400 wykonuje zamykanie automatyczne pokazujac na wyswietlaczu w rzeczywistym czasie przerwanie zabiegu.

Gdy zachodzenie na siebie powrdci do akceptowanych granic, Bravo 400 wykonuje automatycznie otwarcie odpowiednich sekcji pokazujac na wys$wietlaczu w
rzeczywistym czasie odzysk zabiegu.

ZAMYKANIE AUTOMATYCZNE SEKCJI OTWIERANIE AUTOMATYCZNE SEKCJI

Rys. 212 Rys. 213

KONIEC PAR. 12.6 - BELKA NAWADNIAJACA
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12.7 Regulacja dozowania
Bravo 400 jest w stanie zarzgdzac¢ dystrybucja produktéw chemicznych w dwojaki sposéb:
¢ Regulacja automatyczna
Bravo 400 utrzymuije state ustawione dozowanie, niezaleznie od zmian predkosci i od stanu sekciji belki.
W tym wypadku dozowanie moze by¢ ustawione za pomoca specjalnej funkcji F1 JOB TYPE (par. 13.1.1), lub wprowadzajac mape receptur z
karty SD (par. 12.8).
Jezeli konieczne, podczas nawadniania, mozliwe jest interweniowanie na specjalnym przetaczniku &2 (par. 12.3) w celu dostosowania
doprowadzania ptynu do warunkéw uprawy, zwiekszajgc lub zmniejszajg jednoczesnie dozowanie do +50%.
¢ Regulacja reczna
Regulacja dozowania musi by¢ wyregulowana recznie za pomoca specjalnego przetacznika
Wybra¢ tryb dystrybuciji:
Nacisna¢ klawisz AUTO w celu wybrania odpowiedniego trybu:
typ regulacji aktywnej podczas pracy zostanie wskazany na wyswietlaczu.
(DEFAULT: AUTO)
Rys. 214
12.8 Wprowadzanie i uzycie mapy receptur

Bravo 400 jest w stanie zmieni¢ dystrybucje uzywajac danych zawartych w "mapie receptur”, ktéra wskazuje doktadnie ilo$¢ cieczy do rozprowadzenia
w kazdym punkcie pola.

Za pomocg specjalnych programéw analizy i symulacji wykonuje sie mape, na ktérej zostaje okreslone, punkt po punkcie, jakie dozowanie nalezy
zaaplikowac w celu uzyskania optymalnych osiggéw terenu z minimalng dyspersja i czasem.
W tym celu Bravo 400 moze odczytywac i uzywac zebranych informaciji, jest koniecznych kilka podstawowych wymogow:

- Mapa receptur musi by¢ w formacie "Shapefile ESRI"".

- Pole bazy danych zawierajace wskazanie dozowania do zaaplikowania w ré6znych strefach musi by¢ oznaczone "Rate".

- Obecnos¢ dodatkowych pol w bazie danych jest dopuszczalna pod warunkiem, ze zawierajg one wytgcznie wartosci
numeryczne (ewentualne wystepowanie liter alfabetu przeszkodzi w jej prawidiowym wprowadzeniu).

W tym miejscu konieczne jest przeniesienie mapy receptur (za pomoca karty SD) do Bravo 400:

e Zapisa¢ mape w karcie SD.

* Skopiowa¢ mape z karty SD do pamigci wewnetrznej, uzywajac opcji Kopiuj mapy w pamieci wewn.

(par. 11.7.2 Zarzadzanie pamiecia / Karta SD / Kopiuj plik w pamieci wewn.).

® Rozpoczac¢ zabieg.

Wykonac¢ funkcje F1 New job (13.3.1) lub F 1 Job resume (par. 13.2.1): Bravo 400 zazgda wybrania zadanej mapy receptur do uzycia.

® Przystapic¢ do wykonania zabiegu: Bravo 400 dopilnuje zaaplikowania, w oparciu o pozycje namierzong przez odbiornik GPS, odpowiedniej danej
dozowania w obrabianej strefie (Rys. 215).

Jezeli traktor znajduje sie w strefie "biatej" mapy, to znaczy bez wskazania dozowania, Bravo 400 uzyje wartosci ustawionej w

Dozowanie poza mapa (Rys. 216), ktore z default jest Wytaczony (nawadnianie wytaczone).

= <29< B

v

b

+

€00 .. -

tha |

—

Max wartosé: 9999  I/ha »
Min. wartosc: 1 I/ha & |

Rys. 215 Rys. 216

ESRI® jest znakiem zarejestrowanym ESRI, Kalifornia, USA
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12.9 Zabieg na polu

Zaktadamy, ze chcemy wykona¢ zabieg na polu w réwnolegtych liniach,
ale dopiero po obrobieniu obrzeza pola.

e Wiaczy¢ Bravo 400 (par 9.2).
Po autodiagnostyce pojawia sie pytanie czy chcesz kontynuowac poprzedni zabieg (Rys. 217).
Nacisng¢ ES C w celu rozpoczecia nowego zabiegu.

Rys. 217

® Przejs¢ na poczatek pola do obrobienia (Rys. 218).
e Uruchomi¢ zabieg dziatajgc na przetaczniku do gtdwnego zaworu sterowniczego.

e Zacza¢ przejazd po obrzezu pola. Podczas przejazdu zostaje wyswietlony komunikat Znak A?

Znak A? ZNAKOWANIE W PUNKTACH A i B

® Przejezdzajac przez obrzeze pola zaznaczy¢ dwa punkty A i B

(w sposob opisany w par. 13.2.2 - funkcja

Ta operacja jest fundamentalna w tym celu, aby Bravo 400 mogt was
prowadzié¢

podczas zabiegu, na trasach réwnolegtych do trasy odniesienia
uzyskanego za pomoca zaznaczenia punktow A i B.

Zalecamy wykonanie oznaczenia A i B na koncowkach trasy
Wprostoliniowej jak najdtuzej to mozliwe i w momencie, gdy pojazd

jest w ruchu: nim diuzszy bedzie zaznaczonych odcinek przez
punkty A i B, tym mniejszy bedzie btagd spowodowany przez wasze
odchylenie podczas kierowania.

Rys. 218

e Po wykresleniu linii A/B (T0), cate pole bedzie mogto byé obrabiane
réwnolegle do niej (Rys. 219), $ledzac trasy odniesienie, ktére wyswietlg
sie na wyswietlaczu (Rys. 220).

o >0.0< e

Rys. 220
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13 FUNKCJE PRACY

Wyswietlanie listy funkcji pracy: nacisna¢ klawisz MENU.
Gdy lista bedzie aktywna, nacisniecie kazdego klawisza uaktywni funkcje wyswietlong obok; w celu przesuwu stron nacisng¢é MENU.

Ponizsza tabel streszcza wszystkie mozliwe funkcje pracy i odpowiedni klawisz funkcyjny:

Na wyswietlaczu nie jest wskazana rzeczywista numeracja stron,

FUNKCJA

1

ktora zostata przedstawiona tylko w celach ilustracyjnych. »

JOB TYPE

[

PAUSE

P

F 1 Job type 13.1.1
Wybra¢ typ zabiegu do wykonania. 13.1.2
F 2 Pause 13.1.3
Zapisz punkt przerwania pracy I na wy$wietlaczu. o
F 3 Mode

Wybierz tryb kierowania migdzy ROwnolegte prostoliniowe a |13.1.4

Rownolegte krzywoliniowe.

PAUSE

F 4 Return
Uaktywnia procedure w celu powrotu do punktu przerwania pracy
zapisanego poprzednio za pomoca funkcji "Pause".

g

13.1.5

RETURN

STRONA 1

ALIGN

MARK A-B

STRONA 2

PRESSURE

Strona 3

M |5
<
=
o
0©
=
(/]

F5 PO.l 13.1.6
Zapamietuje punkt zainteresowania "RO.I." r na wyswietlaczu. o
F 6 Align

Przestawia najblizszg trase odniesienia, wyréwnujac jg do pozycji, |13.1.7
w ktorej znajduje sie maszyna.

F'7 Area

Uaktywnia procedure w celu obliczenia strefy pola, przemierzajac |13.1.8
obwéd.

F8Tank 13.1.9
Uaktywnia procedure napetniania cysterny. o
F 1 Job resume

Uaktywnia procedure w celu wznowienia zabiegu przerwanego 13.2.1
wczesniej.

F 2 Mark AB

Zapisuje dwa punkty A i B na polu, dzieki ktérym Bravo 400 tworzy linie,| 13.2.2
ktéra bedzie stuzyé jako trasa odniesienia dla wykonywanego zabiegu.

F3 2D-3D 13.2.3
Przej$¢ z trybu kierowania z wyswietlaniem 2D do 3D i odwrotnie. -
F 4 Auto / Man 13.0.4
Uaktywnia/Wylgcza automatyczne zarzagdzanie zaworami sekcyjnymi.|
F 6 Day / Night

Przej$¢ do trybu kierowania z wy$wietlaniem dziennym na 13.2.5
wys$wietlanie nocne i odwrotnie.

F7 GPS 13.2.6
Wyswietla dane przekazane do odbiornika GPS. -
F 8 Pressure 13.2.7
Uaktywnia procedure kalibracji "zero" czujnika ci$nienia. -
F 1 New job 13.3.1
Zacza¢ nowy zabieg. e
F 2 Waypt

Uaktywnia procedure w celu powrotu sekwencyjnie do punktéw 13.3.2
"Waypoint"

F7 Erasel ) 13.3.3
Usuwa zapisane dane zabiegu.

F8 User 13.3.4

Wchodzi do Menu Uzytkownika.
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FUNKCJE PRACY - STRONA 1

13.1

Lista funkcji: STRONA 1

k 13.1.1 Wybraé typ zabiegu do wykonania wéréd tych wstepnie wskazanych w menu Ustawienie zabiegow (par. 11.2),
F 1 Job type lub zmieni¢ chwilowo zabieg w toku.

JOB TYPE

1 Nacisna¢ F 1. Wyswietli sie strona przedstawiajgca charakterystyke zabiegu w toku (Rys. 222).

Na tej stronie mozna zmodyfikowa¢ wartosci zabiegu (Rys. 223 - 224) lub wybraé jeden wstepnie ustawiony (Rys. 225).
2 Nacisng¢ F4 lub F6 w celu wybrania pozycji do zmodyfikowania.

3 Zatwierdzi¢ wybor.

Dozowanie natych. 120 I/ha

Dysza 1IS002  0.80 |/min 3.0 bar

Rys. 221 Rys. 222
MODYFIKACJA DYSZY
0.40 |/min
[1S0015] 0.60 |/min
1S002 0.80 I/min 3.0 bar
150025 1.00 I/min 3.0 bar
m 120 = 120 /min 3.0 bar
1.60 I/min 3.0 bar
2.00 I/min 3.0 bar
2.40 |fmin 3.0 bar
:?nx :sz 999? :;‘:: 3.20 I/min 3.0 bar
4 i 4.00 I/min 3.0 bar
6.00 I/min 3.0 bar
Rys. 223 Rys. 224
4 Zmodyfikowa¢ wartosé (+ wzrost, - zmniejszenie). 4 Wybra¢ dysze.
5 Zatwierdzi¢ dana. 5 Zatwierdzi¢ wyboér.

w Wyzej opisane modyfikacje sg CHWILOWE i nie beda zapisane ws$réd wstepnie ustawionych zabiegow.

WYBOR WSTEPNIE USTAWIONEGO ZABIEGU

i I/ha
02 90 Ifha
03 120 |Ifha
04  Wylaczony
05 Wylaczony
06  Wylaczony
07  Wylaczony
08 Wylaczony
09 Wylaczony
10 Wylaczony
11 Wylaczony

60

1 Wybra¢ zabieg do wykonania.
2 Zatwierdzi¢ wybor.

A

Rys. 225
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JOB TYPE

13.1.2
F1 Job type Wybraé typ zabiegu do wykonania wéréd tych wstepnie wskazanych w menu Ustawienie zabiegow (par. 11.2),

FUNKCJE PRACY - STRONA'1

TYLKO DLA WERSJI oS

lub zmieni¢ chwilowo zabieg w toku.

1 Nacisna¢ F 1. Wyswietli sie strona przedstawiajgca charakterystyke zabiegu w toku (Rys. 227).
Na tej stronie mozna zmodyfikowa¢ wartosci zabiegu (Rys. 228 - 229) lub wybra¢ jeden wstepnie ustawiony (Rys. 230).
2 Nacisng¢ F4 lub F6 w celu wybrania pozycji do zmodyfikowania.

3 Zatwierdzi¢ wybor.

Rys. 226

Dozowanie natych.
Dysza A 1S002

DyszaB [l

120 I/ha
0.80 I/min 3.0 bar
1.00 Ifmin 3.0 bar

ALIGN

Rys. 227

MODYFIKACJA DOZOWANIA

MODYFIKACJA DYSZY

Dozowanie natych.

Rys. 228

4 Zmodyfikowa¢ wartos¢ (+ wzrost, - zmniejszenie).

5 Zatwierdzi¢ dana.

% Wyzej opisane modyfikacje sg CHWILOWE i nie bedg zapisane wsrod wstepnie ustawionych zabiegow.

Rys. 229

4 Wybra¢ dysze A (opcja stuzy do wytgczenia dyszy)
5 Zatwierdzi¢ wybor.

6 Powtorzy¢ operacije dla dyszy B.

WYBOR WSTEPNIE USTAWIONEGO ZABIEGU

02
03
04
05
06
07
08
09
10
11

Rys. 230

60 Ifha
120 |Ifha
180 |I/ha
Wylaczony
Wylgczony
Wylaczony
Wylaczony
Wylaczony
Wylaczony
Wylaczony
Wylaczony

bieg
] 150015
15002 [ELIPS
[ 15003 Il 1SO04 |

1 Wybra¢ zabieg do wykonania.
2 Zatwierdzi¢ wybor.

A
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FUNKCJE PRACY - STRONA 1

13.1.3 Zapisuje punkt przerwania pracy "Pause" na polu, ktéry bedzie oznaczony w postaciji flagi rna wys$wietlaczu.

F2 F2 P Flaga jest widoczna na stronie kierowania (Rys. 231) i na stronie catkowitego zoom pola (Rys. 232).
ause
Punkt przerwania "Pause" moze by¢ zapisany za pomocg dwdéch procedur opisanych ponizej:

STRONA KIEROWANIA CALKOWITY ZOOM POLA

Na tej stronie mozna zapisa¢ punkt pola nawet jezeli traktor znajduje sie w innej
pozyciji.

1a Nacisnaé F2 w momencie, w ktdrym znajdujecie sie w pozycji do zapisania: 1b Nacisng¢ klawisze F3, F4, F5, F6 w celu przestawienia kursora B (Rys. 232)

flaga zostanie ustawiona w tym punkcie (A na Rys. 231). napou. ) o
2b Gdy osiggniecie wymagang pozycje nacisnaé F 2.
3b Jezeli istnieje juz punkt przerwania, wy$wietli sie zagdanie zatwierdzenia:
nacisnag¢ OK.

A

Rys. 231

Bravo 400 moze zapamieta¢ tylko jeden punkt Zaznaczyé punkt przerwania?
przerwania, czyli za kazdym razem, gdy ustawiacie

flage, ta poprzednia zostanie usunieta.

3B

Rys. 232
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13.1.4

F3 Mode Wybrac¢ tryb kierowania miedzy ROwnolegte prostoliniowe a Rownolegte krzywoliniowe.

1 Nacisnag¢ F 3.
2 Wyswietli sie strona wyboru: nacisna¢ klawisze F4 lub F6 w celu przesuwania sie po pozycjach.
3 Zatwierdzi¢ wybor.

Tryb prowadzenia

v' Rownolegte prostoliniowe
Réwnolegte krzywoliniowe

Rys. 233 Rys. 234

ROWNOLEGLE KRZYWOLINIOWE

Rys. 235 Rys. 236
Trasy na wy$wietlaczu, ktére beda stuzyty jako odniesienie kierowania sa Trasy na wy$wietlaczu, ktére beda stuzyly jako odniesienie kierowania sg
perfekeyjnie prostoliniowe i réwnolegte miedzy soba. rownolegte miedzy soba, przewidujg odcinki nie prostoliniowe leczy TYLKO z

torami, ktére nie przewidujg szczegdlnie waskich tukow.
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Fa 13.1.5 Uaktywnia procedure w celu powrotu do punktu przerwania pracy r, zapamigtanego wczesniej za pomocg funkcji "Pause
F4 Return  (par. 13.1.3)

RETURN

Nacisna¢ F4 w celu uzyskania informacji o kierowaniu i powrotu do punktu zainteresowania "Pause" (Rys. 237):

- Linia fioletowa tgczaca pozycje pojazdu z pozycja flagi pokazuje tor do $ledzenia w celu zblizenia sie do zaznaczonego punktu (€ na Rys. 237).
- Na wyswietlaczu wy$wietla sie na fioletowo ilo$¢ tras do przej$cia w celu dotarcia do punktu D na Rys. 237):

w przyktadzie, + obok liczby wskazuje, ze nalezy przesuwac sie w prawo, - wskazuje, ze nalezy przesuwaé sie w lewo.

Kontynuowa¢ jazde.

- Gdy osiagniecie trase z punktem przerwania, na wyswietlaczu pojawi sie odlegto$é miedzy wasza pozycja a punktem (E Rys. 238).

- Przesuwac sie wzdtuz trasy i sprawdzac czy odlegto$¢ w metrach zmniejsza sie: oznacza, ze zblizacie sie do punktu.

Gdy znajdziecie sie w okolicy, wida¢ flage na wys$wietlaczu.

- Po osiagnieciu flagi, warto$¢ odlegtosci staje sie "zero" (Rys. 239): nacisna¢ OK lub ES G w celu wyjscia z procedury.

0O K Bravo 400 ponownie pobiera informacje odnosnie kierowania do zabiegu i flaga zostaje skasowana.
E S G Bravo 400 ponownie pobiera informacje odnosnie kierowania do zabiegu, ale flaga zostaje w pamigci.

5.0 0.654
Km/h Ha
0,000

e 195°

Rys. 238

Rys. 239
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FUNKCJE PRACY - STRONA'1

=5 13.1.6 Zapamietuje punkt zainteresowania "PO.." r na wyswietlaczu (Rys. 240 i 241). Moze by¢ zaznaczona wieksza ilo$¢ punktow.
Bl Punkty zainteresowania "PO.l." moga by¢ zapamigtane za pomocg dwdch procedur opisanych ponizej:
STRONA KIEROWANIA CALKOWITY ZOOM POLA

Na tej stronie mozna zapisa¢ punkt pola nawet jezeli traktor znajduje sie w innej
pozyciji.

1a Nacisng¢ F'5 w momencie, w ktérym znajdujecie sie w pozycji do zapisania: o . o
1b Nacisna¢ klawisze F3, F4, F5, F6 w celu przestawienia kursora B (Rys. 241)

flaga zostanie ustawiona w tym punkcie (A na Rys. 240).
na polu.

2b Gdy osiggniecie wymagana pozycje nacisng¢é O K.

A

Rys. 240 Rys. 241
Na tej stronie mozecie réwniez usung¢ punkt zapisany wczesniej:

nacisna¢ klawisze F3, F4, F5, F6 w celu przestawienia pozycji kursora B w
poblizu lub nad zaznaczonym punktem i nacisna¢ O K.
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13.1.7
Fé Przestawia najblizsza trase odniesienia, wyréwnujac ja do pozycji, w ktérym znajduje sie maszyna.

F 6 Align

Nacisna¢ F 6 w przypadku, gdy musicie dokona¢ wyréwnania utrzymujac ten sam kierunek (typu kukurydza, trzcina cukrowa).

- Ustawcie sie w pozyciji, ktéra chcecie wprowadzi¢ jako nowa trase odniesienia i nacisna¢ F 6.

- "Stara" trasa odniesienia F (Rys. 242) przesuwa sie i wyrownuje na $rodku traktora: wszystkie inne trasy odniesienia w nastepstwie przestawiajg sie.
- "Stara" warto$¢ odchylenia >4.2< (G) staje sie >0.0< poniewaz bierze jako punkt odniesienia "nowa" trase.

>4.2<
|G

w Po uzyciu funkciji "Align" nie jest mozliwe odzyskanie poczatkowej trasy odniesienia.
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13.1.8

Ual nia procedure w celu obliczenia strefy pola, przemierzajac jego obwédd.
—— . ktywnia p e fy pola, p jac jeg

E

1 Nacisng¢ F'7 w celu uruchomienia procedury obliczenia strefy (lista funkcji znika).
Wyswietli sie komunikat Wybrac obrzeze pola w celu ustawienia boku maszyny do uzycia na zewnetrznym obrzezu pola.
2 Nacisng¢ F5 (Lewy) lub F6 (Prawy): na wyswietlaczu pojawi sie czerwona linia, ktéra wykresla obrzeze pola wraz z przesuwaniem sie traktora.

Rys. 243
Ponizej sa przedstawione dwie sytuacje:

OBRZEZE POLA Z LEWEJ STRONY MASZYNY OBRZEZE POLA Z PRAWEJ STRONY MASZYNY

5.0
Km/h

Kls'l"?h >0:0< >°l°< o‘l-éé“

Zewnetrzne obrzeze
Wpola (czerwona

linia) Sledzi przebieg

otwartego zaworu
sekcyjnego, najbardziej
wysunietego na zewnatrz.
Gdy wszystkie zawory
sekcyjne sa zamkniete,
obrzeze pola (czerwona
linia) startuje ze srodka
belki.

Rys. 244 Rys. 245

3 Przesuwac sie przez obwdd pola lub strefe, ktérg chcecie obliczy¢.

W celu zakonczenia procedury wyswietli¢ ponownie odpowiednig strone funkcji (Rys. 243) i nacisnaé F'7.

4 Wyswietli sie komunikat Zamkna¢ obwod pola?. Nacisngé OK (Rys. 246).

5 W celu skonsultowania obliczonych danych (Strefa obliczona i Obwaéd), nacisna¢ S HIFT w kolejnosci az do wyswietlenia strony Dane c.pracy na
wyswietlaczu (Rys. 247).

Dane c.pracy
Strefa uzyta 10.2 ha
Strefa obliczona 46.8 ha
Tloé¢ rozprowadzona 10065 |
Czas trwania zabiegu 01:15 hh:mm
£ 37.1 ha/h
Zamkna¢ obwéd pola? ﬁ:mnmie 0 U
Srednie dozowanie 135 I/ha
Dysza 1S002
Data pocz.c.pracy 15/12/09 dd/mm/rr
Godz.pocz.c.pracy 10:49 hh:mm
Obwod 239 m

Rys. 247
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13.1.9

Zarzadzenia napetnianiem cysterny.
F 8 Tank < & g K

>0.0<

Nacisna¢ F 8 w celu wyswietlenia strony Napetnianie cysterny.
Stad mozecie uaktywni¢ rézne procedury:

- Zerowanie poziomu (Rys. 249)

- Napetnianie (Rys. 250)

- Ustawienie reczne zatadowanej iloci (Rys. 251)

Jezeli jest podigczony przeptywomierz napetniania wyswietlacz pokaze dane
fadowania w rzeczywistym czasie.

ZEROWANIE POZIOMU NAPELNIANIE CYSTERNY
bl 0l o O}
| I |
i° I °
- = e = -
B A |
A = =t | I
i | o~ il 1 :
| g3
1 2000 | s
"I I I"I
Pozostaly szacowany czas - Pozostaty szacowany czas -
Natez.strum. napetniania 0.0 |/min Natez.strum. napetniania 181.2 |/min
Pojemnosc 2000 | Pojemnosc 2000 |
Rys. 249 Rys. 250
Nacisna¢ F 2 w celu doprowadzenia do zera poziomu cysterny. Nacisna¢ F 2 w celu doprowadzenia do maksymalnego poziomu cysterne.
Ikona na wyswietlaczu pokazuje pustg cysterne. Ikona na wyswietlaczu pokazuje petna cysterne.
Obijetos¢ zostata ustawiona za pomoca zaawansowanego programowania (par. 10.6.1)
RECZNE USTAWIENIE ZALADOWANE?J ILOSCI
apelnianie cysterny i
0
1500 | 1 1 00 =
M|
d —
Pozostaly szacowany czas = I
Natez.strum. napetniania 181.2 |/min Max wartosc: 2000 | »
Pojemnoéé 2000 | Min. wartosc: ol
Rys. 251 Rys. 252

1 Nacisna¢ F 6 w celu ustawienia ilo$ci zatadowanej cieczy w cysternie.
2 Ustawi¢ warto$é.

3 Zatwierdzi¢ dana.

Ikona na wyswietlaczu pokazuje osiagniety poziom cysterny.

Nie jest mozliwe ustawienie wartosci przekraczajgcych objetosé cysterny (A na Rys. 251).
W tym wypadku na stronie Rys. 252 wys$wietla sie komunikat Wartos$¢ poza zakresem!

KONIEC PAR. 13.1 - LISTA FUNKCJI - STRONA 1
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13.2 Lista funkcji: STRONA 2

Uaktywnia procedure w celu wznowienia zabiegu przerwanego wczesniej (Rys. 253)

Prowadz!

1 Nacisna¢ F 1 w celu wznowienia przerwanego wczesniej zabiegu wsréd
tych zapisanych. Pojawia sie zadanie zatwierdzenia w celu uruchomienia
procedury.

2 Nacisng¢ OK.

Kontynuacja c.pracy
Kontynuowaé?

12.5 Y Yo b 1.79 3 Bravo 400 zada zapisania cyklu pracy wykonywanego przed
L PrQwadZI b rozpoczeciem procedury. Nacisna¢é OK (3A) lub ESC (3B):

3A Klawisz O K pozwala wam na zapisanie cyklu pracy: przypisa¢ jemu
nazwe (Rys. 255).

Wopisa¢ nazwe w sposéb opisany w par. 9.4 - Uzycie klawiszy do
programowania.

Zapisac biez.cykl pracy? 3B Klawisz E S G przechodzi ze strony wyboru cyklu pracy (Rys. 256)

bez zapisania cyklu pracy: dane robocze wys$wietlane do tego momentu
zostang utracone.

4 Bravo 400 zada wybrania cyklu pracy, ktéry chcecie kontynuowac.
Nacisna¢ klawisze w celu dokonania wyboru wéréd cykli pracy
proponowanych w spisie.

5 Nacisng¢ OK w celu zatwierdzenia wyboru.

Rys. 254

Wybor c.pracy

Rys. 256

CIAG DALSZY
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_ resume (CONTINUA)

¢ Prow

/adz!

W przypadku obecnosci co najmniej jednej mapy (w pamieci wewnetrznej),
Bravo 400 pyta, czy chce sie uzyé mapy receptur (par. 12.8) w celu
wykonania zabiegu. Nacisng¢ OK (6B) lub ES C (6A):

6A Klawisz E S G przechodzi do strony kierowania (Rys. 259).

Zatad. mape zadanego zabiegu? 6B Klawisz O K pozwoli wam na wybranie mapy receptur wéréd tych

proponowanych w spisie (Rys. 258).

7 Nacisna¢ klawisze w celu wybrania mapy.
8 Nacisng¢ O K w celu zatwierdzenia wyboru.
Przej$¢ do kierowania i wykona¢ zabieg.

Rys. 25

Wybor mapy

v’ vrasample
Map_1

Rys. 258 = = Rys. 259

WGdy zostaje pobrany "stary" cykl pracy, Bravo 400 dostarcza informacji odnosnie kierowania wznawiajgc warunki aktywne w momencie
zapisu:

-Tryb kierowania
- Znakowanie punktéw A i B
- Znakowanie punktéw do obliczania strefy
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13.2.2 Zapamietuje dwa punkty A i B na polu, dzieki ktérym Bravo 400 tworzy linig, ktéra postuzy za trase odniesienia
F2 Mark AB  (TO, Rys. 263) do wykonywanego zabiegu.

F2

Znakowanie punktéw A i B odbywa sie w nastepujacy sposob:

1 Nacisngé F 2: wyswietli sie zadanie zatwierdzenia Zaznaczy¢ nowe p.odniesienia AB?

2 Nacisng¢ OK.

8 Przejs¢ przez odcinek, ktéry chcecie uzy¢ jako odniesienia do zabiegu. Pojawi sie zadanie Znak A? Nacisna¢ OK.

4 Wyswietlacz wy$wietla komunikat Prowadz! Kontynuujcie jazde; gdy przejedziecie minimalng odlegtos¢ (30 m / 95,5 ft), wyswietli sie zadanie Znak B? Nacisngé OK.
Na wyswietlaczu pojawia sie trasy odniesienia TO i wszystkie trasy do $ledzenia podczas zabiegu (Rys. 263).

Prowadz! e Znak A? Lo

AUTO |
MAN

Zaznaczy¢ nowe p.odniesieia AB?

Rys. 260 Rys. 261

i |Prowad#f| 7 B >00<

A

30m/955ft

Rys. 262 Rys. 263

dwéch NOWYCH punktéw A i B na polu, ktére tworzg NOWA trase odniesienia.

% Uzywajac funkciji "Mark AB" Bravo 400 usunie poprzednia trase odniesienia To (jezeli wystepuje) i zada zapamietania
Punkty A i B moga by¢ wykreslone tylko z pojazdem w ruchu. NIE jest mozliwe odzyskanie poprzedniej trasy To .
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13.2.3 Przechodzi z trybu kierowania z wy$wietlaniem 2D do 3D i odwrotnie (Rys. 264 - 265).
F3
F3 2D-3D Wyswietlanie w 2D jest aktywne dla default. Ponizej sa przedstawione dwie sytuacje:
WYSWIETLANIE 3D WYSWIETLANIE 2D
1a Wyswietlanie 2D jest aktywne. Nacisna¢ F 3 w celu przejscia do 3D. 1b Wyswietlanie 3D jest aktywne. Nacisna¢ F 3 w celu przejscia do 2D.
E P00 _ @

7
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13.2.4 Uaktywnia lub wytacza zarzadzanie automatyczne zaworéw sekcyjnych (Rys. 266 - 267)

F 4 Auto/Man Tryb zarzadzania aktywnego dla default jest trybem automatycznym. Ponizej sg przedstawione dwie sytuacje:

ZARZADZANIE RECZNE (OTWIERANIE/ZAMYKANIE) ZARZADZANIE AUTOMATYCZNE (OTWIERANIE/ZAMYKANIE)

1A Zarzadzanie automatyczne jest aktywne (A na Rys. 266). 1B Zarzadzanie automatyczne jest aktywne (B na Rys. 267).
Nacisna¢ F4 w celu przejscia do trybu recznego. Nacisna¢ F4 w celu przejscia do trybu automatycznego.

13.2.5 Przechodzi z trybu kierowania z wyswietlaniem dziennym do nocnego i odwrotnie (Rys.268 - 269)

F 6 Day/Night Wyswietlanie aktywne dla default jest dzienne. Ponizej sg przedstawione dwie sytuacje:

WYSWIETLANIE DZIENNE WYSWIETLANIE NOCNE
1A Wyswietlanie nocne jest aktywne. 1B Wyswietlanie dzienne jest aktywne.
Nacisna¢ F 6 w celu przejscia do dziennego (Rys. 268). Nacisna¢ F 6 w celu przejscia do nocnego (Rys. 269).

= <29< W o <29< 2

Rys. 268 Rys. 269
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Dane GPS

Diug.geog. 44,784617 stopnie
Szer.geog. 10.877977 stopnie
Wys.n.p.m 26 m
Nachylenie 1.8 stopnie
Tlos¢ satelit 10

HDOP 0.8

DGPS Wiaczony

Wiek DGPS 3.6 sek
Czestot.zaktual. 5 Hz
Baud 19200 Bd

Rys. 271

13.2.7

Uaktywnia procedure kalibracji "zero" czujnika ci$nienia.
F 8 Pressure

Nastawienie zero czujnika cisnienia

>0.0<

Sygnat czujnika 4.6 mA

Odczyt cisnienia 0.2 bar

bar

Nacisngc OK w celu wyzerowania

Rys. 273

Rys. 272

W przypadku, gdy zostanie wyswietlona warto$¢ ci$nienia na wyswietlaczu, przy braku ci$nienia w obwodzie, nalezy przystapi¢ do nastawienia zero czujnika:
1 Nacisngé F8 w celu wyswietlenia strony Nastawienie zero czujnika ci$nienia (Rys. 273).

2 Nacisng¢ O K w celu wyzerowania resztkowego sygnatu czujnika ci$nienia.

Bravo 400 wychodzi automatycznie z procedury i przechodzi na strone cyklu pracy: gdzie jest wyswietlona wartos¢ cisnienia 0.0 bar.

Wartos$c¢ poza zakresem!.
Jezeli wyswietla sie ten alarm oznacza, ze zostaly namierzone anomalne wartosci ci$nienia: sprawdzi¢ prawidtowe funkcjonowanie czujnika.
Jezeli problem nie ustepuje, sprawdzi¢ czy nie wystepuje cisnienie resztkowe w instalacji.

KONIEC PAR. 13.2 - LISTA FUNKCJI - STRONA 2
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13.3

Lista funkcji: STRONA 3

FUNKCJE PRACY - STRONA 3

13.3.1

Rozpoczyna nowy zabieg (Rys. 274
BRER <Pocayna nowy zableg (Rys. 274)

Prowadz!

Pocz. nowego c. pracy
Kontynuowaé?

Rys. 274

Zapisac biez.cykl pracy?

Rys. 275

Rys. 276

1 Nacisna¢ F 1 w celu rozpoczecia nowego zabiegu.
Pojawia sie zgdanie zatwierdzenia w celu uruchomienia procedury.
2 Nacisng¢ OK.

Bravo 400 pyta czy zapisa¢ cykl pracy wykonywany przed rozpoczeciem
procedury.
Nacisna¢ OK (3A) lub ES G (3B):

3A Klawisz O K pozwala wam na zapisanie cyklu pracy: przypisac¢ jemu
nazwe (Rys. 276).

Whpisa¢ nazwe w sposoéb opisany w par. 6.3 - Uzycie klawiszy do
programowania.

3B Klawisz E S C przechodzi na strone wyboru mapy receptur

(Rys. 277 - 278) bez zapisania cyklu pracy: dane robocze wyswietlone do
tego momentu zostang utracone.

Prowadz! 90

3

Zatad. mape zadanego zabiegu?

_A

Rys. 277

CIAG DALSZY
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-3.3.1 F 1 Job resume (CONTINUA)

% Prowadzl o

Cigg dalszy od Str. 277: w przypadku obecnosci co najmniej jednej mapy
(w pamieci wewnetrznej), Bravo 400 pyta, czy chce sie uzy¢ mapy receptur
(par. 12.8) w celu wykonania zabiegu. Nacisng¢ ESC (4A) lub OK (4B):

4A Klawisz E S C przechodzi do strony kierowania (Rys. 280).
Zatad. mape zadanego zabiegu?
4B Klawisz O K pozwoli wam na wybranie mapy receptur wsrod tych

proponowanych w spisie (Rys. 279).

5 Nacisna¢ klawisze w celu wybrania mapy.
6 Nacisng¢é OK w celu zatwierdzenia wyboru.
Przej$¢ do kierowania i wykonac¢ zabieg.

Rys. 278

bl = Prowadz!  °

% " A A A A A A A W

Rys. 280 L

v" vrasample
Map_1

Rys. 279

"Réwnolegte prostoliniowe". W celu zmodyfikowania trybu kierowania skonsultowaé¢ funkcje "Mode" (par. 13.1.4)

UWAGA: Bravo 400 zapamietuje poczatkowy punkt pracyTYLKO w momencie, w ktérym zostaje wykonana jedna z nastepujacych operacji:
- Aktywacja zabiegu (gtéwny zawor sterujgcy ON)
- Znakowanie punktu A (funkcja "Mark AB", par. 13.2.2)
- Znakowanie punktu poczatkowego do obliczenia strefy (funkcja "Area", par. 13.1.8)

wNa poczatku nowego cyklu pracy Bravo 400 dostarcza wskazéwek odnosnie kierowania uzywajgc trybu kierowania
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13.3.2 Zapamie;_tuje p_unkt przejéc?all "Waypoint"  na wyév’vietlacz_u (Rys. 2_81 i’2_82). _ )
F2 Waypt Nastepnie mozna uaktywni¢ procedure w celu przesledzenia w kolejnosci zapamietanych punktow.

WAYPT

Punkty przejscia "Waypoint" moga by¢ zapamietane z procedura opisang ponizej:

CALKOWITY ZOOM POLA

Na tej stronie mozna zapisa¢ punkt pola nawet jezeli traktor znajduje sie w innej pozyciji.

1 Nacisna¢ klawisze F3, F4, F5, F6 w celu przestawienia kursora A (Rys. 282) na polu.
2 Gdy osiagniecie wymagang pozycje nacisna¢ F 1.

Na tej stronie mozecie réwniez usunag¢ punkt zapisany wczesniej:
nacisna¢ klawisze F3, F4, F5, F6 w celu przestawienia pozycji kursora
A w poblizu lub nad zaznaczonym punktem i nacisna¢ F 1.

Rys. 282

¢ Procedura powrotu w sekwencji do punktéw "Waypoint"

Zaktadamy, ze zaznaczyli$my punkty "Waypoint" B, C, D (Rys. 283).

Nacisna¢ F 2 w celu uzyskania informacji odno$nie kierowania i powrotu do pierwszego zaznaczonego punktu przej$cia "Waypoint" (B na Rys. 283):

- Linia niebieska taczaca pozycje pojazdu z pozycja flagi pokazuje tor do $ledzenia w celu zblizenia sie do pierwszego zaznaczonego punktu (B na Rys. 284).
- Na wyswietlaczu wys$wietla sie na niebiesko ilo$¢ tras do przejscia w celu dotarcia do punktu E na Rys. 284):

w przyktadzie, + obok liczby wskazuje, ze nalezy przesuwac sie w prawo, - wskazuje, ze nalezy przesuwac sie w lewo.

Kontynuowac jazde.

- Gdy osiagniecie trase z punktem "Waypoint", na wy$wietlaczu pojawi sie odlegtos¢ miedzy wasza pozycja a punktem (F Rys. 285).

- Przesuwac¢ sie wzdtuz trasy i sprawdzac¢ czy odlegto$¢ w metrach zmniejsza sie: oznacza, ze zblizacie sie do punktu.

Gdy znajdziecie sie w okolicy, wida¢ flage na wyswietlaczu.

- Po osiagnieciu flagi warto$¢ odlegtosci staje sie "zero" (Rys. 286): nacisna¢ O K w celu uzyskania informacji w celu doj$cia do nastepnego punktu (€ na Rys. 286),
lub ES C w celu wyjscia z procedury.

O K Nacisniety w kolejnosci wyswietla informacje powrotu do kazdego punktu "Waypoint", sledzac porzadek znakowania punktow.

@

>0.0<

A

@ O B

Rys. 283
5.0 0.654
Km/h >0.5> Ha
D
o F 195°
Rys. 285 Rys. 286

82



FUNKCJE PRACY - STRONA 3

13.3.3

Usuwa dane wykonanego zabiegu.
F7 Erase htd g &

1 Nacisngé F'7 w celu usuniecia danych. Pojawi sie zagdanie zatwierdzenia Usuna¢ informacje o c.pracy? (Rys. 287)
2 Nacisna¢ OK.

Usungé informacje o c.pracy?

ODNIESIENIA DO STRONY KIEROWANIA

= >0.0< &
! Obrobione strefy zostang usuniete; dane robocze zostang wyzerowane.
Pozostang w pamigci, jezeli wystepuja:
- Trasy odniesienia (par. 13.2.2 - F2 Mark AB)
- Punkt przerwania cyklu pracy r(par. 13.1.3 - F2 Pause).
- Punkty zainteresowania "PO.l." r(par. 13.1.6 - F5 RPO.L.).
- Punkty przejscia "Waypoint" = (par. 13.3.2 - F 2 Waypt).
i r - Obwéd wykreslony w procedurze obliczania strefy (par. 13.1.8 - F'7 Area).
0.00 — 0.00
Rys. 288 [ A A A A A A AW
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.3.4
8 User

Wejs¢é do Menu uzytkownika (Rys. 289)

enu uzytkownika

Nacisna¢ F8 w celu wyswietlenia Menu uzytkownika.
Skonsultowac roz. 11 w celu prawidtowego zaprogramowania wszystkich pozycji menu.

KONIEC PAR. 13.3 - LISTA FUNKCJI - STRONA 3
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14 KONSERWACJA /DIAGNOSTYKA / NAPRAWA

14.1 Wyswietlanie alarmow

Gdy wtacza sie alarm, Bravo 400 wyswietla btad na wys$wietlaczu, na aktywnej stronie w danym momencie (par. 12.5 - Wyswietlacz).
Wizualizacja zmienia sie w zaleznos$ci od typu aktywnej strony:

WYSWIETLANIE KOMPLETNE TYLKO SYMBOL & ZADNE WYSWIETLANIE
kemh <2__9 = Dane c.pracy

Strefa uzyta 46.8 ha
Strefa obliczona 0.00 ha
Tlos¢ rozprowadzona 10065 | I
Czas trwania zabiegu 01:15 hh:mm rt
Produktywnos¢ 371 ha/h
Ustaw.dozowanie 120 Ifha
Srednie dozowanie 135 |Ifha
Dysza 15002
Data pocz.c.pracy 15/12/09 dd/mm/rr
Godz. €. 10:49 hh:mm

& Wylaczy¢ sterow.opryskiwania! Obw Mm e pracy b i

Rys. 290 Rys. 291

e Wyswietlanie kompletne komunikatéw btedu (Rys. 290)

Bravo 400 wyswietla zotty pasek z opisem jak w przyktadzie Rys. 290.

To wyswietlanie obowigzuje dla wszystkich stron (par. 12.5), za wyjgtkiem: kamery z catym ekranem (Rys. 292), danych roboczych (Rys. 291) i
ogdlnego menu programowania.

¢ Tylko symbol (Rys. 291)

Bravo 400 wyswietla TYLKO zoétty trojkat, ale BEZ opisu, jak w przyktadzie na Rys. 291.

Ta wizualizacja jest wazna TYLKO dla stron Dane c.pracy (Rys. 291) i ogélnego menu programowania (roz. 10 i 11).

W celu skonsultowania komunikatu btedu nacisna¢ s HIFT w kolejnosci az do momentu wybrania strony z kompletnym wys$wietlaniem.

e Zadne wyswietlanie (Rys. 292)

Ten przypadek obowigzuje TYLKO dla strony Kamera / Caty ekran (Rys. 292).

W ciggu trwania alarmu wtgczy sie przerywany sygnat dzwiekowy. Nacisng¢ E S C w celu wytgczenia chwilowego sygnatu dzwiekowego (1 minuta).
W celu skonsultowania komunikatu btedu nacisng¢ S HIFT w kolejnosci az do momentu wybrania strony z kompletnym wys$wietlaniem.

14.2 Alarm odnoszacy sie do usterki pompy

Komunikat Zatrzymac¢ maszyne! Usterka pompy dotyczy ztego funkcjonowania szczegélnie
krytycznego dla instalacji. Z tego powodu w jakichkolwiek warunkach zostanie wys$wietlony na $rodku
wyswietlacza (Rys. 293).

W przypadku koniecznosci kontynuowania cyklu pracy nacisna¢ ES G w celu zamkniecia okna btedu.
Alarm pozostanie w kazdym razie aktywny, ale z wy$wietlaniem opisanym w par. 14.1.

Zatrzymacé maszyne rolniczg i sprawdzi¢ gdy tylko jest to mozliwe stan pompy.

Zatrzymac maszyne!
Usterka pompy
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14.3

Komunikaty btedu

& CZAS TRYB
KOMUNIKAT NA WYSWIETLACZU TRWANIA PRZYCZYNA USUNIECIE PRACY
/ . - . Gtowny przetgcznik ON przy wiaczeniu ® Przestawi¢ gtéwny przetacznik w kierunku do
1 -
Wylaczy¢ sterow.opryskiwania! ciagty Komputera dotu (pozycja OFF)
. . . * Wiaczy¢ ruch maszyny rolniczej Gkt. ON
Przyspieszy¢! Maszyna zatrzym ciagly g’g)sv;nil]izrzelaczmk ON przy zatrzymanej ® Przestawi¢ gtéwny przetgcznik w kierunku do +
¥ dotu (pozycja OFF) AUTO
Niemozliwe zatadowanie ciagly Plik odnoszacy sie do ostatniego cyklu pracy DANE OSTATNIEGO CYKLU PRACY N
ostatn.c.pracy! A9V | jest uszkodzony NIE MOGA BYC ODZYSKANE
A A * Nacisng¢ O K w celu kontynuowania .
Zalaclloyvam_e mapy nieudane! ciagly Format mapy dolza.{adowania nie jest wazny procedury i wybrania innej mapy.
Wybor innej mapy! (Par. 12.8) lub plik jest uszkodzony
* Nacisng¢ ES G w celu anulowania procedury. --
Pamie¢ niedostateczna! Wewnetrzna dostepna pamie¢ nie jest o Weidé do procedury w celu usuniecia cykii
Usunac c.pracy w celu uwoln. ciggly | dostateczna do rozpoczgcia nowego cyklu racJ s arFr)li ci Wexn trzne) ( are11 713)/ -
pamieci pracy lub wykonania zapisania pracy z pamie ° 1 par. 11.41).
Zostaty namierzone problemy komunikacji : Spr.aV\,leIC §tan kabli poiqczen{owych (
) . . iedzy monitorem a jednostka sterujaca (RCU) facznikéw) miedzy monitorem a jednostka -
Podlacz. do RCU nie namierzone! | cigglty | M€d2y 4 aca sterujaca (par.6.2)
Kable sg uszkodzone * Wymieni¢ kabel --
Podtaczenie btedne kabla do odbiornika w * Sprawdzi¢ potaczenie z odbiornikiem .
Bravo 400 (par. 6.2 - 6.7).
Odbiornik GPS nie podiaczony! ciggly | Kabel podtaczeniowy do odbiornika jest « Wymienié kabel B
uszkodzony
Odbiornik jest uszkodzony * Wymieni¢ odbiorniki -
* Nacisng¢ O K w celu kontynuowania cyklu pracy.
L. . Bravo 400 dostarczy danych z mata -
Jakos¢ sygnatu GPS niedostat.! ciagly Pozycja i ilo$¢ satelit nie pozwalaja na precyzj¢ | doktadnoscia.
Kontynuowac prace? a9 odpowiedniego kierowania
e Nacisna¢ ES G i poczeka¢ az jakos¢ sygnatu .
polepszy sie.
Dane odbiornika GPS niewazne! ciggly | kaczenie z satelitami w toku ® Poczekac na pofgczenie. -
* Nacisng¢ O K w celu kontynuowania cyklu pracy.
Bravo 400 moze spowodowac btad wyswietlania
Sygnat DGPS nie wystepuje w strefie pracy na stronie kierowania (par. 10.3.4): dokonac¢ -
wyréwnania tras za pomoca funkcji "Align"
Korekta DGPS niedostepna! ciagly (par. 13.1.7).
¢ ?
Kontynuowac prace? * Nacisng¢ E S C i poczekaé na potaczenie:
na wyswietlaczu wyswietli si¢ komunikat
kaczenie DGPS w toku Korekta DGPS niedostepna! -
Prosze czekac...
az do zakonczenia potaczenia.
Zatrzymac maszyne! ciagly Poziom pompy zbyt niski lub wymieszany z ® Zatrzymac maszyne rolnicza i sprawdzi¢ stan N
Usterka pompy ag wodg pompy
Gtowny przetagcznik ON przy zatrzymanej Gk. ON
Wiaczy¢ pompe! Brak nat.strum ciggly | maszynie * Wigczy¢ pompe i uruchomi¢ maszyne rolnicza +
ale ustawiona na zero AUTO
POZIOr:ﬂ f:ysterny ]es_t nizszy od ustawionej « Napelni¢ cysterne (par. 13.1.9)
wartosci rezerwowej
Minimalny poziom cysterny! 5 sek. Gt. ON
Minimalna warto$¢ nie zostata ustawiona ® Sprawdzi¢ ustawiong warto$¢ rezerwowa
prawidtowo (par.10.6.2)
Cisnienie nie osiaga ustawionej granicy ® Zwiekszy¢ predko$¢ maszyny rolniczej Gkt. ON
Regulacja autom. zablokowana! 5 sek. +
Granica nie zostata ustawiona prawidtowo * Sprawdzi¢ ustawiong granice (par. 11.4.2) AUTO
® Zmniejszy¢ predkos$é maszyny rolniczej
¢ Wyregulowac ci$nienie robocze w taki sposéb,
Zwolnié! Ciénienie za wysokie ciagly Cisnienie przekra_cza ma_lksymalny poziom aby ;amera{o sie we wezesnie] ustawionych Gt. ON
dozwolony dla uzywanej dyszy granicach dla uzywanych dysz
® Sprawdzi¢ ustawienie minimalnego ci$nienia
dla uzywanej dyszy (par. 11.5.4)
e Zwigkszy¢ predkos¢ maszyny rolniczej
* Wyregulowac cisnienie robocze w taki sposéb,
. Sy s s . Cisnienie nie osigga minimalnej wartosci dla aby zawierato si¢ we wczesniej ustawionych
1
Przyspieszyc! Cisnienie niedostat ciagly uzywanej dyszy granicach dia uzywanych dysz Gt. ON
* Sprawdzi¢ ustawienie minimalnego ci$nienia
dla uzywanej dyszy (par. 11.5.4)
CIAG DALSZY
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& CZAS TRYB
KOMUNIKAT NA WYSWIETLACZU TRWANIA PRZYCZYNA USUNIECIE PRACY
¢ Dopasowa¢ warunki pracy do granic
Fluksometr poza podziatka! 5 sek. Natezenie stl:um|en|a jest poza granicami przeptyworlr)leua (pred%«,)sc, cisnienie, itp..) . GL. ON
dozwolonymi przez przeptywomierz e Sprawdzi¢ czy warto$¢ statej przeptywomierza
zostata ustawiona prawidtowo (par. 10.4.3)
Zwolniél Natezenie strumienia nie osiaga wymaganej ® Zmniejszy¢ predkos$é maszyny rolniczej Gt. ON
Nat.st ru' m. niedostat ciggly | wartosci e Sprawdzi¢ czy wartos¢ statej przeptywomierza +
: - do dystrybuciji zostata ustawiona prawidtowo (par. 10.4.3) AUTO
o Zwiekszy¢ predkos$¢é maszyny rolniczej
. , . - ® Sprawdzi¢ czy zaprogramowanie menu GL. ON
Przyspieszy¢! . Natezenie strumienia przekracza wymagang P . .
- ciagly . L Ustawienia maszyny (szeroko$¢ belki, +
Nat.strum. za wysokie wartosc do dystrybucii przeptywomierz itp... - roz. 10) zostat prawidtowo, AUTO
ustawiony
RPM bprzekracza maksymalnie dopuszczaln ® Zmniejszy¢ predkosé obracania organu w ruchu
Zmniejszy¢ predkos¢ obracania! ciggly P Y P @ | o Sprawdzié stata ustawiona dia licznika obroté -
wartos¢
(par. 10.8.2)
® Zwigkszy¢ predkos¢ obracania organu w ruchu
Zwiekszy¢ predkos¢ obracania! ciggly | RPM nie osigga minimalnej wartosci  Sprawdzi¢ statg ustawiong dla licznika obrotéw| Gk. ON
(par. 10.8.2)
Roéznica miedzy natezeniem strumienia e Sprawdzi¢ czy ustawiona dysza jest taka sama| Gk. ON
Sprawdzi¢ stan zuzycia dysz! ciggly | namierzonym a obliczonym (w oparciu od dane | jak ta zainstalowana na belce (par. 11.2.3) +
wybranej dyszy) przekracza ustawiong granice | ® Wymieni¢ dysze AUTO
o Zostaly namierzone problemy w komunikacji a ,‘32;?1\?{(%3:; i?nd‘z(atr)‘rl:;ﬁ?;;;maowgszlem
Podtacz. do przetacznikow ciagty miedzy monitorem a przetacznikami a W) miedzy P .
nie namierzone! przetacznikow
Kable sg uszkodzone * Wymieni¢ kabel
® Zatrzymac¢ maszyne rolnicza.
Zatrzymac maszyne przed . ) Dostep do menu Ustawienia maszyny
wejsciem do menu ciagly | Maszyna rolnicza w ruchu. mozna uzyskaé TYLKO przy unieruchomionej -
maszynie.
® Wytaczy¢ czujnik RPM (par. 10.8)
P . . Préba uaktywnienia czujnika Pump Protector z | Czujniki licznika obrotéw i Pump Protector
1 -
Wytaczy¢ licz.obrotow! ciagty czujnikiem licznika obrotéw juz uaktywnionym | uzywaja tego samego wejscia: NIE jest
mozliwe ich jednoczesne uaktywnienie
¢ Wylaczy¢ czujnik Pump Protector (par. 10.9)
, . Préba uaktywnienia czujnika licznika obrotéw z | Czujniki licznika obrotéw i Pump Protector
1 -
Wytaczy¢ ochrong pompy! ciagly czujnikiem Pump Protector juz uaktywnionym | uzywaja tego samego wejscia: NIE jest
mozliwe ich jednoczesne uaktywnienie
e Ustawi¢ typ gtéwnego zaworu znajdujgcego
sie w zespole sterowania (opcje 2-drozny /
L s p . Préba ustawienia trybu funkcjonowania "P" z | 3-drozny, par. 10.2.4)
tyw 1 -
Uak nic glowny zawor! ciagly gtéwnym zaworem ustawionym na zaden NIE jest mozliwe zaprogramowanie trybu
funkcjonowania "P" gdy gtéwny zawér
jest ustawiony na zaden.
e Ustawi¢ tryb funkcjonowania "M" (par. 10.2.2)
Uakt n. funk. M! ciagly Préba ustawienia gtéwnego zaworu na zaden | NIE jest mozliwe zaprogramowanie zaworu N

z trybem funkcjonowania "P" aktywnym

gtéwnego na zaden gdy jest aktywny tryb

funkcjonowania "P".

KONIEC PAR. 14.3 - KOMUNIKATY BEEDU
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14.3 Usterki i ich usuwanie
USTERKA PRZYCZYNA USUNIECIE
Wyéwietl i wi . Brak zasilania e Sprawdzi¢ potaczenia na kablu zasilajagcym.
$wietlacz nie wigcza si
v a ° Komputer jest wytaczony ¢ Nacisna¢ przycisk rozruchu
Nie jest mozliwe sterowanie zaworami Zawory nie sg podtgczone ® Podtaczy¢ taczniki
Nie otwiera sig zawor Nie dochodzi prad do zaworu * Sprawdzi¢ podtaczenie elektryczne i funkcjonowanie
zaworu
Odczyt predkosci jest niestabilny Procedura poczatku cyklu pracy zostata uruchomiona w | e Powtoérzy¢ procedure poczatku cyklu pracy (par. 12.9)
punkcie dalekim od pola do obrobienia. w poblizu pola.
® Sprawdzi¢ programowanie szerokosci belki (par. 10.1.2)
) o e L ® Sprawdzi¢ programowanie statej przeptywomierza
V\_I|zual|zac!a objgtosci dystrybucii jest Programowanie btedne (par. 10.4.3)
nieprecyzyjna = . . .
® Sprawdzi¢ programowanie typu zaworéw sekcyjnych
(par. 10.2.1)
Obliczenie obrabianej powierzchni, wySwietlong e Sprawdzi¢ programowanie szerokosci belki (par. 10.1.2)
na komputerze jest rézne do tego rzeczywiscie | Programowanie btedne P © prog ; o ‘par. 10.1.
obrabianego e Sprawdzi¢ potaczenia z czujnikiem predkosci
e Sprawdzi¢ programowanie statej przeptywomierza
) . ) o . . . (par. 10.4.3)
Sobrilw(:)zuiglrier?zgtzgg:gjo%evizgtgvgjv;liﬁ;glerL na | Programowanie biedne * Sprawdzié programowanie typu zaworéw sekcyjnych
ar. 10.2.1
rzeczywiscie dostarczonej — - - - — s )
Uzycie zawordw sekcyjnych trzy-droznych bez nastawienia o Wykonaé nastawienie
wykalibrowanych powrotéw Y
) e Sprawdzi¢ programowanie dozowania (par. 11.2.2)
Programowanie biedne ® Sprawdzi¢ programowanie szerokosci belki (par. 10.1.2)
Nie jest sig w stanie osiagnac wartosci e Sprawdzi¢ regulacje zaworu maksymalnego cisnienia
objetosci dystrybuciji ustawionej dla Instalacja nie jest wymierzona do wymaganego natezenia | | P lereg 1 lacvi Y go cisni
funkcjonowania automatycznego strumienia Spr_awd2|c Gzy zawor reguiacyjny jest odpowiedni do
typu instalacji
Btedne funkcjonowanie zaworu regulacyjnego e Sprawdzi¢ funkcjonowanie zaworu
i L ) ) Programowanie btedne ® Sprawdzi¢ programowanie skali dla czujnika ci$nienia
x\i/:pﬁgif’ﬁ:'smema chwilowego jest Brak nastawienia czujnika ci$nienia ¢ Wykonaé nastawienie (par. 13.2.7)
Btedne zainstalowanie czujnika cisnienia e Sprawdzi¢ potaczenia z czujnikiem ci$nienia
Programowanie btedne ® Sprawdzi¢ programowanie czujnika ci$nienia (par. 10.5)
Nie jest wyswietlane chwilowe ci$nienie Komputer nie odbiera sygnatu z czujnika cis$nienia ® Sprawdzi¢ potaczenia z czujnikiem ci$nienia
Btedne zainstalowanie czujnika ci$nienia ® Sprawdzi¢ potaczenia z czujnikiem ci$nienia
Wizualizacja rpm jest nieprecyzyjna Programowanie btedne (-pz;r)r%vg)zm programowanie statej dla czujnika rom
Nie iest wyswietl tosé Monitor nie odbiera sygnatu z czujnika rpm e Sprawdzi¢ potaczenia z czujnikiem rpm
ie jest wyswietlana warto$¢ rpm
jestwy P Btedne zainstalowanie czujnika rpom ® Sprawdzi¢ potaczenia z czujnikiem rpm
Alarm usterki pompy jest zawsze aktywny Monitor nie odbiera sygnatu z czujnika Pump Protector e Sprawdzi¢ potgczenia z czujnikiem Pump Protector
14.4 Zasady utrzymania czystosci

- Do czyszczenia uzywac¢ wytgcznie miekkiej i wilgotnej szmatki.
- NIE uzywac¢ detergentow ani substancji agresywnych
- NIE uzywac¢ bezposredniego strumienia wody do czyszczenia monitora i jednostki sterujace;.

Rys. 294

=ty ="k
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DANE TECHNICZNE

15 DANE TECHNICZNE
OPIS Bravo 400
Wyswietlacz LCD 5,7", 65000 kolorowy, 500 cd/m?

Nominalne napigcie zasilania

12Vdc (9 + 15Vdc)

Zuzycie (za wyjatkiem zaworéw) 1.1A
Temperatura robocza 0°C+50°C

+32 °F + +122 °F

. -20°C+70°C
Temperatura przechowywania 4 °F = 1158 °F
o dla czujnikéw open collector: max 2000
Wejscia cyfrowe D
imp*/s
Wejscie analogowe 4 +20 mA
. . monitor: 1400 g (Bravo kod 46747511)

Ciezar (bez kabli) RCU: 1200 g
Czytnik karty SD Tak

Ochrona przed odwréceniem
biegunowosci

Ochrona przed zwarciem

15.1

Dane wyswietlone i odnoszace sie do jednostki miary

'+ Ustawienia maszyny

Dana Opis Min Max. UDM DEFAULT Inne ustawiane wartosci
o llos$¢ dysz 1 999 nr 40 -
L;E}a‘”‘e”'a Wyjscie 1+ 5 0.1 99.99 m 40m
Wyjscie 6 + 13 0.1 99.99 m Wytaczony
Sekcje belki - - - 3-drozny 2-drozny
Zamkniecie autom. - - -- Nie (Funk. P) Tak (Funk. M)
Regulacja cisnienia -- - -- 3-drozny 2-drozny
Zawory - - - -
Gtéwne - - -- 3-drozny zaden, 2-drozny
Selejet -- - -- Wytaczony Wiaczony
Czas interwencji sekciji 0.0 1.0 s 0.0s --
Pozycja -- - -- Do przodu Do tylu
o Odlegtos¢ 0.0 10.0 m 0.0m -
Odbiornik GPS
Wys.anteny 0.0 9.9 m 0.0m --
DGPS -- -- - Wytaczony Witaczony
Wytaczony,
Orion 4621xA0xxxx, Orion 4621xA1xxxx, Orion 4621xXA2XXxX,
Typ - - - Orion 462xxA4xxxx Orion 4621xA3xxxx, Orion 4622xA5xxxx, Orion 4622XA6XXXX,
Wolf 462x2xxx, Wolf 462x3xxx, Wolf 462x4xxx, Wolf 462x5xxx,
Fluksometr Wolf 462x7xxx, Inny
Alarm min.natez.strum. 0.1 999.9 I/min 10.0 I/min -
Alarm max natez.strum. 0.1 999.9 I/min 200.0 I/min -
State 1 32000 imp*/I 300 imp*/I -
Cauinik Czujnik ci$nienia -- - - Wytaczony 466113_200, 466113_500, Inny
zujni
(&niani I 20.0 (466113_200)
ci$nienia -
Max cisnienie 0.1 150.0 bar 50.0 (466113_500)
Pojemnosc¢ 1 20000 | 20001 -
Cysterna - -
Alarm min. poziom 0 20000 | 1501 --
T _ - . Wylaczon Orion 462xxA4xxxx, Orion 4622xA5xxxx, Orion 4622XABXXXX,
yP A Y Wolf 462x4xxx, Wolf 462x5xxx, Wolf 462x7xxx, Inny
Fluksometr Min.natezenie strumienia 0.1 999.9 /min 10.0 I/min -
napetniania — — - -
Max natezenie strumienia 0.1 999.9 I/min 200.0 I/min -
State 1 32000 imp*/I 300 imp*/I -
Licznik obrotéw - - - Wytaczony Witaczony
o , State 1 999 imp*/obieg 1 imp*/obieg -
Licznik obrotow - —
Alarm min.predko$é 1 9999 rpom Wytaczony --
Alarm max predkosé 1 9999 rpm Wytaczony -
Ochrona pompy -- - - - Wytaczony Witaczony
Czujnik kota - - - -- Wytaczony Witgczony
Jezyk - - - English Wioski, Angielski, Hiszpanski, Portugalski, Francuski, Niemiecki,
Opcje ezy 9 Czeski, Polski, Rosyjski, Wegierski
Strefa godz. +12 -12 h Oh -
*imp= impuls
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DANE TECHNICZNE

Dana Opis Min Max. UDM DEFAULT Inne ustawiane wartosci
Stan - - - Witaczony Wytaczony
Zabieg 1 Dozowanie 1 9999 I/ha 60 I/ha -
Dysza - - - [1s001 Dysza:
Stan - - - Witaczony Wytaczony -’ M, 1S002 m‘ m’ Im’
Zabieg 2 Dozowanie 1 9999 I/ha 90 I/ha -
Dysza __ - B =g IECIH iS008, 15008 |, j 1so20§
Stan - - - Witaczony Wytaczony Al B L c | Lo L EJLF]
Zabieg 3 Dozowanie 1 9999 I/ha 120 I/ha -
Dysza - - -- 1S002
Zabieg 4 -- -- -- -- Wytaczony Wiaczony
Zabieg 5 - - - - Wytaczony Witaczony
Zabieg 6 -- -- -- -- Wytaczony Wiaczony
Ustawienie Zabieg 7 - - -- - Wylaczony ~ Wigczony
zabiegow Zabieg 8 -- - -- -- Wytaczony  Wigczony
Zabieg 9 - - - - Wytaczony Witaczony
Zabieg 10 -- -- -- -- Wytaczony Wiaczony
Zabieg 11 - - - -- Wytaczony Witaczony o o . .
Zabieg 12 — — — — Wylaczony Wiaczony z\;lft(;‘/lyv r;;rezr:/i:tjzkl)eizlgaudo ustawien konieczne jest
Zabieg 13 - - - -- Wytaczony Witaczony
Zabieg 14 -- - - -- Wytaczony Wiaczony
Zabieg 15 - - - - Wytaczony Wiaczony
Zabieg 16 -- - - -- Wytaczony Wiaczony
Zabieg 17 - - - -- Wytaczony Wiaczony
Zabieg 18 -- - - -- Wytaczony Wiaczony
Zabieg 19 - - - - Wytaczony Wiaczony
Zabieg 20 -- - - -- Wytaczony Wiaczony
Stan - - - Witaczony Wytaczony
Zabieg 1 Dozowanie 1 9999 I/ha 60 I/ha -
Dysza A - - -- 1S001
Dysza B - - - [E<H Dysza (A lub B):
Stan - - - Witaczony Wytaczony ‘
Zabieg 2 gyWA T i p— B N 'soos = lisoozsl isoos N isoos |
Dysza B - - _ 150025 m, -, , X ,
Stan - - - Witaczony Wytaczony IL,Y ILL Lc Lo JLEJLF]
Zabieg 3 Dozowanie 1 9999 I/ha 120 I/ha -
Dysza A - - -- [ 1S003 |
Dysza B - - -- m
TYLKO Zabieg 4 -- - -- -- Wytaczony Wiaczony
WERSJA Zabieg 5 - - - - Wytaczony Witaczony
J‘E\T Zabieg 6 -- - - -- Wytaczony Wiaczony
Ustawienie Zabieg 7 - - - - Wytaczony Witaczony
zabiegow Zabieg 8 - - - - Wylaczony ~ Wigczony
Zabieg 9 - - - - Wytaczony Witaczony
Zabieg 10 -- - - -- Wytaczony Wiaczony
Zabieg 11 - - - -- Wytaczony Witaczony o o ) .
Zabieg 12 — — _ — Wylaczony Wiaczony \é\;lfgll\tljv r;;rezg/iztjaptl)eigéaudo ustawien konieczne jest
Zabieg 13 - - - -- Wytaczony Witaczony
Zabieg 14 -- - - -- Wytaczony Wiaczony
Zabieg 15 - - - -- Wytaczony Witaczony
Zabieg 16 -- - - -- Wytaczony Wiaczony
Zabieg 17 - - - -- Wytaczony Witaczony
Zabieg 18 -- - - -- Wytaczony Wiaczony
Zabieg 19 - - - -- Wytaczony Witaczony
Zabieg 20 -- - - -- Wytaczony Wiaczony
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DANE TECHNICZNE
_ika (CONTINUA)

Dana Opis Min Max, UDM DEFAULT Inne ustawiane wartosci
Natez.strumienia - - I/min 0.4 1/min -
Cisnienie -- -- bar 3.0 bar -
l1s001| Min. ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony --
Max cisnienie 0.1 99.9 bar Wytaczony  --
Natez.strumienia -- -- I/min 0.6 I/min  --
Cisnienie - -- bar 3.0 bar -
150015} Min. ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony --
Max cisnienie 0.1 99.9 bar Wytgczony  --
Natez.strumienia - -- I/min 0.81/min  --
Cisnienie - - bar 3.0 bar -
15002 Min. ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony --
Max cignienie 0.1 99.9 bar Wytaczony  --
Natez.strumienia - - I/min 1.0 /min  --
Cisnienie - - bar 3.0 bar -
150023 Min. ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony --
Max cignienie 0.1 99.9 bar Wytaczony  --
Natez.strumienia - - I/min 1.2/min  --
Cisnienie - - bar 3.0 bar -
15003 | Min. ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony --
Max cignienie 0.1 99.9 bar Wytaczony  --
Natez.strumienia - - I/min 1.6 /min  --
Cisnienie -- -- bar 3.0 bar -
(15004 Min. ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony --
Max cisnienie 0.1 99.9 bar Wytaczony  --
Natez.strumienia -~ - I/min 2.0l/min -
Cisnienie - -- bar 3.0 bar -
(15005 Min. ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony --
Max cignienie 0.1 99.9 bar Wytaczony  --
Natez.strumienia -- -- I/min 2.41/min  --
Cisnienie - -- bar 3.0 bar -
15008 Min. ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony --
Max cignienie 0.1 99.9 bar Wytaczony  --
Natez.strumienia - - I/min 3.2 /min  --
Cisnienie - - bar 3.0 bar -
15008 Min. ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony --
_— Max ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony  --
Ustawienie dysz Natez.strumienia - - I/min 4.0/min  --
Cisnienie - - bar 3.0 bar -
Min. ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony --
Max cignienie 0.1 99.9 bar Wytaczony  --
Natez.strumienia - - I/min 6.0 /min -
Cisnienie -- -- bar 3.0 bar -
Min. ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony --
Max ciénienie 0.1 99.9 bar Wytaczony --
Natez.strumienia -~ - I/min 8.0 /min  --
Cisnienie - - bar 3.0 bar -
Im Min. ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony --
Max cignienie 0.1 99.9 bar Wytaczony  --
Natez.strumienia 0.1 99.9 I/min 1.0 l/min  --
Cisnienie 0.1 99.9 bar 5.0 bar --
|I| Min. ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony  --
Max cignienie 0.1 99.9 bar Wytaczony  --
Natez.strumienia 0.1 99.9 I/min 2.0l/min  --
B Cisnienie 0.1 99.9 bar 5.0 bar -
LB ] Min. ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony --
Max cignienie 0.1 99.9 bar Wytaczony  --
Natez.strumienia 0.1 99.9 I/min 3.0/min  --
Cisnienie 0.1 99.9 bar 5.0 bar -
Min. ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony --
Max cignienie 0.1 99.9 bar Wytaczony  --
Natez.strumienia 0.1 99.9 I/min 4.0/min  --
Cisnienie 0.1 99.9 bar 5.0 bar -
II Min. ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony --
Max ciénienie 0.1 99.9 bar Wytaczony --
Natez.strumienia 0.1 99.9 I/min 5.01/min -
Cisnienie 0.1 99.9 bar 5.0 bar -
|I| Min. ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony --
Max cisnienie 0.1 99.9 bar Wytaczony  --
Natez.strumienia 0.1 99.9 I/min 6.0 /min  --
Cisnienie 0.1 99.9 bar 5.0 bar --
|I| Min. ci$nienie 0.1 99.9 bar Wytaczony  --
Max cisnienie 0.1 99.9 bar Wytaczony  --
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DANE TECHNICZNE

Dana Opis Min. Max. UDM DEFAULT Inne ustawiane wartosci
Min. predko$c¢ zabiegu 1.0 99.0 km/h Wytaczony --
Min. ci$nienie regulacji 0.1 99.9 bar Wytaczony --
Granice c.pracy Granica zachodzenia na siebie sekcji 1 99 % 99% -
Zarzadz. sek.na brzegu pola - - -- Wytaczony Max pokrycie, Min. przekroc.
Celowe zachodzenie na siebie -3.00 +3.00 m 0.00 -
Promien skrecania 0.1 19.9 m Wytaczony --
Kontrola zuzycia dysz 1 50 % Wytaczony --
Alarmy -
Poziom HDOP 1.0 10.0 - 4.0 -
Alarm ci$nienia dysz - - -- Wytaczony Wiaczony
Dana L1 - - - Predkos¢
Dana L2 _ _ _ Cignienie Dozowapie natych., Pr(-?dkoéc', Ciéniepie, Ngte’i:strum.natychm.,
Strona — Strefa uzyta, Strefa obliczona, Rozdzielona ilo$¢, Poziom cysterny,
Prowadzenia’ Dana R1 - - - Dozowanie - aytonomia cysterny, Czas zabiegu, Produktywnosé, Obwéd, Data, Godz.,
natych.  pregkosé obracania, Kierunek, Jakos¢ sygnatu GPS, Numer rowka,
Dana R2 - - - Poziom Ustaw.dozowanie, Dostepna pamie¢.
cysterny
Dana L1 - - B Natez.strum.
natychm.
Rozdzielona Natez'.strym.natychm., Strefg,uzyta, $trefa obliczona, Rozdzit,-:l’ona iloéé,.
Dana L2 - - - ilos¢ Czas zabiegu, Produktywnos$¢, Obwéd, Data, Godz., Predko$¢ obracania,
Strona - Kierunek, Numer rowka.
'Zabiegu' Dana R1 -- - - Strefa uzyta
Preferencje Dana R2 - - - Produktywnos¢
uzytkownika :
Dana cysterny - - - Poziom Autonomia, Oba
cysterny
Pasek diod - - - Wytaczony Wiaczony
Alarmy dzwiek. - - -- Wiaczony  Wytaczony
Akust.klaw. - - -- Wytaczony Wiaczony
Kamera 1 - - -- Wytaczony Caly ekran, Dane zabiegu
Kamera 2 - - - Wytaczony Caty ekran, Dane zabiegu
Wyréwnanie, Zapisuje punkt przerwania, Powrét do punktu przerwania,
Zapisuje Oznacz. nowego odnies. A-B, Wyswietlenie danych GPS,
Klawisz User - - -- punkt Zmiana wys$wietlania 2D-3D, Napetnianie cysterny,
przerwania  Nastawienie zero czujnika ci$nienia, Wybor zabiegu,
Dostep do menu uzytkownika, Zmiana sposobu ster. sekcjami.
Zrodio - - - GPS Czujnik kota
Predkosé State kota 001 15000  cm/imp* so'i?T?pEm/ -
Odlegtosc 20 100 m 100 m --
*imp= impuls
Dana Min. Max. UDM
Strefa uzyta 0.00 99999 ha
Strefa obliczona 0.00 99999 ha
Rozdzielona ilo$¢ 0 99999 |
Czas zabiegu 00:00 99:59 hh:mm
Produktywnos$¢ 0.00 99999 ha/h
Ustaw.dozowanie 0 99999 I/ha
Srednie dozowanie 0 99999 I/ha
Dysza WSowm [ F ] -
Dysza A msoom [ F | -
—— N
Dyszap  TVKOWERSIA ey Weem[ F ] -
Data pocz.c.pracy 01/01/0031/12/99 dd/mm
Godz.pocz.c.pracy 00:00 23:59 hh:mm
Obwéd 0.00 99999 m

KONIEC PAR. 15.1 - DANE WYSWIETLONE | ODPOWIEDNIE DLA JEDNOSTKI MIARY
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16 LIKWIDACJA NA ZAKONCZENIE OKRESU EKSPLOATACJI

Do zlikwidowania w oparciu o przepisy obowiazujace w panstwie, w ktérym dokonuije sie likwidaciji.

17 WARUNKI GWARANCJI

1. ARAG s.r.l. udziela gwarancji na niniejszg aparature na okres 360 dni (1 rok) od daty sprzedazy klientowi uzytkownikowi (potwierdzeniem
bedzie kwit dostawy towaru).
Komponenty wchodzace w sktad urzadzenia, ktére wedtug niepodwazalnej oceny ze strony ARAG beda posiadaty pierwotne defekty
materiatu lub obrébki, zostang naprawione lub wymienione nieodptatnie w najblizszym Centrum Serwisu Technicznego w momencie
zazadania wykonania interwencji. Nie bedg pokrywane koszty zwigzane z:

- demontazem i ponownym montazem aparatury na oryginalnej instalacji;

- transportem aparatury do Centrum Serwisu Technicznego.

2. Nie s3g objete gwarancja:

- szkody spowodowane transportem (zarysowania, wgniecenia i tym podobne);

- szkody spowodowane btedna instalacjg lub wady spowodowane niedostateczng lub nieodpowiednig instalacjg elektryczna lub zmiany
wynikajgce z warunkéw srodowiskowych, klimatycznych lub innej natury;

- szkody spowodowane stosowaniem nieodpowiednich produktéw chemicznych do nawadniania, odchwaszczania i innych zastosowan w
uprawie, ktére moga spowodowac uszkodzenia urzadzenia;

- awarie spowodowane niedbatoscig, naruszeniem, niezdarnoscia uzycia, naprawg lub modyfikacjg wykonang przez nieupowaznionych
pracownikow;

- btedna instalacja i regulacja;

- szkody lub zte funkcjonowanie, spowodowane brakiem wykonania konserwacji zwyktej, taki jak czyszczenie filtrow, dysz itp.;

- to co mozna uznac¢ za zwykte popsucie sie z powodu uzywania;

3. Przywrodcenie dziatania urzadzenia bedzie wykonane w granicach czasowych zaleznych od wymogéw organizacyjnych Centrum Serwiso-

wego.

Warunki gwarancyjne nie bedg uznane w przypadku zespotow lub komponentéw, ktdre nie zostaty wczesniej umyte i wyczyszczone z

resztek uzywanych produktow;

Naprawy wykonane w ramach gwarancji sa gwarantowane przez jeden rok (360 dni) od daty wymiany lub naprawy.

ARAG nie bedzie uznawat dodatkowych gwarancji, za wyjatkiem wyszczegdlnionych w niniejszym opisie przypadkow.

Zaden przedstawiciel ani sprzedawca nie jest upowazniony do odpowiedzialnoéci za produkty ARAG.

Okres obowigzywania gwarancji uznanych przez prawo, wtacznie z gwarancjami handlowymi i normami odnosnie szczegodlnych

wypadkow sg ograniczone, pod wzgledem czasu, do tego podanego wyzej.

W zadnym wypadku ARAG nie uzna strat w zyskach bezposrednich, posrednich, specjalnych poniesionych w wyniku ewentualnych

uszkodzen.

Wymienione czesci w ramach gwarancji pozostajg wtasnoscig firmy ARAG.

Wszystkie informacje na temat bezpieczenstwa zawarte w dokumentacji sprzedazy i dotyczace granic zastosowania, wydajnosci i cha-

rakterystyki produktu muszg by¢ przekazane uzytkownikowi koncowemu na odpowiedzialno$¢ nabywcy.

8. Przy kazdym sporze Sadem Wiasciwym jest Sad w Reggio Emilia.

o s

~No
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Deklaracja Zgodnos$ci CE

J/ARAG

ARAG s.r.l.

Via Palladio, 5/A

42048 Rubiera (RE) - Italy
P.IVA 01801480359

Dichiara

che il prodotto

descrizione: Computer
modello: Bravo 400
serie: 46742xxx e 46747xxx

risponde ai requisiti di conformita contemplati nelle seguenti Direttive Europee:

2004/108/CE
(Compatibilita Elettromagnetica)

Riferimenti alle Norme Applicate:

EN IS0 14982
(Macchine agricole e forestali - Compatibilita elettromagnetica
Metodi di prova e criteri di accettazione)

Rubiera, 13 ottobre 2010

Giovanni Montorsi

o

(Presidente)




Uzywac tylko i wyfgcznie oryginalnych przyrzadow i czesci zamiennych ARAG, w celu utrzymania wraz z uptywem czasu warunkow bezpieczenistwa przewidzianych

przez producenta. Odnosic sige zawsze do katalogu czesci zamiennych ARAG.

04/2011

D20195_PL-m00

42048 RUBIERA (Reggio Emilia) - ITALY
Via Palladio, 5/A

Tel. +39 0522 622011
Fax +39 0522 628944
http://www.aragnet.com
info@aragnet.com



