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Regulacja dawki
3. Jezeli znajdujesz sie w trybie automatycznym, nastepuje rozruch i przekroczenie minimalnej
predkosci dla automatycznej regulacji (parametr: ,STOP regulacji ponizej”).
= Dopoki opryskiwacz nie reguluje, na ekranie roboczym wysSwietla sie — w zalezno$ci

od parametru ,STOP regulacji ponizej” — symbol: @
= Gdy nastapi przekroczenie minimalnej predkosci, opryskiwacz rozpoczyna regulacje.

= Rozpoczates aplikacie.

Natychmiastowa aplikacja Moze zdarzy¢ sie sytuacja, w ktdrej chcesz rozpoczaé aplikacje przy jeszcze stojgcym opryskiwaczu.
Na przyktad, gdy zatrzymate$ sie na polu.

Natychmiastowg aplikacje w trybie automatycznym uruchomisz w nastepujacy sposdb:
M Ciagnik i opryskiwacz znajdujg sie na polu.
M Skonfigurowate$ komputer roboczy.
M Roztozytes belke.
M Tryb automatyczny jest aktywny.

1. Przytrzymaj przez trzy sekundy wcisniety przycisk aplikacji na joysticku.
= Opryskiwacz rozpoczyna aplikacje.
Pod symbolem belki pojawiajg sie stozki:

2. W ciggu 5 sekund musi nastapic ruszenie i przekroczenie minimalnej predko$ci dla
automatycznej regulaciji (parametr: STOP oprysku ponizej’). W przeciwnym razie nastapi
automatyczne zakoriczenie aplikacji.

6.4 Regulacja dawki

Rodzaje regulacji

W zaleznosci od wyposazenia opryskiwacza przy regulacji dawki mozna regulowac otwieranie
zaworu regulacyjnego lub predko$¢ pompy.

Tryby pracy

Dawke mozesz regulowac recznie lub pozostawi¢ regulacje komputerowi roboczemu:
= W trybie recznym mozesz za pomocg dwdch przyciskdw sterowaé stopniem otwarcia zaworu
regulacyjnego.
= W trybie automatycznym komputer roboczy reguluje stopien otwarcia zaworu regulacyjnego (lub
predko$¢ obrotowg pompy) tak, ze dawka zrealizowana zdefiniowana w parametrze ,Warto$¢
zadana” zostaje osiggnieta.

Korzystaj z ponizszych przyciskdw funkcji, aby obstuzy¢ tg funkcje:

Symbol funkcji Funkcja

Zmiana trybu pracy z recznego na automatyczny.
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Regulacja dawki

W nastepnych rozdziatach dowiesz sie jak obstugiwac system.

6.4.1 Zmienianie dawki w trybie recznym

Jezeli komputer pracuje w trybie recznym, nie reguluje oprysku wedtug wprowadzonej wczesnie;
dawki planowanej. Zamiast tego musisz sterowa¢ dawka recznie.

'
Dawka musi by¢ regulowana recznie, jezeli na ekranie roboczym pojawia sie ten symbol: i

& © 6.9+
193 8 3.5...

Aplikacja w trybie recznym
Pamietaj, ze przy zmianie dawki zrealizowanej, zmienia sie automatycznie takze cisnienie.
Obstuguj tg funkcje najlepiej joystikiem.

Korzystaj z ponizszych przyciskdw funkciji, aby obstuzy¢ tg funkcje:

Symbol funkcji Funkcja

Zwigksza dawke.

Zmniejsza dawke.

6.4.2 Praca w trybie automatycznym

W trybie automatycznym komputer roboczy reguluje stopien otwarcia zaworu regulacyjnego i zaworu
gtéwnego przy armaturze tak, ze dawka zdefiniowana w parametrze "Dawka cieczy" zostaje
osiggnieta.

Tryb automatyczny jest witaczony, gdy na ekranie wysSwietlony jest jeden z ponizszych symboli:

Symbol na Znaczenie
ekranie ro-
boczym

Opryskiwacz moze aplikowacé.

Predkos¢ opryskiwacza jest mniejsza niz ,STOP regulacji ponizej’

Opryskiwacz moze aplikowac. Przeptyw jest nieregulowany. Zawdr regulacyjny
pozostaje w ostatniej rozpoznanej pozycji az do zmiany predkosci.

Predko$¢ opryskiwacza jest mniejsza niz ,STOP oprysku ponizej”

Zawor gtowny jest automatycznie zamykany.

5B @ e

Regulacja jest niemoZliwa, jezeli aplikacja zostata zdezaktywowana przez
aplikacie SECTION-Control.

Wymagania Aby skorzystac z trybu automatycznego, musisz spetni¢ ponizsze wymagania:
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Regulacja dawki

= Dawka cieczy musi by¢ wprowadzona.

= Przeptywomierz musi by¢ skalibrowany.

= Sygnat predkosci jest dostepny.

= Szeroko$¢ robocza musi by¢ wprowadzona.

= Predko$¢ opryskiwacza jest wieksza niz predkos$¢ w parametrze ,STOP regulacji ponizej”.
= Parametr ,Stata regulacji” musi by¢ ustawiony.

Sposdb dziatania W ponizszych przypadkach przeptyw zostaje dopasowany automatycznie:
= Gdy zmieni sie predkoS¢ opryskiwacza.
= Gdy zmieni sie liczba zataczonych sekcji.
= Gdy zmienisz recznie warto$¢ zadana.
= Gdy zmieni sie warto$¢ zadana poprzez wytyczne z mapy aplikacyjnej.

Predko$¢ i doktadno$¢ regulacii zalezg od wartosci parametru ,Stata regulacji”.

Podczas jazdy w trybie automatycznym mozesz recznie zmieni¢ dawke cieczy.

Obstuguj ta funkcje najlepiej joystikiem.

Symbol funkcji Funkcja

Zwigkszenie dawki cieczy 0 10%.

Zmniejszenie dawki cieczy 0 10%.

Przywrdcenie dawki cieczy wynoszacej 100%.

Zmiana na wprowadzong ,Dawke cieczy 1”.
Zmiana na wprowadzong ,Dawke cieczy 2”.
Instrukcja Sposob zmiany dawki cieczy podczas pracy:

=
¥h
g

80

— aktywuj automatyczna regulacje.

— otwdrz zawor gtowny.

= Na ekranie roboczym pojawiaja sie stozki pod symbolem belki polowej. Mimo tego
opryskiwacz nie dokonuje aplikacji.
= Opryskiwacz nie moze rozpocza¢ aplikowania, dopdki znajdujesz sie w pozyciji zatrzymania.

Patrz symbole: E@i ﬁ

3. Przekrocz predkos¢ zdefiniowang w parametrze ,STOP regulacji ponizej”.
= Opryskiwacz rozpoczyna dopasowanie dawki zrealizowanej do zaplanowanej dawki cieczy.

lub

30303187-02-PL

- naci$nij w celu zmiany dawki cieczy.

= Stopieft zmiany pojawia si¢ na ekranie roboczym.

— przywrdcenie pierwotnej wartosci dawki cieczy.
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6. Jezeli w konfiguracji wprowadzono kilka dawek cieczy, za pomoca symboli funkcii: 59}3 i

é@iﬁ mozna dokona¢ zmiany miedzy dawkami cieczy.

Podawanie dawki planowanej
Warto$¢ zadana ilosci mieszanki do opryskania na jeden hektar.
Komputer roboczy sprobuje utrzymaé warto$¢ zadang podczas pracy.

Dostepnych jest kilka mozliwo$ci do wyznaczenia dawki cieczy:
= Wyznaczanie dawki cieczy na ekranie ,Parametry”. [=> 55]
= Dawke cieczy mozna takze pobra¢ z zewnetrznych zrédet za pomoca aplikacji ,/SOBUS-TC”:

- ze zlecen,
- z map aplikacyjnych,

— zzewnetrznych czujnikow.

©r 2001/ha

Dawka cieczy z parametrow

©| 2001/

Dawka cieczy z zewnetrznego zrédta

Dawki cieczy z zewnetrznego zrodta danych majg wyzszy priorytet niz dawka cieczy wprowadzona w
komputerze roboczym. Jezeli pracujesz z mapami aplikacyjnymi, nie musisz dopasowywac
parametru ,dawka cieczy’.

W komputerze roboczym mozna opcjonalnie wprowadzi¢ do trzech réznych dawek cieczy. Oprocz
parametru ,Dawka cieczy” nalezy uzywa¢ parametru ,Dawka cieczy 1" i ,Dawka cieczy 2.

Przerywanie oprysku

Jest kilka metod na zatrzymanie aplikaci:

]
. A — zamknij zawor gtéwny.
i e
. =4 lub & |_ zamknij zawory sekcji, jeden po drugim.
= Zwolnij ponizej wyznaczonej predkosci minimalnej (tylko w trybie automatycznym).

Obstuga sekgc;ji
Obstuguj tg funkcje najlepiej joystikiem.

Korzystaj z ponizszych przyciskdw funkgji, aby obstuzy¢ tg funkcje:

Symbol funkcji Funkcja
| Zamykanie zawordw sekcji ze strony lewej do prawe;.
e Zamykanie zawordw sekcji ze strony prawej do lewe;j.
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Konfiguracja urzadzen do obstugi
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Stuzy do zmiany maksymalnej predkosci obrotowej pompy.

Zapisywanie aktualnej predko$ci obrotowej pompy jako maksymalnie dopuszczalnej predko$ci
obrotowej pompy odbywa sie w nastepujacy sposéb:

1. Przejdz do ekranu ,Ustawienia pompy”.
OO0 .9
éi(?}‘_._] > JII-I.I"l. >

2. W parametrze ,Regulator” wybierz zadany rodzaj regulatora.

3. Zaznacz wiersz ,Zadana’.

4. Ustaw predko$¢ obrotowa pompy na zadang warto$¢.
= W wierszu ,Zadana” pojawia sie aktualna predko$¢ obrotowa pompy.

5. - naciénij.

=> Predkos¢ obrotowa pompy z wiersza ,Zadana” pojawia sie w wierszu ,Rzeczywista”. W ten
sposdb zostaje ona wybrana na maksymalng dopuszczalng predko$¢ obrotowg pompy.

Parametr ,,Sterowanie sekcjami”

Sposdb, w jaki sg wigczane i wylaczane poszczegdlne sekcje.
= Praca normalna” [-> 46]
Ten tryb jest przewidziany do normalnej pracy opryskiwania. Nadaje sie do normalnego
opryskiwania powierzchni i paskow o ksztatcie klina, ktére sg wezsze niz szeroko$¢ robocza
opryskiwacza.

Parametr ,, Tryb napelniania”

Za pomocg tego parametru mozesz ustali¢, czy chcesz uzywaé¢ TANK-Control do napetiania.
= reczne” —dla opryskiwaczy bez TANK-Control.
= ,TANK-Control” — aktywuje TANK-Control.

Parametr ,, Typ armatury cieczowej”
= ,bez ukladu stalocisn.”
Dla armatury bez uktadu statoci$nieniowego.
= stalocisnieniowy”
Dla armatury z uktadem statoci$nieniowym.

Konfiguracja urzadzen do obstugi

Urzadzenia do obstugi joystick ME i ME-S-Box sg konfigurowane na ekranie.
= Parametr ,Joystick”:

- ,Bezjoysticka”: bez podiaczonego joysticka. Wszystkie funkcje sq wykonywane za pomocg
terminalu lub ME-S-Box.

- Joystick ME”: stosowanie joysticka ME.

- Llgnoruj Joystick ME”: joystick ma by¢ ignorowany. Ustawienie dla dodatkowego komputera
roboczego w systemach z dwoma komputerami roboczymi.

- Joystick ME: tylko wt./wyt.”: ustawienie dla dodatkowego komputera roboczego, jezeli przy
S-Box wigczanie/wytaczanie (wigcznik sekcji) jest dezaktywowane.
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Opryskiwacz z dwoma obiegami i komputerami roboczymi

7.1 Opryskiwacz z dwoma obiegami i komputerami roboczymi

Przy opryskiwaczach z dwiema armaturami i belkami polowymi, ktére sg sterowane przez dwa
komputery robocze, musisz dokona¢ konfiguracji kazdego komputera roboczego odpowiednio do
wyposazenia danej belki polowe;.

Dodatkowo pojawiajg sie nastepujace ustawienia:
= Musisz zdecydowag, ktdry system powinien byC systemem gtéwnym, a ktdry systemem
dodatkowym. W gtéwnym komputerze roboczym zaznacz parametr ,Drugi [-> 79] tacznik”.
= Ustawienia geometrii musisz dokona¢ przy obydwu komputerach roboczych. [-> 80]
= Dla kazdego urzadzenia do obstugi musisz wybrac jedng belke polowa. [ 58]

| |
AAAAAJAAAA

| |
A A A A A A A A A

Opryskiwacz z dwiema belkami polowymi z tytu.

@ System gtéwny @ System dodatkowy
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Instrukcja
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Konfiguracja komputera roboczego

Opryskiwacz z dwoma obiegami i komputerami roboczymi

| |
AN A A A A A A A

Opryskiwacz z jedng belkg polowa z przodu i z tytu.
@ System gtéwny @ System dodatkowy

Identyfikacja komputera roboczego

Przy systemach z dwoma komputerami roboczymi ISOBUS musisz dokona¢ identyfikacji obydwu
komputerdw roboczych. Przy gtéwnym komputerze roboczym musisz aktywowaé tzw. drugi tacznik.

Drugi facznik stanowi wirtualne przytaczenie dla drugiego komputera roboczego ISOBUS. Przez
aktywacje parametru informujesz system ISOBUS, Ze oprdcz maszyny, ktora jest sterowana przez
gtowny komputer roboczy, istnieje takze druga maszyna.

Terminal moze wéwczas uwzgledni¢ geometrie obydwu maszyn i umozliwia sterowanie sekcjami.
Pozycja drugiej maszyny jest przy tym podawana zawsze w stosunku do pozycji pierwszej maszyny.
Jako druga maszyne mozna postrzega¢ armature z belkg polowg (jak w przypadku niniejszej
instrukcji). Za opryskiwaczem lub przed ciggnikiem mozna takze zamontowaé inng maszyne.

Poniewaz opisany tutaj system nie ma drugiego gniazda kabinowego ISOBUS, musisz stosowa¢
drugie gniazdo kabinowe ISOBUS w ciggniku.

Parametr System standardowy |Przy dwéch armatu- | Dodatkowy komputer
bez dodatkowego rach: roboczy
komputera roboczego | Gtéwny komputer
roboczy
Nr ‘ECU Number’ 1 1 2-32
Drugi tacznik bez aktywacji aktywacja bez aktywacji

M Wprowadzono hasto uzytkownika i hasto serwisanta.

1. Zmiana na ekran ,ISO 11783":

s | %) %z (@)
é:%> JL > JL > JL > Ce

= Pojawia si¢ ekran ,ISO 11783".
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Opryskiwacz z dwoma obiegami i komputerami roboczymi

2. Skonfiguruj parametr.

711.2 Geometria przy opryskiwaczach zdwoma komputerami roboczymi

Musisz zmierzy¢ i wprowadzi¢ nastepujace odstepy:
= W gtéwnym komputerze roboczym: odstepy miedzy gtéwng belkg polowa, osig a punktem
zawieszenia.
= W dodatkowym komputerze roboczym: odstep migdzy gtdwna belka polowg (CRP_2) a
dodatkowa belkg polowa.

W systemach z jednostronnie rozktadana, dodatkowa belkg polowg [—> 79] musisz takze wprowadzi¢
odstep DRP_Y:

= Belka polowa znajduije sie tylko po lewej stronie: 0 cm

= Belka polowa po prawe;j stronie: szeroko$¢ robocza belki polowej w cm

Instrukcja W ten sposdb wprowadzisz geometrie opryskiwacza w gtéwnym komputerze roboczym:

M W gtéwnym komputerze roboczym zaznaczyte$ drugi tacznik.

1. Przejdz do ekranu ,Geometria” w apIikac!i ik’)wneo komputera roboczego:

= Pojawia si¢ nastepujacy ekran:

e GEOMETRIA

CISATSN

= Na rysunku znajdujg sie dwa czerwone punkty: CRP_1 - punkt zawieszenia; DRP - 0§;
CRP_2 - punkt pracy gtéwnej belki polowej. Z tego punktu musisz takze p6zniej zmierzyé
odstep do drugiej belki polowe;j.

2. W wierszu nad rysunkiem ustaw odpowiedni typ opryskiwacza.
3. Wprowadz zmierzone wartosci.

Instrukcja W ten sposdb wprowadzisz geometrie opryskiwacza w dodatkowym komputerze roboczym:

1. Przejdz do ekranu ,Geometria” w ailikac!i dodatkowego komputera roboczego:
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Dane techniczne

Komputer roboczy ECU-MAXI 3.0

Komputer roboczy ECU-MAXI 3.0

Procesor gtowny: 32 Bit ARM Cortex™-M3 CPU 120 MHz, 1024 KB Flash; 128 KB RAM

3x procesor WE/WY 32 Bit ARM Cortex™-M3 CPU 120 MHz, 256 KB Flash; 96 KB RAM

Pamie¢ zewnetrzna: SPI-Flash 2x 8 MB; SRAM 1 MB; EEPROM 16 Kbit; opcjonalnie:
FRAM 8/16 KB

Ziacza: = 3x 42-bolcowy wtyk do podtaczenia uktadu urzadzen

' wykonawczych/czujnikéw
= 2x 16-bolcowy wtyk do zasilania i CAN (ISOBUS i magistrala
Slave)

Wtyki mozna blokowac i posiadajg uszczelnienie pojedynczych
przewodow.

tacza: Zewnetrznie: do 6 taczy CAN i 3 taczy LIN, Ethernet za pomoca
dodatkowej karty (opcja)

Zasilanie: gniazdo zasilania 12 V (bezpiecznik 50 A)

Pobor pradu (WEJ.): 400 mA (przy 14,4 V, nie wliczajac zasilania przekazywanego, bez

zasilania zewnetrznych czujnikdw)

Prad spoczynkowy (WYJ.):

70 pA

Zakres temperatur:

-40 do +85°C (wg IEC68-2-14-Nb, IEC68-2-30 i IEC68-2-14Na)

Obudowa:

obudowa z anodyzowanego odlewu aluminiowego, pokrywa z
tworzywa sztucznego z uszczelka, Sruby ze stali szlachetne;

Stopieri ochrony:

IP66K

Badanie odpornosci na
otoczenie:

2

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

Wymiary: 290 mm x 240 mm x 90 mm (dt. x szer. x wys. bez wtyku)
Waga: 3,0 kg
Dostepne jezyki

W oprogramowaniu mozna ustawi¢ nastepujace jezyki do obstugi maszyny:

butgarski, durski, niemiecki, angielski, estoriski, fiiski, francuski, grecki, wtoski, chorwacki, totewski,
litewski, niderlandzki, norweski, polski, portugalski, rumunski, rosyjski, szwedzki, serbski, stowacki,
stowenski, hiszpanski, czeski, turecki, ukrainski, wegierski
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