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Teie ohutus

—

1.1 Pohilised ohutusjuhised

Lugege alljargnevad ohutusjuhised enne toote esimest kasutamist hoolikalt 1abi.
A = Lugege labi selle pollumajandusseadme kasutusjuhend, mida soovite toote abil juhtida.
1.2 Otstarbekohane kasutamine

Rakendust tohib kasutada ainult koos pdllumajandusseadmete ja -masinatega. Rakendust tohib
kasutada (iksnes véljaspool avalikke teid, pdllul tédtamise ajal.

1.3 Ohutusjuhiste ulesehitus ja tahendus

Koik selles kasutusjuhendis leiduvad ohutusjuhised on koostatud jargmisel pdhiméttel.

/\ HOIATUS

See marksdna tahistab keskmise riskiga ohte, mille eiramise korral vdib tagajarjeks olla surm véi
rasked kehavigastused.

/\ ETTEVAATUST

See marksdna tahistab madala riskiga ohte, mille eiramise korral vdivad tagajarjeks olla kerged vdi
keskmised kehavigastused v6i materiaalne kahju.

See mérksodna tahistab toiminguid, mille eiramine vdib kaasa tuua talitlustérked.
Optimaalsete toétulemuste saavutamiseks peate nende toimingute korral jérgima juhiseid ja
tegutsema ettevaatlikult.

Mé&ned toimingud tuleb teostada mitmes etapis. Kui mdne etapiga kaasneb risk, on ohutusjuhis
esitatud otse tegevusjuhendis.

Ohutusjuhised on alati enne ohtliku toimingu kirjeldust ning on paksus kirjas ja tahistatud
mérksbnaga.

Néide 1. MARKUS! See on mirkus. See hoiatab teid riskide eest, mis tekivad jargmises
tegevusetapis.

2. Ohntlik tegevusetapp.

1.4 No6uded kasutajale
= Oppige terminali nduetekohaselt kasutama. Keegi ei tohi terminali kasutada enne, kui on selle
kasutusjuhendi labi lugenud.
= Lugege ja jargige hoolikalt kdiki selles kasutusjuhendis ning Uhendatud masinate ja seadmete
juhendites olevaid ohutusjuhiseid ja hoiatusi.

6 Autoridigus © Muller-Elektronik GmbH & Co.KG
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2 Sellest kasutusjuhendist
21 Kehtivusala
See kasutusjuhend kehtib Miller-Elektroniku rakenduse TRACK-Leader kéigile moodulitele.
Rakenduse versioon, alates milles see kasutusjuhend kehtib, on toodud impressumiosas.
2.2 Kasutusjuhendi sihtrihm
Kasutusjuhend on mdeldud rakenduse TRACK-Leader ja selle lisamoodulite kasutajatele.
2.3 Juhiste struktuur
Juhistes on selgitatud sammhaaval, kuidas teha tootega teatud tid.
Juhendis kasutatakse juhiste margistamiseks jargmisi simboleid:
Kujutis Tahendus
1. Toimingud, mida tuleb teha jargemddda.
2.
= Tegevuse tulemus.
Juhtub parast tegevust.
= Tegevusjuhise tulemus.
Juhtub parast kdigi sammude tegemist.
| Eeldused.
Eelduste kirjeldamisel tuleb need enne toimingu
tegemist luua.
24 Viidete Ulesehitus

Selles juhendis olevad viited on alati jargmise kujundusega:

Viite ndide: [= 7]

Viited tunneb ara nurksulgude ja noole jargi. Noole jéarel olev number tahistab selle peatiki

alguslehekiilge, kust saab lugeda lisateavet.

Autoridigus © Mller-Elektronik GmbH & Co.KG
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3 Tootekirjeldus

TRACK-Leader on tanapaevane siisteem, mis aitab pdllumajandusséiduki juhil sdita pdllul médda
tapselt paralleelseid radu.

Siisteem koosneb moodulitest ning kasutaja saab seda lisafunktsioonidega taiendada.

3.1 Funktsioonide kirjeldus
Rakenduses kasutatavad funktsioonid sdltuvad sellest, millistele moodulitele on olemas litsents.

Mooduleid on kahte liiki:
= P6himoodul: lisamoodulite eeldus.

- TRACK-Leader Il
= Lisamoodulid: saab kombineerida vastavalt soovile.
SECTION-Control
TRACK-Leader TOP
HEADLAND-Control
VARIABLE RATE-Control

3.1.1 TRACK-Leader Il
Mooduli liik: pdhimoodul. K6igi teiste moodulite eeldus.

Eeldused Selle mooduli kasutamiseks peavad olema taidetud jargmised eeldused:
= Pistikprogramm TRACK-Leader on aktiveeritud.
= Litsents TRACK-Leader Il on aktiveeritud.

Pistikprogrammi ja litsentsi aktiveerimise kohta lugege terminali paigaldus- ja kasutusjuhendit.

Funktsioonid Parast aktiveerimist saab kasutada jargmisi funktsioone:
= paralleelsete tehnoradade kuvamine, mis abistavad juhti paralleelsel séitmisel;
= pollul olevate takistuste kindlakstegemine;
= tuvastatud takistuste eest hoiatamine;
= pdllupiirile lAhenemise hoiatus;
= todtulemuste salvestamine kahes vormingus;
= SECTION-View - kuva, millel on naha, millised osalaiused juht peab (ilekateteta tddtamiseks
sisse ja vélja lulitama.

31.2 SECTION-Control
Mooduli liik: lisamoodul.

SECTION-Control abil saab juhtseadisele ette anda, millised péllumajandusseadmete osad tuleb iima
Ulekateteta tootamiseks vélja lUlitada.

Need vdivad olla naiteks pdllupritsi osalaiused. Selles juhendis osutatakse alati pdllupritsi
osalaiustele.

Eeldused Selle mooduli kasutamiseks peavad olema taidetud jargmised eeldused:
= Pistikprogramm TRACK-Leader on aktiveeritud.
= Litsents TRACK-Leader Il on aktiveeritud.

8 Autoridigus © Muller-Elektronik GmbH & Co.KG
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= Litsents SECTION-Control on aktiveeritud.
= Terminal peab olema Ghendatud ISOBUSI juhtseadisega, mida toetab SECTION-Control, voi
Muiller-Elektroniku SC-Boxiga.
= Juhtseadis on konfigureeritud.
Funktsioonid Parast aktiveerimist saab kasutada jargmisi funktsioone:

= Koik funktsioonid, mida vimaldab litsents TRACK-Leader I.
» Uhendatud péllumajandusseadme osalaiuste juhtimine.
= Valjastuskoguste juhtimine Gihendatud juhtseadise abil.

313 TRACK-Leader TOP

Mooduli liik: lisamoodul.

TRACK-Leader TOP-i abil saate anda firma Reichhardt rooli juhtseadisele juhiseid sdiduki
juhtimiseks nii, et jargitaks TRACK-Leader Il poolt loodud tehnoradasid.

Eeldused Selle mooduli kasutamiseks peavad olema taidetud jargmised eeldused:
= Pistikprogramm TRACK-Leader on aktiveeritud.
= Litsents TRACK-Leader Il on aktiveeritud.
= Litsents TRACK-Leader TOP on aktiveeritud.
= Traktorile on monteeritud, installitud ja konfigureeritud rooli juhtseadis.

— TRACK-Leader TOP tddtab ainult firma Reichhardt rooli juhtseadisega: Steering ECU PSR,
alates rakenduse versioonist 02-112

Funktsioonid Parast aktiveerimist saab kasutada jargmisi funktsioone:
= Soiduki automaatne juhtimine médda loodud tehnoradu.

314 HEADLAND-Control

Mooduli liik: lisamoodul.

Moodul HEADLAND-Control (ka pdéramisala haldus) véimaldab kasitleda pédramisala Ulejaanud
pollust eraldi.

Eeldused Selle mooduli kasutamiseks peavad olema taidetud jargmised eeldused:
= Pistikprogramm TRACK-Leader on aktiveeritud.
= Litsents TRACK-Leader Il on aktiveeritud.
= Litsents HEADLAND-Control on aktiveeritud.

Funktsioonid Parast aktiveerimist saab kasutada jargmisi funktsioone:
= Paralleelsete tehnoradade kuvamine pddramisalas.
= Kui kasutate ka SECTION-Control, saab rakendus td6delda pddramisala ja pdllu siseosa eraldi.

3.1.5 VARIABLE RATE-Control
Mooduli liik: lisamoodul.

Eeldused Selle mooduli kasutamiseks peavad olema taidetud jargmised eeldused:
= Pistikprogramm TRACK-Leader on aktiveeritud.
= Litsents VARIABLE RATE-Cont on aktiveeritud.

Funktsioonid VARIABLE RATE-Control abil saate teha jargmist:
= importida rakenduskaarte shp-vormingus;

Autoridigus © Mller-Elektronik GmbH & Co.KG 9
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= kanda rakenduskaardil olevad seadistatud vaartused juhtseadisesse.

3.2 Kuva lilesehitus

Soltuvalt sellest, millise mooduli olete aktiveerinud, voib kuva veidi erineda.

3.21 Avakuva lilesehitus

Juhtelemendid

3.2.2

Avakuva kuvatakse rakenduse kaivitamisel.

TRACK-Leader II

Masin: Spritze
Pold: 20111116

Navigeerimine

el |

;
e

Malu

.
or Sétted
Teave

TRACK-Leader Il avakuva

Avakuval saate:
= liikuda jargmistele kuvadele;
= lugeda GPS-signaali olekut.

Funktsioonisiimbol Funktsioon
@ L - Liikumine ettevalmistuskuvale.
Navigeerimine
Seadiet pole Navigeerimine SECTION-Control ei ole vdimalik.
Tarkvaral puudub info Gihendatud pdllumajandusseadme kohta.
Lugege rohkem infot peatiikist: Koostdd rakendusega TaskManager
[=72]
“r Minge kuvale Malu.
1 e inge kuvale Malu
© e Minge kuvale Satted.
. Minge kuvale Teave.
Teave

Tookuva ulesehitus

T6dkuva on kuva, mis ilmub pérast navigeerimise kaivitamist.

10
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Tookuvale ilmuv teave soltub sellest, kas aktiveeritud on ainult TRACK-Leader Il voi ka SECTION-
Control.

13.?1 ha » 16.15 ha

To0kuva, kui SECTION-Control on desaktiveeritud.

Tehnorajad Péllupiir

GPS-vastuvdtja asukoht Kompass
Edenemisriba Kaks korda I&bi sdidetud ja téddeldud alad

Loendur ja olekuteave Labisbidetud ja toédeldud alad

©@@RRE@E

GPS-iihenduse olek

8 cm >ﬂ

:ﬂﬁiai

(AUTO| ( : :
|

Anam

5

—_—
e

[T

Iof
1

=

<A
®—‘.Aum o -/
DGP:
\ a8
9.8 kn/h I

18.84 ha ~ P4.66 ha
@ SECTION-Control tééreziim @ Tume varv tahistab ainult kaks korda téédeldu
alasid.

—

Muutused t66kuval parast SECTION-Control aktiveerimist

@ To06reziimi vahetamise funktsiooni siimbol

Tehnorajad
Tehnorajad on abirajad, mis aitavad paralleelselt sdita.

Tehnoradu on kolme liiki:
= Tehnorada A-B - kdige esimesena loodav tehnorada.
= Aktiveeritud tehnorada - tehnorada, mida s6iduk parajasti jargib. See on margitud siniseks.
= Mitteaktiivsed tehnorajad — aktiveerimata tehnorajad.

Autoridigus © Mller-Elektronik GmbH & Co.KG 1
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GPS-vastuvatja asukoht

GPS-vastuvbtja asukoht on ekraanil tahistatud musta noolega.

Edenemisriba

Edenemisriba koosneb paljudest nelinurkadest. Iga nelinurk tahistab tihte pdllumajandusseadme
osalaiust.

Vt ka: SECTION-View kasutamine
Loendur ja olekuteave

mwors @

98.8 kn/h
| 5.64 ha ~» 11.6% ha|

177

5
Teave loenduri alas
SECTION-Control tdoreziim @ Seatud Ulekatteaste
Praegune kiirus @ Kogu péllupiiridesse jaav palluala.
Kiirus selgitatakse vélja GPS-asendi alusel ja Ainult siis, kui olete seadnud péllupiirid.

voib erineda sellest, mis on juhtseadises .
Pindalaarvesti

- todtlemata ala, kui pdllupiirid on seatud;
- tdddeldud ala, kui pdllupiire pole seatud.

© OO

Pollupiir

Péllupiir naitab rakendusele pdllu tapse asukoha ning on pdllu kogupindala arvutamise alus.

Kompass

Néitab p&hjasuunda.

Labisoidetud ja toodeldud alad

Masina sumboli taga olevad alad margitakse rohelise varviga. Rohelisel varvil voib sdltuvalt
konfiguratsioonist olla jargmine tdhendus:
= Labisdidetud alad
Kui kasutate Uksnes funktsiooni TRACK-Leader Il, mérgitakse labisdidetud ala. See mérgitakse
sltumata sellest, kas masin on 1&bisbidu ajal ala téodelnud voi mitte.
= Tbéddeldud alad
SECTION-Controli kasutamisel méargitakse td6deldud alad. Alasid, mille masin on I&bi sditnud,
kuid pole t66delnud, ei mérgistata.

Kui soovite, et tarkvara mérgiks roheliseks tksnes téddeldud alad, peate tegema jargmist:
= aktiveerima SECTION-Controli

VoI

12
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= paigaldama ja aktiveerima tddasendi anduri
T6dasendi andur tuvastab pdllumajandusseadme sisselllitamise ja edastab info terminalile.
GPS-iihenduse olek
Naitab DGPS-iihenduse olekut.
Vit ka: DGPS-signaali kvaliteedi kontrollimine [= 50]
3.3 Proovilitsentsi kasutamine
Tarnimisel on koik lisamoodulid aktiveeritud 50 tunni pikkuse proovilitsentsi alusel.
Iga moodulit saab testida 50 tundi. Aja arvestamist alustatakse alles parast mooduli aktiveerimist.
Parast 50 tunni md6dumist desaktiveeritakse kdik funktsioonid, mille proovilitsents on aegunud.
Toimingud Proovilitsentsi kehtivusaja kontrollimiseks toimige jargmiselt.

1. Avage TRACK-Leader avakuva.
2. Vajutage nuppu Info:

' Teave

= Kuvatakse infokuva.

3. Tabelist naeb, mitu tundi saab proovilitsentsi veel kasutada.

Autoridigus © Mller-Elektronik GmbH & Co.KG
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4 Kasutamise pohialused
4.1 Esmakordne kasutamine
Toimingud 1. ©@_ lilitage terminal sisse.
2. Oodake, kuni kdik rakendused ja juhtseadised on laaditud.
3. — kutsuge rakendus Valikumenu.
4. Valige TRACK-Leader.
=> Kuvatakse avakuva:
TRACK-Leader II
MNGSiHZ Spritze
Pold: 20111116 E Navigeerimine
E Malu
Yy
® Satted
llIIl . Teave
= Olete kaivitanud TRACK-Leader II.
5. Lugege TRACK-Leader konfigureerimise kohta. [= 21]
4.2 Juhtelemendid
Sellest peatiikist leiate kigi tarkvaras esineda vdivate funktsioonisiimbolite ja nende funktsioonide
ulevaate.

Igal simbolil on ka piktogramm stimboli funktsiooni kohta.

Tabelis on funktsioonisimboleid kaks veergu:
= funktsioonisiimbol uusimas rakenduses, uutel terminalidel.
= alternatiivne funktsioonisiimbol - rakenduse varasemate versioonide funktsioonisiimbol,
vanematel terminalidel.

Mbdlema funktsioonisiimboli funktsioon on sama.

TRACK-Leader Il ja SECTION-Control funktsioonisiimbolid

Funktsioo | Alternati- | Lisateabega peatiikk Tulem
nisiimbol |ivne
funktsioo
nisiimbol
P6llupiiri tuvastamine [= 51] Navigatsioonikuval
@} @‘ tdmmatakse Umber p6liu
punane joon. See on
pdllupiir.

14 Autoridigus © Muller-Elektronik GmbH & Co.KG
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Funktsioo | Alternati- | Lisateabega peatiikk Tulem
nisiimbol |ivne
funktsioo
nisiimbol

Pollupiiri kustutamine [= 52]

Péllupiir kustutatakse.

B

Sditude salvestamise kaivitamine [ 45]

Funktsioonistimbolid
Kuvatakse ksnes siis, kui
SECTION-Control on
desaktiveeritud ja teil ei ole
tddasendi andurit.

B @ @ @

X%

Tookuva valimuse muutmine [= 55]

Kuvatakse kogu pdld.

Kuvatakse soiduki timbrus.

‘ o075, | SECTION-Control t6reziimi muutmine [-> SECTION-Control liilitub
oo | 54] tooreziimi.
IE> ) rf, Tehnoraja A-B loomine [ 52] Seatakse tehnoraja A-B
|DI - punkt A.
=~
%‘ B ] Tehnoradade kustutamine [= 55] Tehnorajad kustutatakse.
Pt

X

Baaspunkti seadmine [= 47]

Voimalusi on kaks:

- kutsutakse kuva GPS-
kalibreerimine,

- seatakse baaspunkt.

GPS-signaali kalibreerimine [= 48]

Voimalusi on kaks:

- kutsutakse kuva GPS-
kalibreerimine,

- kalibreeritakse GPS-
signaal.

i

Tehnoradade nihutamine [= 55]

Tehnorajad nihutatakse
soiduki tegelikku
asendisse.

Todkuva valimuse muutmine [= 55]

Aktiveeritakse 3D-vaade.
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Funktsioo | Alternati- | Lisateabega peatiikk Tulem
nisiimbol |ivne
funktsioo
nisiimbol
. ] . E] Tookuva valimuse muutmine [= 55] Aktiveeritakse 2D-vaade.

@ Muude funktsioonisiimbolite kuvamine
000

| g‘ Polluandmete laadimine [~ 59]

Dokumenteeritud séitude vaatamine [ 62
PN (- 62]

A
<+

. B;] _E‘ Pélluandmete salvestamine [ 59]
)

&
o)}

| Pélluandmete eksportimine GISi jaoks [
S/ e

, . Pélluandmete importimine GISist [- 60]

RN )

TRACK-Leader TOP

Jargmised funktsioonisiimbolid kuvatakse td6kuval tiksnes siis, kui automaatne juhtimine TRACK-
Leader TOP on desaktiveeritud. Mis teave kuvatakse aktiveeritud funktsiooniga TRACK-Leader TOP,
lugege peatlikist Automaatne juhtimine TRACK-Leader TOP [= 69].

Funktsioo | Alternati- | Funktsioon
nisiimbol |ivne

funktsioo
nisiimbol

*@* Automaatne juhtimine TRACK-Leader TOP on desaktiveeritud vdi pole

AUTO |

(o

lldse saadaval.

{ <:] « Siduki pddramine vasakule.

Kui TRACK-Leader TOP on desaktiveeritud, siis funktsiooniklahv ei toota.
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Funktsioo | Alternati-
nisiimbol |ivne
funktsioo
nisiimbol

Funktsioon

P

=

>

Soiduki pdédramine paremale.

Kui TRACK-Leader TOP on desaktiveeritud, siis funktsiooniklahv ei toota.

Takistused
Funktsioo- Alternatiivne Lisateabega Tulem
nisiimbol funktsioonisiimbol | peatiikk
A - Takistuste Kuvatakse tuvastatud takistustega
:ﬁ AR tuvastamine [ 53] | kuva.

[ o |2

e

|

€«

Takistust nihutatakse.

S - Takistus seatakse valitud asukohta.
A

HEADLAND-Control

Funktsioo- | Alternati- |Rakendus on siimboli kuvamisel | See juhtub siimboli korval oleva

nisimbol |ivne selles olekus funktsiooninupu vajutamisel
funktsioo-
nistimbol

=) 0

HEADLAND-Control on
desaktiveeritud ning seda pole
sellel pdllul varem aktiveeritud.

Pdllupiiri pole veel tuvastatud.

Ei saa vajutada.

i

HEADLAND-Control ei ole
aktiveeritud.

Kuvatakse alles parast pdllupiiri
tuvastamist.

Kuvatakse pddramisala.
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4.3

Juhtelemendid

Toimingud

Funktsioo-
nisiimbol

Alternati-
ivhe

funktsioo-

nistimbol

Rakendus on siimboli kuvamisel
selles olekus

See juhtub siimboli korval oleva
funktsiooninupu vajutamisel

1]

NUld saate toodelda pdllu siseosa.

SECTION-Control téotleb tksnes
pollu siseala. Osalaiused
lilitatakse pddramisalale
uleminekul vélja.

Paralleeljuhtimine pdllu siseosas
on aktiveeritud.

Paralleeljuhtimine pddramisalas
aktiveeritakse.

(]

Nld saate toodelda podramisala.

Paralleeljuhtimine pdllu siseosas
aktiveeritakse.

Andmete sisestamine

Péllunimede ja registreerimisinfo sisestamisel tuleb sisestada numbrid ja tahed.

Selleks on andmesisestuskuva.

Salvesta nimega ...

20111116

X

Andmesisestuskuva salvestamisel

Funktsiooni siimbol

Funktsioon

Mérgi kustutamine

Suur- ja vaiketahtede vahetamine

X |

Sisestamise katkestamine

v

Sisestuse kinnitamine

[]
1. - Valige soovitud mark.

18
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[]
2. — Sisestage valitud méark.

= Mark sisestatakse. Kursor liigub iihe sammu vdrra edasi.

3. Sisestage jargmised margid.

4, _ —Pérastkdigi markide sisestamist kinnitage sisestus.

44 Kuvari diooditabloo kasutamine

Kuvari diooditabloo Ulesanne on abistada juhti tehnoraja jargimisel. See annab juhile teada, kui ta
rajalt valja sdidab, ning suunab, kuidas rajale tagasi saada.

Kuvari diooditablool on jargmised reziimid:
= kuvari diooditabloo graafikareZiimis
= kuvari diooditabloo tekstireziimis
= SECTION-View

Lisaks kuvari diooditabloole ilmub kuvale ka suunanool, mis néitab Giget roolimissuunda.

Toimingud Kuvari diooditablood saab aktiveerida jargmiselt:

— Vajutage seni, kuni kuva paises kuvatakse kuvari diooditabloo.

4.41 Kuvari diooditabloo graafikareziimis
E':? 000001000¢y¢g -
00000II0OGOGOO

& ®.

AUTO

®

DGPS
8.8 knsh .IIlI @

J43.63 ha - 46.81 ha

£

ﬂ

Kuvari diooditabloo — graafikareziim

Kuvari diooditabloo koosneb graafikareziimis kahest tulbast:
= All kuvatakse tegelik korvalekalle tehnorajast.
» Uleval kuvatakse kdrvalekalle teatud kaugusel. Vt parameetrit Eelvaade [= 24].

Iga ring tahistab teatavat kdrvalekallet sentimeetrites. Vt parameetrit Tundlikkus [= 24].

Et sdidunurk vaib tehnilistel péhjustel veidi kdikuda, kasutatakse eelvaatetulbas kuvamiseks
tundlikkuse topeltvaartust.

Juhtimise eesmark on esile tdsta alati ainult kesksed nelinurgad.
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442 Kuvari diooditabloo tekstireziimis

Kuvari diooditabloo naitab tekstireZiimis, mitme meetri kaugusel tehnorajast te asute. Samuti
ndidatakse, millises suunas peate rooli keerama, et rajale tagasi sdita. Tekstireziimis eelvaadet pole.

G
Ed) < | i

]
@
|

DGP3
es

{
7.8 knsh @
J43.48 ha - 46.81 ha ll

Kuvari diooditabloo — tekstireziim
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5 Konfiguratsioon

Selles peatlikis selgitatakse koiki seadistusi, mida peate konfigureerima.

Konfigureerida tuleb jargmist

Moodul Peatiikk

TRACK-Leader Il Uldsétted
TRACK-Leader Il konfigureerimine [= 23]

SECTION-Control Uldsétted
TRACK-Leader Il konfigureerimine [= 23]

SECTION-Controli konfigureerimine [=> 24]

TRACK-Leader TOP | Uldsatted
TRACK-Leader Il konfigureerimine [= 23]

TRACK-Leader TOPi konfigureerimine [= 34]

HEADLAND-Control Lisaseadistused pole vajalikud

VRC Lisaseadistused pole vajalikud

Toimingud Konfigureerimiskuvad avatakse jargmiselt.
1. Minge kuvale Satted:

%3;3 Sitted

= llmub alljargnev kuva:

Satted

TRACK-Leader II
TRACK-Leader TOP
SECTION-Control
Masina andmed

2. Klopsake soovitud rakendusega real.
= Kuvatakse parameetriloend.

Jargmistes alajaotistes leiate parameetrite seletused.

5.1 Seadistuste Uldine konfigureerimine

Selles menlils saate seadistada ekraanikuva ning aktiveerida ménda funktsiooni.

Autoridigus © Mller-Elektronik GmbH & Co.KG
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SECTION-Control
See parameeter maarab, kas SECTION-Control on aktiveeritud v6i desaktiveeritud.

Véimalikud vaartused:
= Jah
SECTION-Control on aktiveeritud. Masina andmed, nt tddlaius, vdetakse automaatselt
uhendatud juhtseadisest.
= Ei
SECTION-Control on desaktiveeritud. TRACK-Leader Il on aktiveeritud. Masina andmed tuleb
ise sisestada. Vt: Masinaprofiilid [ 35]

TM-seos
See parameeter maarab, kas andmeid vahetatakse rakendusega TaskManager.

Vgimalikud vaartused:

= Jah
Andmeid, nt pdllupiir, A-B joon ja baaspunkt, vahetatakse SECTION-Control rakenduse
TaskManager vahel. SECTION-Control tédtab ainult siis, kui TaskManager kaivitatakse tellimus.
Pélluandmed salvestatakse TaskManager abil failis Taskdata.
Seadistage Jah, kui taidate tellimusi rakenduse TaskManager abil.

= Ei
SECTION-Control ja rakenduse TaskManager vahel andmeid ei vahetata.
Seadke Ei, kui rakendus TaskManager t66tab SC-Modus. Muidu ei saa pdlde laadida ega
t66delda.

GISi dokumentatsioon

Parameeter maarab selle, kas ISOBUSI juhtseadises protokollitud t6étulemused salvestatakse GISi
jaoks.

Té6tulemused salvestatakse t66 ajal ning neid saab eksportida vormingus *.shp.

Salvestatakse jargmised t66tulemused:
= tegelikult valjastatud v&i kilvatud kogus, mis kanti ISOBUSI juhtseadisest ile SECTION-Controli.

Vdimalikud vaartused:
= Jah
Tootulemusi kogutakse t806 ajal eksportimiseks.
= Ei
To6tulemusi ei koguta.

Hoiatussignaalid
See parameeter maarab, kas pdllupiiride ja tuvastatud takistuste laheduses kdlab hoiatussignaal.

Voimalikud vaartused:
= Jah
= Ei

Ulekatete varvil. edastus

See parameeter maérab, kas ja kuidas kuvatakse kuval ilekatted.
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TRACK-Leader Il konfigureerimine

Véimalikud vaartused:
. 0
Ulekatteid ei kuvata.
- -6
Ulekatet markiva varvi intensiivsus.
. 3
Vaikevaartus

Kaardilehe jaot. kuvam.
Lilitab navigatsioonikuval sisse koordinaatvdrgustiku.

Vérgustiku joonte vahelised kaugused vastavad sisestatud todlaiusele. Vérgustiku jooned
joondatakse pdhja-léuna ja ida-laane teljel.

Silu so6idusuund

Kui traktorikabiini katusele paigaldatud GPS-vastuvétja kdigub tugevalt, vdivad kuvatud séidurajad
olla vaga ebalhtlased.

Suvandi Silu séidusuund abil silutakse kuvatavad sdidurajad.

Selles juhendis esitatud andmed kehtivad tiksnes GPS-antenni A100 kasutamise korral. Muude GPS-
antennide korral véivad olla diged muud séatted.

Vimalikud vaartused:
= Jah
Kui kasutate funktsiooni TRACK-Leader TOP ja GPS-antenn A100 on Uihendatud rooli
juhtseadisega.
= Ei
Kui te ei kasuta funktsiooni TRACK-Leader TOP ja GPS-antenn on (ihendatud terminaliga.

Kaivita demoreziim

Kaivitab rakenduse simulatsiooni.

TRACK-Leader Il konfigureerimine

Kuvari diooditabloo
Kuvari diooditabloo liik.

Véimalikud vaartused:
= Desaktiveeritud
Desaktiveerib kuvari diooditabloo
= Graafiline
Aktiveerib kuvari diooditabloo graafikareZiimis
= Tekstirezim
Aktiveerib kuvari diooditabloo tekstireZiimis
= SECTION-View
Aktiveerib SECTION-View
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Tehnoradade nummerdus
See parameeter méérab, kuidas loodud tehnorajad nummerdatakse.

Vdimalikud vaartused:
= absoluutne
Tehnoradadel on kindlad numbrid. Tehnoraja A-B number on 0. Tehnorajast A-B vasakul ja
paremal olevad tehnorajad nummerdatakse.
= suhteline
Tehnorajad nummerdatakse uuesti iga kord, kui masin aktiveerib uue tehnoraja. Aktiveeritud
tehnoraja number on alati 0.

Tundlikkus
Diooditabloo tundlikkuse reguleerimine.

Mitmesentimeetrise kdrvalekalde korral peab diooditabloo valgusdiood sisse lilituma?
= Vaikevéartus: 30 cm
See vaartus tdhendab 15 cm tundlikkust vasakule ja 15 cm tundlikkust paremale.

Eelvaade

See parameeter maarab, mitu meetrit enne sdidukit arvutab kuvari diooditabloo eelvaatekuva sdiduki
tulevase asendi.
= Vaikevaartus: 8 m

Vit ka: Kuvari diooditabloo graafikareziimis [-= 19]

Poordenurk

Programm eeldab alates maaratud nurgast, et sdiduk soovib tehnorajale keerata. Seejarel
margitakse see tehnorada siniseks. Kui sdiduk sdidab tehnorajale vaiksema nurga kdrvalekaldega, ei
tuvastata seda uue tehnorajana.

= Vaikevaartus: 30 kraadi.

= TRACK-Leader TOPi vaértus: 70 kraadi

Kontuuripunktide kaugus

Tehnoraja A-B salvestamisel kontuurireziimis salvestatakse punkte pidevalt. Mida rohkem punkte,
seda tapsem on joonistatav tehnorada A-B ja teised tehnorajad. See aga aeglustab terminali t6dd.

Parameeter méérab, millise vahega punktid seatakse. Optimaalne vaartus voib iga pdllu ja masina
puhul erineda.
= Vaikevaartus: 500 cm

5.3 SECTION-Controli konfigureerimine

Ulekatte aste
Ulekatte aste kiilukujulise ala to6tlemisel.

Seatud Ulekatte astet majutab vliste osalaiuste korral parameeter Ulekatte tolerants.
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0% (lekatte aste 50% (lekatte aste 100% ulekatte aste

Vgimalikud vaartused:

= 0% - iga osalaius lilitub tdddeldud alalt lahkumise korral alles siis sisse, kui alalt lahkutakse
taielikult. Téddeldud alale séitmisel lilitub osalaius valja alles siis, kui osalaius on 1% (le
tdodeldava ala.

= 50% — iga osalaius llilitub tdodeldud alalt lahkumise korral alles siis sisse, kui see lahkub alalt
50% ulatuses. Té6deldud alale sditmisel lulitub osalaius vélja alles siis, kui osalaius on 50% ile
tdddeldava ala. 50% Ulekatte aste korral Ulekatte tolerants mingit maju ei avalda.

= 100% - iga osalaius ltlitub t6ddeldud alalt lahkumise korral kohe sisse, kui see lahkub alalt 1%
ulatuses. Toodeldud alale sditmisel ltlitub osalaius vélja alles siis, kui osalaius on 100% ile
td6deldava ala.

Ulekatte tolerants

Ulekatte tolerants tahistab valiste osalaiuste tolerantsi iilekatetel, paralleelsel séitmisel ja
podramisalas pdllupiiri tletamisel.

Ulekatte tolerants puudutab iiksnes valist vasakut ja paremat osalaiust. Muid osalaiusi see
parameeter ei puuduta.

Jargmistel joonistel on kujutatud, kuidas méjub parameeter Ulekatte tolerants, kui Ulekatte aste on
0% Seatud Ulekattetolerantsid on esitatud jooniste all.

@ ®

Ulekatte tolerants iilekatte astme 0% korral — mélemal juhul tehti t66d 25 cm iilekattega.

Ulekatte tolerants 0 cm Ulekatte tolerants 30 cm
Osalaius lulitatakse kohe vélja. Osalaiust ei lilitata kohe valja, sest praegune
ulekate on alla 30 cm.

Kui olete seadistanud parameetri Ulekatte aste vaartusele 100%, on parameetril Ulekatte tolerants
t60deldud alast lahkumisel oluline roll. Naiteks juba téddeldud podramisalas pddramisel.
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@ @

Ulekatte tolerants 100%-lise iilekatteastme korral — mélemal juhul liiguti téédeldud alast &ra 25 cm vérra.

Ulekatte tolerants 0 Ulekatte tolerants 30 cm
Kui vaid 1% osalaiusest liigub juba tddeldud Ulekatte tolerants vaimaldab valtida tarbetuid
alast vélja, lllitub sisse kogu osalaius. Ulekatteid.

Parempoolne osalaius llitub sisse alles siis,
kui t6ddeldud alast liigutakse valja rohkem kui
30 cm vérra.

Vgimalikud vaartused:
= Soovitus. Kui kasutate GPS-vastuvétjat A100, sisestage parameetri Ulekatte tolerants
vaartuseks 30 cm.
= Tolerants 0 cm
Valine osalaius lilitatakse sdidetud rajale sditmisel véi sealt lahkumisel iga kord sisse véi valja.
= Muu vaartus
Véline osalaius lllitatakse sisse vai vélja, kui llekate on vaartusest suurem.
= Maksimaalne vaartus
Pool valise osalaiuse laiusest.

Viivitus
Parameetreid on kaks:

= Viivitus sisseliilitamisel
= Viivitus véljallilitamisel

Mélemate parameetrite puhul tuleb sisestada, kui palju aega méddub, kuni osalaiuse ventiil reageerib
terminalist tulevale signaalile. Viivitus on ka aeg, mis méodub kuni diitisi avamisréhu tekke
(sisselllitamisel) voi kadumiseni (valjalilitamisel).

Seda vaartust on vaja osalaiuste automaatsel sisse- ja valjalilitamisel. See séltub osalaiuse ventiilide
tibist.

Néide Kui pdllupritsi puhul sdidab osalaius (le juba tdddeldud ala, tuleb see osalaius kohe valja llilitada.
Selleks saadab tarkavara osalaiuse ventiilile valjaltlitussignaali. Nii langeb osalaiuse ventiilis rohk.
See toimub nii kaua, kuni diitsidest ei valju enam midagi. Selleks kulub u 400 millisekundit.

Tulemus on, et osalaiusel toimub kattuv véljastus 400 millisekundi valtel.

Selle valtimiseks tuleb parameeter Viivitus valjaliilitamisel seada véaartusele 400 ms. Niitid
saadetakse signaal osalaiuse ventiilile 400 millisekundit varem. Nii saab véljastuse tapselt digel
ajahetkel katkestada voi kaivitada.

Jargmisel joonisel on kujutatud viivituse toimimist. Joonisel kujutatakse reaalset toimimist, mitte
kuvari kuva.
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Viivitus véljaliilitamisel on seatud vaértusele 0. Kui seatud viivitusaeg on liiga lihike, toimub kattuv véljastus.

Siin on osalaiuse ventiil saanud @ Siin katkestas pdlluprits véljastuse.
valjalllitussignaali

Vgimalikud vaartused:
= Viivitus sisselilitamisel
Sisestage siin osalaiuse sisselllitamise viivitus.
Nt.

— Magnetventiiliga liitmik 400 ms
- Elektrimootoriga litmik 1200 ms

= Viivitus véljalllitamisel
Sisestage siin osalaiuse valjalilitamise viivitus.
Nt.

— Magnetventiiliga liitmik 300 ms

- Elektrimootoriga litmik 1200 ms

Masina mudel
See parameeter mééarab selle, kui tapselt tuleb tédkriipsu asukohta ja osalaiusi arvutada.

Kui see parameeter on aktiveeritud, pitab tarkvara alati arvutada iga osalause tépse asendi.
To0kriips liigub kuval tapselt mddda traktori sbidurada. Seega on sditude kujutis kuval ja SECTION-
Control t66 tapsem kui siis, kui parameeter on desaktiveeritud.

Vdimalikud vaartused:

= Iseliikuv
Iseliikuvate pdllumajandusseadmete seadistus.

= Veetav
Traktori abil veetavate pdllumajandusseadmete seadistus.

= Desaktiveeritud
Uhtegi masinat ei simuleerita. Osalaiuste asendi tipne arvutamine on desaktiveeritud. Téokriips
kuvatakse kohas, kus asub GPS-vastuvétja. Arvutatud alad on ebatapsed.

5.3.1 Suvandite Viivitus siseliilitamisel ja Viivitus valjalulitamisel kalibreerimine

See peatlikk on mdeldud edasijdudnud kasutajatele.
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Enne peattki lugemist:
= tehke endale selgeks terminali kasutamine;
= tehke endale selgeks SECTION-Control kasutamine.

Parameetrite Viivitus sisselilitamisel ja Viivitus valjalilitamisel vaikevaartused on kalibreeritud
enamiku pdllupritside jaoks sobivalt.

Millal kalibreerida? Kalibreerige parameetrid jargmistel juhtudel:
= Kui kasutate SECTION-Control muud péllumajandusseadet.
= Kui pdllumajandusseade lulitub tdddeldud alale sditmisel liiga vara véi liiga hilja.
= Kui pdllumajandusseade lilitub téddeldud alalt lahkumisel liga vara v&i liiga hilja.

Jargmistes peattikkides kirjeldatakse, kuidas parameetreid kalibreerida.
See peatlikk ja néited on koostatud pdllupritsi néitel. Teiste pdllumajandusseadmete korral peate
toimima analoogselt.
Kalibreerimise etapid
Kalibreerimine koosneb mitmest etapist:
1. kalibreerimise ettevalmistamine;
esimene soitmine pdllule;
teine s6itmine pdllule;
valjastuspiiride méargistamine;

parandusvaartuse arvutamine.

o o B~ w Db

Parameetrite Viivitus sisselllitamisel ja Viivitus valjaltlitamisel korrigeerimine.

Etappe kirjeldatakse tdpsemalt jargmistes peatikkides.

Kalibreerimise ettevalmistamine

Kalibreerimiseks vajalikud vahendid ja isikud:
= kaks jélgijat — kaks isikut, kes mérgistavad té6deldud alad vaiadega;
= todriistad téddeldud alade margistamiseks:

- 1 200-300 m piirdelinti;
— 8 vaia p6llu margistamiseks;

= polluprits, mille paagis on puhas vesi.

Esimene soit
Selles kalibreerimisetapis peate s6itma Ule pdllu Uhel rajal.

Jargmisel joonisel on kujutatud, millised punktid peate mérgistama enne ja parast sditmist. Juhised
on joonise all.

Esimese sbidu tulemus
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(1) Vvaiad (3) Vaiad
Margistage enne sditu osalaiuste valised Mérgistage parast séitu osalaiuste valised
otsad. otsad.

@ Vaiadevaheline piirdelint
Margib s6idupiirid

Toimingud Pallul sditmine viivituse kalibreerimiseks.
1. Kaivitage SECTION-Controli abil uus navigeerimine.
2. Viige polluprits sdidu algusesse. Séit ei tohiks kulgeda pdllupiiri Idheduses, et jaéks piisavalt
ruumi ka teise sdidu jaoks.

3. Likake torustik valja.

4. Mérgistage valiste osalaiuste otsad vaiadega.

5. Soitke 100-200 meetrit otse ja pihustage samal ajal puhast vett.

6. Umbes 100-200 m parast peatage pdlluprits ja lilitage see valja.

7. Salvestage sdit TRACK-Leaderis. Nii saab kalibreerimist korrata.

8. Margistage valiste osalaiuste otsad vaiadega.

9. Uhendage vaiad piirdelindiga. Selle abil margitakse sdidu piirid péllule.

10. Kinnitage piirdelint maapinnale kivide v&i pinnase abil.

=> Esimene sdit on tehtud ja valjastuse piirid mérgitud.

Teine soit

Selles etapis peab séidusuund esimese s6idu ajal labitud alal olema eelmise sdidusuunaga 90°
nurga all.

/\ ETTEVAATUST

Liikuva pollupritsiga kaasnev vigastusoht
Kalibreerimist abistavad jalgijad vdivad saada pritsimistorustikust pdhjustatud vigastusi.

o Juhendage jélgijaid hoolikalt. Selgitage neile ohte.
o Jalgige alati, et jélgijad oleksid pritsi torustikust piisavalt kaugel.

o Peatage prits kohe, kui mdni jalgija on sellele liiga Iahedale sattunud.

Selles etapis on vaja veel iihe vdi kahe inimese abi. Need inimesed jalgivad sditu ja pritsi likumist
ning margistavad valjastuse piirid.

Juhendage neid inimesi hoolikalt ja hoiatage neid véimalike ohtude eest.

Jargmisel joonisel on kujutatud kohad, kus jalgijad peavad seisma ja kuhu teie peate I6puks jdudma.
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2. soit

@ Esimese jélgija asukoht @ See joon margib kohta, mille juures parast
toodeldud alalt lahkumist alustavad diiusid
pritsimist.

@ Teise jélgija asukoht @ See joon margib kohta, mille juures parast
td0deldud alale sisenemist I8petavad diidsid
pritsimise.

Toimingud - Paak on téidetud puhta veega.

- Jalgijad seisavad pdllupritsi torustikust ohutus kauguses.

- Navigeerimine esimese sdiduga on kaivitatud.

- SECTION-Control on automaatreZiimis.

1. Seadke pdlluprits u 100 m kaugusel labisdidetud ala suhtes 90° nurga alla.
Sditke Uhtlase kiirusega (nt 8 km/h) iile tdddeldud ala. Pihustage samal ajal vett.

Jalgijad peavad seisma eelnevalt mérgistatud sdidupiiridel torustikust ohutus kauguses.

> 0N

Jalgijad peavad jalgima, kus pdlluprits eelnevalt labisdidetud ala labimisel t66 I6petab ja kus
alustab.

= Nild teate, kuidas kaitub pdlluprits juba t66deldud alale sditmisel.

Selleks et saada veel tipsemaid andmeid, vdite sama protseduuri mitu korda korrata.

Viljastuspiiride margistamine - viivitus valjaliilitamisel

Selles etapis peate markima, kus I6petab pdlluprits pritsimise parast toddeldud alale sditmist. Samuti
peate kindlaks tegema, kus peaks Idppema valjastus tulevikus.

Nii saate teada, kas p6lluprits lllitub valja liiga hilja véi liiga vara.

Jargmistel joonistel on kujutatud, millised jooned peate p6llul margistama parameetri Viivitus
valjalilitamisel arvutamiseks.
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Parameetri Viivitus véljalilitamisel jooned. Vasakul: polluprits liilitub vélja liiga hilja. Paremal: polluprits liilitub
vélja liiga vara.
P Kaugus soovitava véljastusjoone Z ja tegeliku X Tegelik valjastusjoon
valjastusjoone X vahel Siin 1dpeb pdllupritsi véljastus.
Z Soovitav véljastusjoon
Siin peab I6ppema pdllupritsi valjastus.
R&hu langemisele kuluva aja téttu tuleks jatta
10 cm véike ulekate.
Mélemal juhul (vasakul ja paremal) on parameeter Viivitus valjalllitamisel valesti seadistatud.
= Vasakul: pdlluprits lulitub valja liiga hilja. Viivitust tuleb suurendada.
= Paremal: pdlluprits ltlitub valja liiga vara. Viivitust tuleb vdhendada.
Toimingud 1. Vdrrelge pollul olevaid mérgistusi joonistega.

= Nudd teate, kas pdlluprits IUlitub valja liiga hilja voi liiga vara.

Viljastuspiiride margistamine - viivitus sisseliilitamisel

Selles etapis peate markima, kus alustab pdlluprits pritsimist parast téddeldud alalt lahkumist. Samuti
peate kindlaks tegema, kus tuleks alustada véljastusega tulevikus.

Nii saate teada, kas p6lluprits lilitub sisse liiga hilja véi liga vara.

Jargmistel joonistel on kujutatud, millised jooned peate p6llul margistama parameetri Viivitus
sisselilitamisel arvutamiseks.

Parameetri Viivitus sisseltilitamisel jooned. Vasakul: polluprits liilitub sisse liiga hilja. Paremal: pblluprits Iiilitub
sisse liiga vara.

P Kaugus soovitava valjastusjoone Z ja tegeliku X Tegelik valjastusjoon
valjastusjoone X vahel Siin algab pdllupritsi véljastus.
z Soovitav véljastusjoon

Siin peab algama pdllupritsi valjastus.
Rdhu moodustumisele kuluva aja tottu tuleks
jatta 10 cm vaike ulekate.
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Mdlemal juhul (vasakul ja paremal) on parameeter Viivitus sisselilitamisel valesti seadistatud.
= Vasakul: pdlluprits lUlitub sisse liiga hilja. Viivitust tuleb suurendada.
= Paremal: pdlluprits Illitub sisse liiga vara. Viivitust tuleb véahendada.

Toimingud 1. Vérrelge pollul olevaid mérgistusi joonistega.

= Nld teate, kas pdlluprits lilitub sisse liiga hilja vdi liga vara.

Parandusvaartuse arvutamine

Viimases etapis tuleb kindlaks teha:
= millist parameetrit tuleb muuta;
= kas praegust viivitust tuleb suurendada v6i véhendada.

NUUd peate valja arvutama, mitme millisekundi vdrra te valesti seadistatud parameetrit muudate.
Selleks peate vélja arvutama nn parandusvaartuse.

Parandusvaartuse arvutamiseks peate teada, kui kiiresti pdlluprits liikus. Kiirus tuleb esitada
sentimeetrites millisekundi kohta.

Jargmisest tabelist leiate mdned kiirused ja Uimberarvutuse cm/ms.

Kiirus km/h Kiirus cm/ms

6 km/h 0,16 cm/ms

8 km/h 0,22 cm/ms

10 km/h 0,28 cm/ms
Toimingud Parandusvaartuse arvutamine:

1. [kaugus P] : [pdllupritsi kiirus] = parandusvaartus

2. Olemasolevat parameetrit Viivitus sisselllitamisel vai Viivitus valjallilitamisel tuleb selle vaartuse
vorra korrigeerida.

Parameetri Viivitus muutmine
Nudd peate kohandama parameetreid Viivitus sisselulitamisel ja Viivitus valjalilitamisel.

Toimingud 1. Parameetri muutmisel kehtivad jargmised pohireeglid:
— kui polluprits Illitub sisse liiga hilja, tuleb aega pikendada. Viivitust tuleb suurendada.
— kui pdlluprits liilitub sisse liiga vara, tuleb aega lihendada. Viivitust tuleb vahendada.

2. Arvutage parameetri Viivitus uus vaartus.
Seda tuleb parameetrite Viivitus sissellilitamisel ja Viivitus valjallilitamisel eraldi teha.
Kui pdlluprits ldlitub sisse voi vélja liiga hilja:
suurendage olemasolevat viivitust parandusvaartuse vérra.
Kui pdlluprits lulitub sisse vdi vélja liga vara:
vahendage olemasolevat viivitust parandusvaartuse votta.

Néide Pélluprits sbitis kiirusega 8 km/h. See vastab 0,22 cm/ms.
Parast teist sditu mdddeti kaugus P. See oli 80 cm.
Parameetri Viivitus véljalilitamisel hetkel seatud vaartus on 450 ms.

Pélluprits lUlitus toddeldud alale sditmisel valja liiga hilja. Punkt Z asus sdidusuunas enne punkti X.
Jooned olid margitud nii, nagu on naha jargmisel joonisel.
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Néide

Téddeldud pinnale séitmisel liilitus plluprits vélja liiga hilja

1. Parandusvaartuse arvutamine:
[kaugus P] : [p6llupritsi kiirus] = parandusvéartus
80:0,22 = 364

2. Arvutage parameetri Viivitus valjalllitamisel uus vaartus.
Et pdlluprits ldlitub valja liiga hilja, tuleb parameetrit Viivitus valjalllitumisel suurendada
parandusvaartuse vorra:
364 (parandusvaartus) + 450 (seatud vaartus Viivitus valjalllitamisel) = 814 (uus vaartus Viivitus
valjalilitamisel).

3. Sisestage parameetri Viivitus valjalllitamisel vaartuseks 814.
Pélluprits séitis kiirusega 8 km/h. See vastab 0,22 cm/ms.
Parast teist sditu mdddeti kaugus P. See oli 80 cm.
Parameetri Viivitus valjalilitamisel hetkel seatud vaartus on 450 ms.

Pélluprits lulitus toddeldud alale sditmisel vélja liiga vara. Punkt Z asus sdidusuunas parast punkti X.
Jooned olid margitud nii, nagu on n&ha jargmisel joonisel.

(P

& %

Té6deldud pinnale séitmisel lilitus pdlluprits vélja liiga vara.

1. Parandusvaartuse arvutamine:
[kaugus P] : [p6llupritsi kiirus] = parandusvéartus
80:0,22 = 364

2. Arvutage parameetri Viivitus valjalllitamisel uus vaartus.
Et pdlluprits ldlitub sisse voi vélja liiga vara, tuleb parameetrit Viivitus véljalilitumisel suurendada
parandusvaartuse vorra:
450 (seatud vaartus Viivitus valjalilitamisel) — 364 (parandusvaartus) = 36 (uus vaartus Viivitus
valjaliilitamisel).

3. Sisestage parameetri Viivitus valjallilitamisel vaartuseks 36.
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5.4 TRACK-Leader TOPi konfigureerimine

TRACK-Leader TOPi kasutamiseks tuleb seadistada jargmised parameetrid.

GPS-vastuvatja korgus
GPS-vastuvétja kaugus maapinnast.

Vajalik rakendusele TRACK-Leader TOP

Seadme nihe

Seadme nihe tuleb sisestada juhul, kui pdllumajandusseadet kasutatakse Uhele killjele nihutatuna,
nagu on naidatud joonisel. lima selle parameetrita toddeldakse osa aladest kaks korda ning osa ei
t66delda (ldse.

Téétamine nihutatud seadmega, kui parameeter Seadme nihe pole seadistatud

@ Esimene sdit
@ Teine soit
@ Kolmas sdit

@ Kaks korda toodeldav ala
@ Tootlemata ala

Talitlus Kui sisestate selle parameetri vaartuseks muu kui 0, toimub jargmine.
= Td06kuvale iimub punane tehnorada. TRACK-Leader TOP jargib punast tehnorada.
= Masina ja torustiku stimbol nihkuvad sisestatud vaartuse vdrra.

Véimalikud vaartused:
= Sisestage positiivne vaartus, nt 90 cm

Kui haagiseseade on nihutatud paremale.

= Sisestage negatiivne vaartus, nt-90 cm
Kui haagiseseade on nihutatud vasakule.
= Sisestage 0

34
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Kui olete Ghendanud juhtseadise, kuhu on sisestatud kogu haagiseseadme geomeetrilised
andmed. Naiteks kui olete ihendanud Mdiller-Elektronik pritsi juhtseadise.

Toimingud Parameetri dige vaartus selgitatakse valja jargmiselt.
1. Kontrollige, kas parameeter on seatud vaartusele 0.
Kaivitage TRACK-Leader abil uus navigeerimine.
Sditke traktoriga piki tehnoradasid kolm rada, nagu ilemisel joonisel on néidatud.
Mbbtke teise ja kolmanda s6idu vahelise téétlemata ala laius.

Sisestage parameetri vaartusena pool moddetud laiusest.

e o B~ Wb

Plussi ja miinuse abil saab maarata pdllumajandusseadme nihke suuna.

Reaktsioonikiirus

Automaatse juhtimise reaktsioonikiirus ja intensiivsus. Mida suurem vaartus, seda intensiivsem on
rooli likumine.

5.5 Masinaprofiilid

Igal masinal, millega te tarkvara kasutate, vivad olla erinevad parameetrid. Selleks et neid mitte iga
kord enne t66 algust seadistada, vdite luua masinate satted masinaprofiilidena.

Alas Masina andmed saate sisestada (ihendatud pdllumajandusseadmete andmed ning need
profilidena salvestada.

Masina andmeid on vaja jargmistel juhtudel.
= SECTION-Control on desaktiveeritud.
= Terminal ei ole tihendatud Uhegi juhtseadisega.

5.5.1 Uue masinaprofiili loomine
Masina all mdeldakse siin traktori ja pdllumajandusseadme kombinatsiooni.

Néide Kui teil on kaks traktorit ja masinapargis kaks seadet, peate looma vastavatel asjaoludel neli
masinaprofiili.
= Traktor A ja prits
= Traktor B ja prits
= Traktor A ja vaetiselaotur
= Traktor B ja vaetiselaotur

Looge alati kdik kasutatavad kombinatsioonid masinaprofiilidena. Saate luua kuni 20 masinaprofiili.

Toimingud 1. Kutsuge jargmine kuva: Satted:
é\«io} Satted

[]
2. — klépsake suvandit Masina andmete sisestamine.
=> Kuvatakse andmesisestuskuva.

| Masina andmed

3. Sisestage uue masinaprofiili nimetus.
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——

— kinnitage sisestus ja salvestage.
= Kuvatakse kuva Masina andmed.

5. Seadke masina parameetrid.

5.5.2 Olemasoleva masinaprofiili valimine

Enne t6dd peate alati kindlaks maarama, millise masinaga oma masinapargist te to6tada tahate.
Selleks peate valima masina masinaprofiili.

Toimingud 1. Kutsuge jargmine kuva: Masina valik:
‘j@ Satted

| Masina andmed | Masina valik
= Kuvatakse kuva Masina valik. Sellel kuval on loetletud koik salvestatud masinaprofiilid.

2. [ — kidpsake soovitud masinakuval.

= Kuvatakse kuva Masina andmed.

3. Kontrollige masina parameetreid.

— sulgege kuva, kui parameetrid on Giged.
= Valitud masinaprofiil aktiveeritakse.

= Aktiveeritud masinaprofiili nimi kuvatakse avakuval real Masin.

5.5.3 Masina parameetrid

Te vajate parameetreid jargmistel juhtudel.
= Kui tahate luua uue masina masinaprofiili.
= Kui tahate muuta masinaprofiili.

Jargmistelt lehekilgedelt leiate kbigi masinaparameetrite selgitused.

Toolaius

See parameeter naitab seadme seatud td6laiust.

Osalaiuste arv
Sisestage osalaiuste arv.

lga osalaiust kuvatakse tédkuval edenemisriba osana.

Osalaiused

Kuvatakse kuva, kuhu saate sisestada liksikute osalaiuste laiuse.

Ulekatte aste
Ulekatte aste kiilukujulise ala to6tlemisel.

Seatud Ulekatte astet méjutab vliste osalaiuste korral parameeter Ulekatte tolerants.
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0% (lekatte aste 50% (lekatte aste 100% ulekatte aste

Vgimalikud vaartused:

= 0% - iga osalaius lilitub tdddeldud alalt lahkumise korral alles siis sisse, kui alalt lahkutakse
taielikult. Téddeldud alale séitmisel lilitub osalaius valja alles siis, kui osalaius on 1% (le
tdodeldava ala.

= 50% — iga osalaius llilitub tdodeldud alalt lahkumise korral alles siis sisse, kui see lahkub alalt
50% ulatuses. Té6deldud alale sditmisel lllitub osalaius vélja alles siis, kui osalaius on 50% ile
tddeldava ala. 50% Ulekatte aste korral Ulekatte tolerants mingit maju ei avalda.

= 100% — iga osalaius ltlitub téddeldud alalt lahkumise korral kohe sisse, kui see lahkub alalt 1%
ulatuses. Toodeldud alale sditmisel lilitub osalaius vélja alles siis, kui osalaius on 100% le
td6deldava ala.

GPS-vastuv. vas./par.

Kui GPS-vastuvdtja ei ole positsioneeritud sbiduki pikiteljele, tuleb nihe siin seadistada.

H/@

Séiduki pikitelg ja GPS-vastuvétia

@ Séiduki pikitelg @ GPS-vastuvétja
Asub sdiduki pikiteljest paremal

Véimalikud vaartused:
= Sisestage negatiivne vaartus, nt -0,20 m
Kui GPS-vastuvdtja asub pikiteljest vasakul.
= Sisestage positiivne vaartus, nt 0,20 m
Kui GPS-vastuvétja asub pikiteljest paremal.
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GPS-vastuvatja vasakul/paremal asiimmeetriliste seadmetega

Kui kasutate astimmeetrilist pdllumajandusseadet, on td6laiuse keskkoht teises kohas kui
stimmeetrilistel seadmetel.

Selle erinevuse kompenseerimiseks peate muutma eelnevalt seadistatud parameetrit GPS-vastuv.
vas./par.

[

oh

Aslimmeetriline seade

@ Kaugus traktori pikitelje ja té6laiuse keskkoha @ Kogu tédlaius
vahel.
Péllumajandusseadme keskkoht muutub selle
vahe vorra.

Toimingud Parameetrit GPS-vastuv. vas./par. muudetakse asiimmeetrilistel seadmetel jargmiselt.
1. Modtke kogu tddlaius.
Selgitage vélja td6laiuse tapne keskkoht.

Mootke kaugus t6dlaiuse keskkoha ja traktori pikitelje vahel.

> @ bn

Muutke parameetri vaartust jargmistel juhtudel:
- kui td6laiuse keskkoht nihkub paremale, lisage parameetri vaartusele méddetud kaugus.
- kui té6laiuse keskkoht nihkub vasakule, lahutage mdddetud kaugus parameetri vaartusest.

GPS-vastuvotja ees/taga
GPS-vastuvétja kaugus todtluspunktist. To6tluspunkt on pdllupritsi puhul naiteks torustik.

Vdimalikud vaartused:
= Sisestage negatiivne vaartus, nt —4,00 m
Kui GPS-vastuvdtja asub todtluspunkti taga, sisestage negatiivne vaartus.
= Sisestage positiivne vaartus, nt 4,00 m
Kui GPS-vastuvétja asub td6tluspunkti ees, sisestage positiivne vaartus.
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Tooasendi andur
Kas masinale on paigaldatud td6asendi andur?

Todasendi andur tuvastab pdllumajandusseadme sisseliilitamise ja edastab info terminalile. Sensor
on olemas paljudel traktoritel ning signaalilidese kaudu juurdepaésetav.

Voimalikud vaartused:
= Jah
= Ei

Pooratud anduriloogika

Kas tédasendi anduri loogika on pddratud kujul?
= Jah - Todtluse salvestamine algab, kui tddasendi andur pole aktiivne. Salvestamine I6peb, kui
td6asendi andur aktiveerub.
= Ei-To6tluse salvestamine algab, kui tddasendi andur on aktiivne. Salvestamine 16peb, kui
td6asendi andur pole enam aktiivne.

Masina mudel
See parameeter mééarab selle, kui tapselt tuleb tédkriipsu asukohta ja osalaiusi arvutada.

Kui see parameeter on aktiveeritud, pitab tarkvara alati arvutada iga osalause tépse asendi.
To0kriips liigub kuval tapselt mddda traktori sbidurada. Seega on sditude kujutis kuval ja SECTION-
Control t60 tapsem kui siis, kui parameeter on desaktiveeritud.

Vgimalikud vaartused:

= Iseliikuv
Iseliikuvate pdllumajandusseadmete seadistus.

= Veetav
Traktori abil veetavate pdllumajandusseadmete seadistus.

= Desaktiveeritud
Uhtegi masinat ei simuleerita. Osalaiuste asendi tipne arvutamine on desaktiveeritud. Téokriips
kuvatakse kohas, kus asub GPS-vastuvétja. Arvutatud alad on ebatapsed.
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6 Kasitsemine
6.1 Kui kasutate ainult moodulit TRACK-Leader I
1. Sbitke pdllule.
2. Laadige p6lluandmed.

w

Valmistage ette navigeerimine.

Valige masinaprofiil (valikuline).

Valige juhtimisreziim.

Seadke tehnoraja laius.

Seadke tehnoradade vahekaugus.

4. Tehke ettevalmistustood.

Seadke baaspunk.

Tuvastage pdllupiir (valikuline).

Looge tehnorada A-B.

Toddelge pddramisala HEADLAND-Control abil (valikuling).
5. Tehke vajalikud t86d.

— Tuvastage takistused (valikuline).

- Téddelge pdld (valikuline).
6. Ldpetage t60.

— Salvestage pdlluandmed standardvormingus.

- Eksportige pdlluandmed GIS-vormingus.

- Kustutage p6lluandmed.

6.2 Kui kasutate SECTION-Control
1. Sbitke pdllule.
2. Laadige pdlluandmed.

w

Valmistage ette navigeerimine.
- Valige juhtimisreZiim.
— Seadke tehnoraja laius.
— Seadke tehnoradade vahekaugus.
4. Tehke ettevalmistustood.
— Jatkake navigeerimist.
- Kalibreerige GPS-signaal.
- Toddelge poéramisala HEADLAND-Control abil (valikuline).

o

Tehke vajalikud t66d.
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— Tuvastage takistused (valikuline).
— Tobdelge pdld (valikuline).
6. Ldpetage t60.
— Salvestage pdlluandmed standardvormingus.
- Eksportige pdlluandmed GIS-vormingus.
- Kustutage pdlluandmed.
6.3 Kui kasutate rakendust TaskManager
Kui planeerite pdllutoid arvutis ning soovite seejarel kasutada terminali, vajate rakendust
TaskManager.
To6 alustamine
Toimingud T60 alustamiseks TaskManager kasutamisel toimige jargmiselt.
1. Kaivitage TaskManager tellimus.
=> Ekraanil kuvatakse TRACK-Leader.
= Kui kaivitate tellimuse TaskManager abil, laaditakse selle pdlluandmed automaatselt
rakendusest TRACK-Leader II.
2. Kasutage TRACK-Leaderi vdi SECTION-Control.
Too lopetamine
Toimingud T66 lopetamiseks TaskManager kasutamisel toimige jargmiselt.

1. Kutsuge rakendus TaskManager.

2. Lopetage tellimus.

vOi - salvestage andmed USB-malupulgale vdi laadige portaali

FarmPilot.
= K&ik pdlluandmed, mis on tekkinud TRACK-Leader tédtamise ajal, salvestatakse failis
Taskdata.xml.
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7 Valmistage ette navigeerimine.

71 Valige juhtimisreziim.

JuhtimisreZiim méérab, kuidas luuakse tehnorajad.
Juhtimisreziim valitakse ettevalmistuskuval.

Saadaval on jargmised juhtimisreziimid:
= juhtimisreZiim Paralleelne
= juhtimisreZiim Silutud kontuur
= juhtimisreziim Identne kontuur
= juhtimisreziim A Plus [0,0000°]

Toimingud 1. Minge ettevalmistuskuvale:

A a G
'! Navigeerimine

[]
2. [ — kidpsake suvandil Juht-rez.;
[]
3. - valige soovitud juhtimisreZziim.

[]
4. [ — kinnitage sisestus.

711 Juhtimisreziim Paralleelne
Juhtimisreziimi Paralleelne nimetatakse ka A-B reziimiks.

Kasutage seda reziimi siis, kui soovite toodelda pdldu paralleelsete, sirgete sdiduradade kaupa.

71.2 Juhtimisreziim Silutud kontuur
ReZiimi eesmérk: kbverad, iilekatteta tehnorajad.

JuhtimisreZiimis Silutud kontuur muutub kurvide kdverus igal tehnorajal. Tehnorajad muutuvad Ghel
kiljel teravamaks, teisel imaramaks.

Nii valditakse Ulekatteid. Selle juhtimisreZiimi puudus on, et tehnorajalt A-B kaugel asuvad rajad
muutuvad thel hetkel vaga teravaks.

Kui leiate, et tehnorada on liiga terav, kustutage tehnorajad ja looge uus tehnorada A-B. Tehnorajad
arvutatakse uuesti.

Naide =

—

Nduanne. Looge tehnorada A-B selliselt, et kdvera sisekiilg on pdllupiirile voimalikult Iahedal.
713 Juhtimisreziim Identne kontuur

ReZiimi eesmérk: Uhtlase kdverusega tehnorajad
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Kéverus juhtimisreziimis Identne kontuur ei muutu. Kasutage seda reziimi tiksnes laugjate kdverate
korral.
Selle juhtimisreziimi puudus on, et tehnoradade vahelised kaugused muutuvad tihel hetkel liiga
suureks. Siis ei saa pdldu enam tépselt rada raja kdrval tdddelda.
Kui leiate, et tehnoradade vahelised kaugused on muutunud liiga suureks, kustutage tehnorajad ja
looge uus tehnorada A-B.
Néide
714 Juhtimisreziim A Plus
Selles reziimis saate kasitsi sisestada, millises geograafilises suunas tuleb tehnorajad luua. Selleks
tuleb sisestada tiksnes suund kraadides (0°-360°) ning tehnorajad luuakse automaatselt ja
uksteisega paralleelselt.
= 0° pohi
= 180° 1duna
= 90°ida
= 270° lads
See reziim on vaga tulus eelkdige siis, kui teate tapset suunda, milles teie pdldu tuleb téddelda.
Selles reZiimis saab tapselt paralleelsetel sdiduradadel téétada korraga mitu masinat.
7.2 Tehnoradade seadmine
Selles peatlikis kirjeldatakse tehnoradadega td6tamist.
Tehnorajad on kuvaril kuvatavad jooned, mis aitavad sdita tapselt soovitud tehnorajal.
7.21 Tehnoraja laiuse seadmine
Tehnoraja laius on kahe tehnoraja vaheline kaugus.
Eelseatud tehnoraja laius on td0laius, mida saab tellimusele kohandada.
Néide Péllupritsi toolaius = 18 m
Soovite olla kindel, et toétlemisel ei jaa Ukski ala vélja.
Seadke tehnoraja laius nt vaartusele 17,80 m. T6étlemine toimub 20 cm (ilekattega.
Toimingud 1. Minge ettevalmistuskuvale:

@ Navigeerimine
[]
2. [0 - Kidpsake suvandit Tehnoraja laius;
[]
L]

3. — Sisestage soovitav tehnoraja laius;

[]
4, [ . — Kinnitage sisestus.
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7.2.2 Tehnoradade vahekauguse seadmine

Tehnoradade vahekauguse saate seada ettevalmistuskuval.
Nii saate seada, millise vahekaugusega kuvatakse tehnorajad rasvasena.

Nii on teil lihtsam sdita igal teisel vdi kolmandal rajal.

Néide Arvu 2 sisestamisel kuvatakse rasvasena iga teine tehnorada, arvu 3 sisestamisel iga kolmas
tehnorada jne.
Toimingud 1. Minge ettevalmistuskuvale:

A o e
'! Navigeerimine

[]
2. [ - Kldpsake suvandit Read;
[]
3. - Seadke tehnoradade soovitav vahekaugus;

[]
4. [0 - Kinnitage sisestus.

7.3 Pooramisala laiuse seadmine
Pdoramisala laiuse saab seada to6laiuste korrutisena.

Pd6ramisala arvutamise alus on alati masina kogutdélaius. Seda ka siis, kui olete masina
juhtseadises vélised osalaiused desaktiveerinud. Vétke seda poéramisala laiuse seadmisel arvesse.

Toimingud 1. Minge ettevalmistuskuvale:
Navigeerimine

2. Klopsake parameetrit Pdramisala rajad.

3. Maarake, mitmest tehnorajast pd6ramisala peab koosnema.

= Olete seadnud pdéramisala laiuse.

44 Autoridigus © Muller-Elektronik GmbH & Co.KG



Navigeerimise kdivitamine

MULLE] o
lektronik Uue navigeerimise kaivitamine

8 Navigeerimise kaivitamine

Navigeerimise kaivitamiseks on kaks voimalust:
= Uue navigeerimise kaivitamine
= Alustatud navigeerimise jatkamine

8.1 Uue navigeerimise kaivitamine

Uue navigeerimise saab kaivitada jargmistel juhtudel:
= pollu tédtiemine esimest korda;
= teadaoleva pollu andmete laadimine. Sellisel juhul kustutatakse kdik eelmised sdidud. Péllupiire,
tehnoradasid ja takistusi saab siiski uuesti kasutada.

Toimingud 1. Minge ettevalmistuskuvale:

@ Navigeerimine

2. Seadke kdik kuvatavad parameetrid.

3. j - vajutage.

= Kuvatakse tookuva.

8.2 Alustatud navigeerimise jatkamine

Navigeerimist saab jatkata jargmistel juhtudel.
= Kui olete pdllu toétlemise katkestanud.
= Kui olete rakendusest lahkunud.
= Kui olete pdllu andmed laadinud.

Toimingud 1. Minge ettevalmistuskuvale:

@ Navigeerimine

2. Seadke kdik kuvatavad parameetrid.

- vajutage.

= Kuvatakse tookuva.

8.3 Soitude salvestamise kaivitamine

Seda peatiikki pole vaja lugeda jargmistel juhtudel:
= SECTION-Control on aktiveeritud;
= on olemas tédasendi andur.

Kui te ei kasuta ei SECTION-Controli ega pole paigaldanud td6asendi andurit, ei tea tarkvara, millal
teie seade (nt prits) tddtab ja millal mitte. Seetdttu peate tarkvarale teada andma, millal t66d alustate.

Sditude salvestamisel naete ekraanilt, millistel pdllu osadel olete juba sditnud.

Toimingud - Olete kaivitanud navigeerimise.
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DGPSi kalibreerimine

—

1. @ — Salvesta sdidud.
= Funktsioonisimbol muutub punaseks: @

= Traktorisimboli taha tdmmatakse roheline rada. See tahistab sdite.

8.4 DGPSi kalibreerimine

Probleemi kirjeldus

Probleemi lahendus

DGPS tahendab diferentsiaalsignaaliga globaalset positsioneerimisstisteemi.
Tegemist on slisteemiga, mis méaérab teie sdiduki asendi.

Maa pddrleb paeva jooksul ja satelliidid muudavad taevas oma asendit. Selle tulemusel nihkuvad
punktide arvutatud asendid. Nihke t6ttu pole asendid teatud aja mé6dudes enam Giged.

Seda nahtust nimetatakse triiviks ning seda saab vahendada.

Teie jaoks tahendab see, et kdik pdllupiirid ja tehnorajad, mille te p&eva jooksul loote, on juba méne
tunni parast veidi nihkes.

Triivi kompenseerimiseks on kaks voimalust:
= 1. baaspunkti abil — enne iga t60 alustamist seatakse 1. baaspunkt ja kalibreeritakse GPS-
signaal. Tasuta vdimalus kasutada GPS-antenni A100 tapsusega kuni +/- 30 cm.
= Parandussignaali kasutamine. GPS-teenuse pakkuja tasuline teenus. Kasutatav ainult koos véga
tapse GPS-antenniga. GPS-signaali kalibreeritakse regulaarse vahemaa tagant automaatselt. Nii
on vdimalik saavutada alla viiesentimeetrine tapsus.

8.4.1 GPS ilma parandussignaalita

Kui kasutate GPSi ilma parandussignaalita, peate GPS-signaali enne iga t66 alustamist kalibreerima.

Mida tapsemalt seda teete, seda tapsemini teie stisteem todtab. Ja vastupidi — mida ebatapsem on
GPSi kalibreerimine, seda ebatdpsemalt tuvastab siisteem sdiduki asendi.

Milleks on vaja baaspunkti?

Baaspunkti abil saate kohandada tegelikke GPS-koordinaate salvestatud GPS-koordinaatidele ja
kompenseerida vdimalikku triivi (nihet).

GPS-signaali kalibreerimiseks on vaja maapinnal kindlat punkti. Seda nimetatakse 1. baaspunktiks.
GPS-signaali kalibreerimisel varreldakse ja kooskdlastatakse baaspunkti salvestatud koordinaate
olemasolevate koordinaatidega.

46

Autoridigus © Muller-Elektronik GmbH & Co.KG



o Navigeerimise kaivitamine
MULLE S
lektronik DGPSi kalibreerimine

i“ ) S '4 \
Lo i =\

0ld, paremal - kéhbreerimata GPS-signaaliga péld

Vasakul - kalibreeritud GPS-signaaliga p
Kui te ei sea baaspunkti ega kalibreeri GPS-signaali enne iga t60 alustamist, juhtub jargmine.

= Pdllupiiri, tehnoradade jne salvestatud GPS-koordinaadid erinevad tegelikest koordinaatidest.
= Nii ei saa te mdnda pdllu osa t60delda, kuna see asub GPSi andmetel valjaspool pdllupiiri.

Maksimaalse tapsuse saavutamiseks peate seetdttu toimima jargmiselt.
= Seadke igale pdllule esimesel tootlemisel baaspunkt.
= Kalibreerige enne iga td6tlust GPS-signaali.

1. baaspunkti seadmine

1. baaspunkt — pdllu ldheduses asuv punkt. See on ette nahtud pdllu salvestatud ja tegeliku asendi
kooskdlla viimiseks.

Baaspunkti seadmisel on otsustavad GPS-antenni koordinaadid.

Millal seada? Seadke 1. baaspunkt jargmistel juhtudel:
= pollu tédtlemine esimest korda.

Oige seadmine Baaspunkti seadmiseks on vaja kindlat punkti, mille asend ajas ei muutu. Naiteks puu, piiritdhis vdi
kanalisatsioonikaas.

Seda punkti on vaja selleks, et seada traktor GPS-signaali edaspidisel kalibreerimisel tapselt
samasse kohta.

Andmekadu puuduva baaspunkti korral
Kui te ei suuda baaspunkti hiliem leida, muutuvad salvestatud andmed kasutuks.

o Jatke alati meelde iga pdllu tapne baaspunkt!

Jargmisel joonisel on kujutatud, kuidas seada traktor baaspunkti seadmisel:
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Traktor baaspunkti seadmise ajal
. GPS-antenn traktorikabiini katusel >« Baaspunkti asend
@ GPS-antenni ja Y-teljel oleva teeserva punkti GPS-antenni ja X-teljel oleva teeserva punkti
vaheline kaugus vaheline kaugus

Toimingud

- Joon kindlast punktist Ule tee

- Tootlete pdldu esimest korda.

> @ bn

8.

Leidke pdllu sissesditmisel kindel punkt. Naiteks puu, piiritdhis vdi kanalisatsioonikaas.
Tommake joon valitud punkist Ule tee.
Seadke traktor mdlema esirattaga joonele.

Markige Ules punkti ja traktori vaheline kaugus.
See kaugus peab olema tulevaste GPS-kalibreerimiste ajal sama.

Kaivitage uus navigeerimine.

]

L°°° - Vajutage

J: - Vajutage

J: - Vajutage

=> Programm tuvastab 15 sekundi jooksul hetkeasendi ja salvestab selle 1. baaspunktina.
Baaspunkt seatakse sealjuures tapselt sinna, kus asub GPS-antenn.

= Signaali vdimalikud olemasolevad baaspunktid ja kalibreerimised kustutatakse.

= To0kuvale ilmub masina stiimboli alla baaspunkti simbol: %

= Olete seadnud 1. baaspunkti.

GPS-signaali kalibreerimine

GPS-signaali kalibreerimisel peab GPS-antenn asuma tapselt samas kohas kui baaspunkti
seadmisel.
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--4{1--
1 4

GPS-antenni asend baaspunkti suhtes GPS-signaali kalibreerimisel

>/« Baaspunkti asend

. GPS-antenn traktorikabiini katusel

Millal kalibreerida? GPS-signaal tuleb kalibreerida jargmistel juhtudel.
= Enne iga t60 alustamist.

7
» D@
a

= Kui funktsioonistimboli kdrval olev roheline kolmnurk vilgub.
| PN '

) S
Ferrme e

N

» D@<] |«
-

—
——,

= Kui tuvastate, et soidate kil teel, kuid kuvaril ndidatakse korvalekallet.

Toimingud 1. Sditke pdllu sissesditmisel 1. baaspunktini.

2. Seadke traktor mdlema esirattaga joonele.
Traktor peab olema sama nurga all kui baaspunkti seadmisel. Kaugus teeserva kindlast punktist
peab olema sama mis baaspunkti seadmisel.

3. L99% - vajutage.

4, : ] — vajutage.
(v |
@<

5. & —vajutage.

=> Programm tuvastab 15 sekundi jooksul hetkeasendi. Baaspunkti uuel kalibreerimisel
kirjutatakse vana kalibreering Ule.
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= limub alljdrgnev kuva:

GPS-kalibreerimine

Kalibreerimine on olemas .@}
Triiv: 0.670 m
Vanus: 0.00 h
%
valmis it
ef¢]

P
]

6. - Tagasi

GPS-kalibreerimise kuvale ilmuvad niilid jargmised parameetrid:
= Triiv
Naitab baaspunkti triivi alates baaspunkti seadmisest. Selle vaartuse vorra nihutatakse koiki
polluandmeid. Triiv arvutatakse GPS-signaali kalibreerimisel uuesti.
= Vanus
Mitu tundi tagasi GPS-signaal viimati kalibreeriti. Parast punkti kuvatakse tunni sajandikosad.
Naiteks: 0,25 h = veerand tundi = 15 minutit

8.4.2 DGPS koos parandussignaaliga

Kui kasutate RTK-parandussignaali, ei tule seada ei baaspunkti ega kalibreerida GPS-signaali.
Traktori asendit korrigeeritakse RTK-jaamas parandussignaali abil.

8.4.3 DGPS-signaali kvaliteedi kontrollimine
Séltuvalt geograafilisest asendist vdib GPS-signaali kvaliteet tugevasti kdikuda.

GPS-signaali kvaliteeti saab vaadata jargmistes kohtades:
= avakuval,
= tddkuval.

DGPS
oz

MY
I| :

DGPS-lihenduse kuvalt leiate jargmise teabe:
= tulpgraafika
Naitab Uihenduse kvaliteeti. Mida rohkem siniseid tulpi, seda parem on iihendus.
= Uhendatud satelliitide arv
= Parandussignaali olek
Piisava tapsuse saavutamiseks peab olek olema alati vahemalt DGPS. RTK-ga siisteemide
korral kuvatakse seal kas RTK Fix v6i RKT Float.

SECTION-Control liilitub kasireZiimi jargmistel juhtudel:
= DGPS-signaali olek muutub GPSiks vdi veel madalamaks;
= satelliitide arv langeb alla nelja;
= tulpgraafika ei naita midagi.

50 Autoridigus © Muller-Elektronik GmbH & Co.KG



Navigeerimise kdivitamine

MULLE }
lektronik Péllupiir
Sellisel juhul kuvatakse kuval haireteade.
Automaatreziim tuleb kasitsi aktiveerida niipea, kui GPS-lihendus paraneb.
8.5 P&llupiir
8.5.1 Pollupiiri tuvastamine
Péllupiir tuleb tuvastada iga uue p6llu korral.
Péllupiiri saab tuvastada pddramisala tédtiemise ajal.
Soltuvalt sellest, kas tootate RTK-parandussignaaliga v6i iima selleta, on teil jargmised véimalused:
= 1. vdimalus
Kasutatav mélemal juhul.
- Sditke imber pdllu.
— Laske p6llupiir arvutada piki radasid, mis tekivad imbersoidu kaigus.
- Toddelge pdllu siseala.
= 2. vdimalus
Soovitatav Uksnes koos RTK-parandussignaaliga.
— Tobdelge pollu siseala.
- Sbitke Gmber péllu.
- Laske pollupiir arvutada piki radasid, mis tekivad Gmbers6idu kaigus.
See meetod toimib ka ilma RTK-parandussignaalita, kuid te peate GPS-signaali enne td6tlemist
ja enne pdllupiiri arvutamist kalibreerima. See tuleneb GPS-asendi triivist, mis tekib t66 alguse ja
pOllupiiri arvutamise vahel.
1. toimimisviis Kui soovite esmalt imber pdllu sdita, tuvastage pdllupiir jargmiselt:

- Olete 1. baaspunkti seadnud ja kalibreerinud. (Kui td6tate ilma RTK-parandussignaalita.)
1. Kaivitage uus navigeerimine.

2. Lilitage sisse haagise- vdi lisaseade.

3. @ — Kui tédkuval kuvatakse see funktsioonisiimbol, tuleb seda vajutada.
Funktsiooniklahv on olemas selleks, et tarkvara teaks, millal te t66d alustate. Kui SECTION-
Control on aktiveeritud vdi olete paigaldanud tédasendi anduri, ei kuvata seda
funktsioonistimbolit.

4. Alustage Umber pdllu s6itmist.
= Pérast esimesi sentimeetreid naete, et kuvale ilmub seadmetulba taha roheline rada. Rada
mérgib tdodeldud ala.
=> Kui rohelist rada ei ilmu, vdib selle pbhjuseks olla:
a) te pole lisaseadet sisse liilitanud (SI;CTION-ControI)

b) te pole vajutanud funktsiooninuppu @ (TRACK-Leader II).

5. Sditke timber kogu pdllu.

124

Lapetage imber pdllu sditmine lahtepunktis. Umberssit peab moodustama suletud ringi.
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7. Jﬁ - Vajutage, kui jouate uuesti Iahtepunkti.

= Navigatsioonikuval tdmmatakse imber pdllu punane joon. See on pdllupiir.
2. toimimisviis Kui soovite esmalt pdldu téddelda, tuvastage pdllupiir jargmiselt:

- Teil on RTK-parandussignaal.

1. Kéivitage uus navigeerimine.

2. Liilitage sisse haagise- vdi lisaseade.

3. @ — Kui tédkuval kuvatakse see funktsioonisiimbol, tuleb seda vajutada.
Kui SECTION-Control on aktiveeritud voi kui olete paigaldanud tédasendi anduri, ei tule seda
funktsiooninuppu vajutada. Funktsiooniklahv on selleks, et tarkvara teaks, millal te t66d alustate.

4. Alustage pdllu to6tlemist.
=> Parast esimesi sentimeetreid naete, et kuvale ilmub seadmetulba taha roheline rada. Rada
mérgib to6deldud ala.
=> Kui rohelist rada ei ilmu, vdib selle pbhjuseks olla:
a) te pole lisaseadet sisse lilitanud (SECTION-Control)

b) te pole vajutanud funktsiooninuppu @ (TRACK-Leader II).
5. Tdddelge pdld.

6. Parast to6tlemise l6petamist sditke imber pdllu.

1. jﬁ - Vajutage, kui jduate uuesti lahtepunkti.

= Navigatsioonikuval tdmmatakse imber pdllu punane joon. See on pdllupiir.

8.5.2 Pollupiiri kustutamine

Toimingud Péllupiiri kustutamiseks toimige jargmiselt.

1. :]“ - hoidke kauem all.

=> Punase joonega margitud pdllupiir kustutati.

8.6 Tehnoraja A-B loomine

Tehnorada A-B on esimene tehnorada, mille te loote. Kaik jargnevad tehnorajad arvutatakse ja
joonistatakse tehnoraja A-B pdhjal.

Tehnorada A-B tuleb luua igas juhtimisreziimis.

Millal luua? Tehnoraja A-B saab luua igal ajahetkel parast baaspunkti seadmist. Naiteks esimese Umber pdliu
soitmise ajal.
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8.6.1 Tehnoraja A-B loomine paralleel- ja kontuurireziimis
Toimingud 1. Sditke traktoriga soovitava tehnoraja A-B alguspunkti.
N
2, Oi — Méaaratlege punkt A.
= Seatakse punkt A.
= Funktsioonistimbolil varvub lipp A roheliseks.
3. Soitke pdllu 16ppu.
"\!D 1
4, | vOi — Méaaratlege punkt B.
=> Seatakse punkt B.
=> Funktsioonistimbolil varvub lipp B roheliseks:
ek B
vOi
=> Punktid A ja B (ihendatakse joonega. Selle joone nimetus on tehnorada A-B ja see
maérgistatakse kuval kahe vaikese simboliga A ja B.
ParalleelreZiimis on tehnorada A-B sirge.
KontuurireZiimides on tehnorada A-B kdver.
= Tehnorajad projitseeritakse, kuvatakse ja nummerdatakse mélemas suunas olemasoleva
tehnoraja ja valitud juhtimisreZiimi alusel.
8.6.2 Tehnoraja A-B loomine juhtimisreziimis A+
Toimingud 1. Soitke traktoriga soovitava tehnoraja A-B alguspunkti.
»
2. - Vajutage.
= Kuvatakse andmesisestuskuva.
3. Andmesisestuse kuval n3ete traktori praegust suunda (kraadides).
4, Sisestage tehnoraja A-B soovitav suund kraadides.
=> Tehnorada A-B luuakse sisestatud suunas.
8.7 Takistuste tuvastamine

Kui pdllul on takistusi, saate tuvastada nende asukoha. Nii hoiatatakse teid alati enne, kui tekib
kokkupdrge.

Takistusi saab tuvastada pdllu téétlemise ajal.

Teid hoiatatakse takistuse eest jargmistel juhtudel:
= jOuate takistuseni hiliemalt 20 sekundi parast;
= kaugus takistuse ja sbiduki vahel on vaiksem kui pdllumajandusseadme t6élaius.

Hoiatus koosneb alati kahest elemendist:
= graafiline hoiatus td6kuva Ulemises vasakpoolses nurgas;

- Pdllupiir
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— Takistus

= helisignaal.

Toimingud + Olete kéivitanud navigeerimise.

1. °°% _vajutage.

P /-,
2. - - vajutage.
= llmub jargmine kuva:

2
=

£
&

-9
Eg = =
)

e
‘33'?35“';: / #6.81 ha lI I
kuvatakse masina skemaatiline kujutis koos juhi, takistuse ja takistuse kaugusega GPS-
vastuvotjast.

3. Tehke noolte abil kindlaks takistuse kaugus traktori asukohast.
Et TRACK-Leader Il teab traktori asukohta, suudab ta takistuse asukoha péllul valja arvutada.

4, " - salvestage takistuse asukoht pdllul.

= Takistus kuvatakse niid tookuval.
8.8 Kasitsemine t90 ajal

8.8.1 SECTION-Control tooreziimi muutmine

Kui SECTION-Control on aktiveeritud, vdite tddtada kahes reZiimis:
= automaatreziim;
= kasireziim
Juhtelemendid <’“ Kasi- ja automaatreziimi vahetus

Avmn)

Automaatreziim

Automaatreziimil on jargmised funktsioonid:
= osalaiuste automaatne lilitamine Ulekatete korral.
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Kéasireziim
KasireZiimil on jargmised funktsioonid:
= seadet (nt pritsi) lilitatakse kasitsi. Tulemused salvestatakse.
8.8.2 Tookuva valimuse muutmine

Tookuva valimust saab muuta mitmel moel.

Juhtelemendid Juhtelement Funktsioon

E Suurendamine ja vahendamine

Kogu pdllu kuvamine.
'

Soiduki imbruse kuvamine.
'

3D-vaate aktiveerimine.

. 2D-vaate aktiveerimine.

8.8.3 Tehnoradade nihutamine

Kasutage seda funktsiooni, kui asute kiill soovitud sdidurajal, kuid kui terminalil kuvatakse traktori
asend raja korval.

Tehnoradasid saab nihutada paralleelreZiimis ja kontuurireziimis.

Toimingud - Olete kaivitanud navigeerimise.

000
1.

i qu

2. .2 - Vajutage.

- Vajutage.

i
3o &=

= Tehnorada nihutatakse.

— Tehnoradade nihutamiseks praegusesse asendisse hoidke 3 sekundit allavajutatuna.

8.8.4 Tehnoradade kustutamine

Tehnoradasid saab igal ajal kustutada ja uusi luua.

Toimingud ' w
ik, P&
1. VO

— Hoidke 3 sekundit allavajutatuna.
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8.9

Eelised

Piirangud

Juhtelemendid

Toimingud

= Tehnorajad kustutatakse.

Pooramisala tootlemine HEADLAND-Controliga

Moodul HEADLAND-Control (ka pééramisala haldus) véimaldab kasitleda pédramisala Ulejaanud

pollust eraldi.

Pb6ramisala haldusel on jargmised eelised.
= Pdodramisala saab tdodelda pdllu siseala jargi. Nii ei ja& parast pddramisala tootlemist masinale

pihustusvahendi jaake.

= SECTION-Control lilitab vélja osalaiused, mis asuvad pdllu td6tlemise ajal pédramisala
piirkonnas.
= Pdoramisalal tddtamise ajal kuvatakse paralleelse sdidu tehnoradu.

Pddramisala haldusel on jargmised piirangud.
= Pdoramisala todtlemisel ei saa kasutada automaatset juhtimist TRACK-Leader TOP. Juht peab
masinat alati kasitsi juhtima.

= Pddramisala haldus l&htub alati kogu td6laiusest. Kui olete osalaiused pritsimise juhtseadises
valja lilitanud, vOetakse ikkagi aluseks kogu tdélaius.

Todkuvas on funktsioonisimbol, mis muudab vajutamisel oma valimust. Alljdrgnevas tabelis on naha,
millised vormid vdivad siimbolil olla, mida need tdhendavad ja mis juhtub stimboli vajutamisel.

Funktsioo-
nistimbol

Alternati-
ivne
funktsioo-
nisiimbol

Rakendus on siimboli kuvamisel
selles olekus

See juhtub siimboli kérval oleva
funktsiooninupu vajutamisel

1

HEADLAND-Control on
desaktiveeritud ning seda pole
sellel pdllul varem aktiveeritud.

Pdllupiiri pole veel tuvastatud.

Ei saa vajutada.

A

HEADLAND-Control ei ole
aktiveeritud.

Kuvatakse alles parast pdllupiiri
tuvastamist.

Kuvatakse pddramisala.

1]

Nlld saate too6delda pbllu siseosa.

SECTION-Control t66tleb iksnes
pdllu siseala. Osalaiused
lilitatakse pddramisalale
uleminekul vélja.

Paralleeljuhtimine pdllu siseosas
on aktiveeritud.

Paralleeljuhtimine pddramisalas
aktiveeritakse.

()

NUld saate toodelda pdoramisala.

Paralleeljuhtimine pdllu siseosas
aktiveeritakse.

Péllu taastoétlemisel tuleb pédramisala tdddelda jargmiselt:
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1. Laadige téddeldava pdllu andmed. [= 59]
2. Seadke pd6ramisala laius. [=> 44]

3. Kaivitage uus navigeerimine.
=> Kuvatakse pdld koos péllupiiride ja mérgistamata pd6ramisalaga.

Bad) /s o ®

B
¥ @

>
S
=

g

= oL

DGPS
a8

8.8 knsh
8.69 ha / 8.69 ha lI

4, :]H - Vajutage podramisala kuvamiseks kuvaril.

=> Kuvatakse funktsioonistimbol
= T66kuval margitakse pddramisala piirkond oranziks.

Ex .
&=

|
|

¥ @

£ AUTO
AUTQ
o

(s]e]e]

DGPS -
a8
8.8 knsh
B8.69 ha 8.69 ha 21
15

5. Toddelge pdllu siseala. Kasutage selleks tehnoradu.
= Pérast toétlemist peab pdld olema seest roheline ja valjast oranz:

2

@

3
S
=]

E

x|
=

(elele]

DGP3

L)

¥
8.8 knsh
B.32 ha ~ 8.69 ha lI

6. :‘ — Vajutage paralleeljuhtimise aktiveerimiseks pédramisalas.

= j — Kuvatakse tookuval.

b
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= Po66ramisala on tahistatud halliga.

= Pddramisalas kuvatakse tehnorada.
7. Viige masin pdllu punkti, kust saab parast todtlemist pdllult lahkuda.

8. Toodelge pooramisala.

9. Parast poéramisala td6tlemist lahkuge pdllult ja salvestage pdllu andmed.
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9

USB-malupulgal olevate andmete kasutamine

Iga to6deldava pdllu kohta saab salvestada pdlluandmed.

Pélluandmed koosnevad jargmisest teabest:
= pollupiirid;

= 1. baaspunkt;

= tehnorajad;

= sbidud;

= tuvastatud takistused.

Koik pdlluandmed salvestatakse USB-malupulgale.

9.1 Polluandmete salvestamine ja laadimine

Kui salvestate 60 ajal salvestatud pélluandmed USB-mélupulgale, vdite kasutada pdlluandmeid koos
teiste ME-rakendustega.

Néiteks:

= TaskManager

= FIELD-Nav
9.1.1 Pdlluandmete salvestamine
Toimingud 1. Minge malukuvale.

| [1h] e
Iljl Malu

2. J - Vajutage.

= Kuvatakse andmesisestuskuva.

3. Sisestage nimi, mille all soovite pélluandmeid salvestada.

= Andmed salvestatakse USB andmekandjal kaustas ngstore.

9.1.2 Polluandmete laadimine

Laadige pdlluandmed alati enne juba téddeldud pdllu td6tlemist.

Toimingud 1. Minge mélukuvale.

Iljl Malu

2. :] - Vajutage.

= Kuvatakse kuva Kirje laadimine.

[]
3. — Kldpsake soovitud pdllul.

= Kuval Malu kuvatakse péllu tilevaade.
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9.1.3 Polluandmete kustutamine
Pélluandmete kustutamisel kustutatakse terminali ajutisest mélust kogu teave.

Pdlluosa andmed tuleb kustutada pérast pdlluosa to6tlemist, et saaksite luua uue pdlluosa. Kui te
seda ei tee, lahtub tarkvara sellest, et soovite esimest pdlluosa edasi tdddelda.

Andmekadu
Kustutatud pdlluandmeid ei saa taastada.

o Salvestage enne kustutamist kdik olulised pdlluandmed.

Toimingud 1. Minge malukuvale:

= Malu

2. g - Vajutage.

= Hetkel laaditud pdlluandmed kustutatakse.

9.2 Polluandmete eksportimine ja importimine GISi jaoks
Kui dokumenteerite t60 GIS-vormingus, saate pdlluandmeid avada ja téédelda oma arvuti GIS-
programmis.

9.2.1 Polluandmete eksportimine GISi jaoks

Toimingud 1. Minge malukuvale.

o Malu

]

2. - Vajutage.

= Kuvatakse andmesisestuskuva.

3. Sisestage nimi, mille all soovite pdlluandmeid eksportida.

= Andmed salvestatakse USB andmekandjal kaustas NavGuideExport.

9.2.2 Polluandmete importimine GISist
= Taustaalad

= Takistuse jooned

= Takistuse punktid

GISi pélluandmete liigid

Toimingud - Olete loonud USB andmekandjal kausta NavGuideGisimport.

- Kdik andmed, mida soovite importida, asuvad USB andmekandjal kaustas NavGuideGisimport.
Kaustas ei tohi olla alamkaustu.

- Imporditavad andmed peavad olema vormingus WGS84.
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Andmete Uimberkorraldamine

1. Minge malukuvale.

. Malu
gl
- Vajutage.

= limub alljargnev kuva:

Taustaandmed

Tlip praegune
Taustaalad -
Takistuse jooned -

Takistuse punktid -
Rakenduskaardid -

a
5

3. Kldpsake GISi pdlluandmete soovitud liigil.
= limub jérgmine kuva:

Vali fail
Fieldishp  Aad | ]

[e—

—

)

Vasakus veerus naete faili nimetust koos pélluandmetega. Paremas veerus on GISi
pdlluandmete liik. Faili nimi sdltub teist ja kasutatavast GIS-suisteemist.

4. Markige soovitud andmetega rida.

5. :] - Vajutage.

= Taustaandmed laaditakse.

9.3 Andmete timberkorraldamine

Andmete Uimberkorraldamise eesmark on kiirendada terminali tood.

USB-méalupulgal salvestatud andmed sorditakse selliselt, et terminal saaks andmed kiiremini katte.

Toimingud 1. Minge malukuvale.

2. :] - Vajutage.

= Kuvatakse kuva Kirje laadimine.
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=
3. - Vajutage.
= Kuvatakse kuva Andmehooldus.

4, [ - Kidpsake suvandil Andmete korraldus.

5. llmub alljargnev teade: valmis.

6. — —Kinnitage.

9.4 Dokumenteeritud soitude vaatamine

Sdite saab vaadata ja kontrollida, kas olete midagi valja jatnud.

Juhtelemendid Funktsioonisiimbol | Tahendus

RN,

Valiku nihutamine vasakule ja paremale

Valiku nihutamine iles ja alla

B

E Suurendamine

Toimingud 1. Minge malukuvale.

N

. Laadige soovitud pdld.

— Suurendamine.

L B
.
L

vOi — Hoidke funktsiooninuppu allavajutatuna.

— Keerake p66rdnuppu.
=> Valikut nihutatakse.

9.5 Poldude kustutamine USB-malupulgalt
USB-malupulgalt saab kustutada terveid pdlde koos nende andmetega.
Toimingud Péllu kustutamiseks toimige jargmiselt.

1. Minge malukuvale.

2. :] - vajutage.

= Kuvatakse kuva Kirje laadimine.

[]
3. - mérkige kustutatava pélluga fail.
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4, g — kustutage margitud fail.

= limub jérgmine teade: Kas kustutan selle salvestise?

—
]

5. — kinnitage.

= Failinimi koos pdlluandmetega kustutatakse tabelist.

9.6 Soéitude kustutamine
Saate kustutada koigi salvestatud pdldude sdidud. Muid pdlluandmeid [= 59] ei kustutata.

Seda voite teha naiteks hooaja Idpus.

Toimingud 1. Minge malukuvale.

2. j - vajutage.

=> Kuvatakse kuva Kirje laadimine.
[]

3. 0O — markige soovitud pdld.
B
4, — vajutage.

5. Kuvatakse kuva Andmehooldus.

6. L — kldpsake suvandil Kustuta sdidud.

= llmub jargmine teade: Koik tdddeldavad alad kustutatakse! Jatkan?

7. L — kinnitage.
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10 Rakenduskaartide tootlemine VARIABLE-RATE Control abil

Rakenduskaart on pdllu iksikasjalik kaart. P6ld on sellel kaardil jagatud aladeks. Rakenduskaart
sisaldab teavet selle kohta, kui intensiivne peab t36 igal alal olema.

Talitlus Parast rakenduskaardi laadimist kontrollib tarkvara sdiduki GPS-koordinaatide alusel, millised
valjastuskogused on rakenduskaardi jérgi vajalikud, ning edastab teabe ISOBUSI juhtseadisele.

10.1 Pohiprotsessid
Selleks et *.shp vormingus rakenduskaarte kasutada, tuleb toimida jargmiselt.
1. Looge arvutis rakenduskaart.

Kopeerige rakenduskaart USB-mélupulgale.

Importige sobiv rakenduskaart TRACK-Leader abil.

Valige rakenduskaardi vorming.

o B~ N

Kohandage rakenduskaart vastavalt vajadusele.

Neid samme kirjeldatakse jargmistes peatiikkides.

10.2 Rakenduskaardi loomine

Rakenduskaardi saab luua pdllumaade registri vdi muu arvutiprogrammiga.

Rakenduskaart peab koosnema jargmistest failidest:
= shp
= dbf
= shx

10.3 Rakenduskaardi kopeerimine USB-malupulgale

Kopeerige kdik rakenduskaardid USB-pulgal olevasse kausta applicationmaps.

10.4 Rakenduskaardi importimine
Arvutis loodud rakenduskaardi saab importida USB-malupulgalt.
Importige rakenduskaart enne t6ode alustamist.

Toimingud - Olete loonud USB-malupulgal kausta applicationmaps.

- Koik rakenduskaardid, mida soovite importida, asuvad USB-malupulgal kaustas
applicationmaps.

1. Minge malukuvale:
Mélu

]

2. |

- vajutage.
= Kuvatakse kuva Taustaandmed.

3. Kldpsake real Rakenduskaardid.
=> lImub kuva Rakenduskaardid.
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Rakenduskaardi vorming

10.5

10.5.1

Juhtelemendid

4, @ - vajutage.

= |lmub kuva Rakenduskaart.

5. Kldpsake selle rakenduskaardi nimega real, mida soovite importida.

= TRACK-Leader kontrollib, kas failivorming on tuttav.
= Tundmatu vormingu korral peate looma uue vormingu. Selle kohta lugege jargmisest

peatiikist: Rakenduskaardi uue vormingu loomine [=> 65]

=> Kui vorming on tuttav, iimub jargmine kuva: Vali vorming.
= Tarkvara poolt valitud vorming kuvatakse real Vorming.

6. OK - vajutage selle vorminguga rakenduskaardi laadimiseks.

7. Uus - vajutage uue vorminguga rakenduskaardi laadimiseks.

Rakenduskaardi vorming

Koik rakenduskaardid on Ules ehitatud tabelina.

Funktsioon Vorming annab tarkvarale TRACK-Leader teada, millises rakenduskaardi veerus asuvad
vaartused, mida hiliem kasutatakse t66 maarana.

Rakenduskaardi uue vormingu loomine

Peate looma uue vormingu juhul, kui impordite rakenduskaardi, mille tlesehitus on tarkvara jaoks
tundmatu.

Vormingud salvestatakse otse terminali sisemallu. Kaardid tuleb luua igas terminalis eraldi.

(:>—,77

(1)»Uus vorming
— Veerg: id 4—7‘@
@’—" id attrvalue  objekt wert einheit ‘
. 1.0 0.00 0.00 156.00 000 = _@
s (2.00 0.00 0.00 172,00  0.00 Parglef
3.00 0.00 0.00 191.00  0.00
4.00 0.00 0.00 20000  0.00 oK
£ Jiso0 0.00 0.00 188.00  0.00 ¢ |
! 6.00 0.00 0.00 167.00  0.00 @ |
7.00 0.00 0.00 17800 000 v

Kuva Uus vorming

@
®

®

Kuva nimetus

Véli veeru valimiseks

Tabelite pealkirjad
Veergude pealkirjad méaratletakse
rakenduskaardi loomisel arvutitarkvara abil.

O
®

Valitud veeru nimetus

Tabelis olevad andmed
Andmed parinevad shp-failist

Juhtelement

Funktsioon

:

Veerunimede valimine
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Rakenduskaardi vorming gﬂ#&lﬁ’ﬁ?
Juhtelement Funktsioon
Vasakule Vasakule kerimine, kui tabel on ekraanist suurem.
Paremale Paremale kerimine, kui tabel on ekraanist suurem.
OK Valiku kinnitamine
Toimingud Rakenduskaardi uus vorming luuakse jargmiselt.

+ Olete valinud rakenduskaardi.
- Ekraanile on ilmunud kuva Vali vorming.

1. Uus - vajutage.
= llmub alljargnev kuva: Uus vorming
[]

3. Vajutage valiku kinnitamiseks OK.
= limub alljdrgnev kuva: Vormingu nimi

4. Sisestage uue vormingu nimi.
= limub alljirgnev kuva: Uksus

2. [ - Valige real Veerg selle veeru nimi, mis sisaldab soovitud vééartuseid.

5. Valige Uksus, milles rakenduskaardi vaartused on koostatud.

6. OK - vajutage.
= limub alljargnev kuva: Vali vorming.
= Uue vormingu nimi kuvatakse real Vorming.

7. OK-vajutage.

= Rakenduskaart laaditakse. Kui rakenduskaart on suurt, vdib see veidi kauem kesta.

= limub alljargnev kuva: Rakenduskaardid

10.5.2 Olemasoleva rakenduskaardi vormingu valimine

Toimingud Rakenduskaardi olemasoleva vormingu saab valida jargmiselt.

- Olete valinud rakenduskaardi.
- Ekraanile on ilmunud kuva Vali vorming.
1. Vajutage Vorming.
= Rida Vorming margitakse siniseks.
[]
2. [ — valige soovitud vorming.

3. Vajutage valiku kinnitamiseks OK.
= Rakenduskaart laaditakse.

= llmub kuva Rakenduskaardid.

10.5.3 Rakenduskaartide vormingute kustutamine
Toimingud Vormingu kustutamiseks toimige jargmiselt.

- Ekraanile on ilmunud kuva Rakenduskaardid.
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1. Vajutage Vorming.
=> Kuvatakse kuva Vormingud.

2. Vajutage Vorming.
=> Vormingu nimega rida margitakse siniseks.

[]
3. - Valige vorming, mida soovite kustutada.

[]
4. [ — kinnitage valik.

5. g — vajutage valitud vormingu kustutamiseks.

= llmub jargmine teade: Kas soovite selle vormingu kustutada?
6. - —kinnitage.

= Vorming kustutatakse.

10.6 Rakenduskaardi kohandamine vastavalt vajadusele

Parast rakenduskaardi importimist saate muuta jargmist:
= Kkoiki vaartuseid kindla protsendiarvu vorra;
= valitud vaartuseid absoluutse arvu vorra.

Toimingud Koigi vaartuste samaaegseks muutmiseks toimige jargmiselt.
- Olete valinud rakenduskaardi.
- Ekraanile on ilmunud kuva Rakenduskaardid.
- Ndete kuval rakenduskaarti.

1. Koik % — vajutage kdigi m@arade muutmiseks.
= Kuvatakse andmesisestuskuva.

2. Sisestage, mitme protsendi vdrra tuleb kdiki m&érasid muuta.

3. Vajutage sisestuste kinnitamiseks OK.
= lImub kuva Rakenduskaardid.

= Veerus Maar muudetakse koiki vaartuseid sisestatud protsendiarvu vorra.
Toimingud Valitud vaartuse muutmiseks toimige jargmiselt.

- Olete valinud rakenduskaardi.

- Ekraanile on ilmunud kuva Rakenduskaardid.

- Naete kuval rakenduskaarti.

[]
1. — keerake pddrdnuppu.

= Veerus Maar kuvatakse sinine raam, mis tahistab lahtrit.
[

2. 0O - markige maar, mida tuleb muuta.

3. Maar +- - vajutage.
= Kuvatakse andmesisestuskuva.

4. Sisestage uus vaartus.
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5. Vajutage sisestuste kinnitamiseks OK.

= llmub kuva Rakenduskaardid.

= Muudetud lahtrisse ilmub uus vaartus.
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Automaatne juhtimine TRACK-Leader TOP

Juhi Glesanded

11 Automaatne juhtimine TRACK-Leader TOP

/\ HOIATUS

o

o

Lugege enne kasutuselevdtmist labi kaasasolev kasutusjuhend "Ultra Guidance PSR ISO".
Jargige eeskatt peatlki "Ohutus" teavet.

o Olge automaatse juhtimise kasutamisel aarmiselt tahelepanelik!

Desaktiveerige automaatne juhtimine, kui keegi satub masina td6 ajal sellele 1ahemale kui 50

meetrit.
Juhtelemendid Koik automaatse juhtimise kasutamiseks vajalikud funktsioonisiimbolid kuvatakse otse td6kuval.
Funktsioo | Alternati- | Kirjeldus
nisiimbol |ivne
funktsioo
nisiimbol
J s | Automaatne juhtimine TRACK-Leader TOP on desaktiveeritud vdi pole
@.‘0 {ildse saadaval.
AUTO — Rooli juhtseadis on paigaldatud ja konfigureeritud, kuid ilmnenud on térge.

Lugege rooli juhtseadise rakenduses olevat veateadet.

Automaatse juhtimise aktiveerimine.

Automaatne juhtimine on aktiveeritav, kuid pole aktiivne.

Automaatse juhtimise desaktiveerimine.

Automaatne juhtimine on aktiivne.

Sdiduki pdéramine vasakule.

Kui TRACK-Leader TOP on desaktiveeritud, siis funktsiooniklahv ei toota.

Soiduki pdédramine paremale.

Kui TRACK-Leader TOP on desaktiveeritud, siis funktsiooniklahv ei toota.

11.1 Juhi ililesanded

Juhil on jargmised llesanded.
= Juht peab jalgima ohutust. Automaatne juhtimine toimub pimesi. See ei tuvasta masinale
lahenevat inimest. Automaatse juhtimise korral ei peatuta ega pdigata korvale.
= Pidurdama ja kiirendama peab juht.

= Juht peab pbérama.
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11.2

Automaatse juhtimise aktiveerimine ja desaktiveerimine

/\ HOIATUS

Liiklus6nnetuse oht
Sisselllitatud automaatse juhtimise korral vib sdiduk rajalt kdrvale kalduda ja liklusénnetuse
pohjustada. Selle kaigus vdivad inimesed viga v6i surma saada.

o Desaktiveerige automaatne juhtimine enne avalikele teedele soitmist.

o Viige juhtimismootor roolirattast eemale.

Toimingud

Toimingud

11.3

Toimingud

Automaatse juhtimise aktiveerimiseks toimige jargmiselt.
- Olete rooli juhtseadise ja TRACK-Leader TOPi konfigureerinud.
+ Olete loonud tehnoraja A-B.
+ Olete viinud sbiduki sbidurajale ja tehnorada on aktiveeritud.

AUTO

L~ «

- Tookuval on funktsioonistimbol
1. Viige juhtimismootor hddrdratta abil rooliratta juurde.

AUTO

L—3) «

2. - Vajutage.

3. Kui alustate sditu, juhib juhtimismootor sdidukit nii, et sdiduk sdidab mddda aktiveeritud
tehnorada.

= Funktsioonisiimbol asendatakse jargmise funktsioonisiimboliga:
=> Automaatne juhtimine on aktiveeritud.

Automaatse juhtimise desaktiveerimiseks on mitu vimalust.

1. Liigutage rooli.
Vai:

- Vajutage.
= Automaatne juhtimine on desaktiveeritud.

AUTO

L—3) «

= Funktsioonisimbol E asendatakse jargmise funktsioonisimboliga:

Soitmine paralleelselt tehnorajaga
Automaatne juhtimine juhib soidukit piki aktiivset tehnorada.
Saate s6idukit juhtida aktiveeritud tehnorajaga paralleelselt.
Soiduki juhtimiseks paralleelselt aktiivse tehnorajaga toimige jargmiselt.

.

- Tookuval on funktsioonisiimbol
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] VOi [ vajutamisega saate sdidukit juhtida aktiveeritud tehnorajaga paralleelselt.
=> Funktsioonisiimboli kdrvale iimub teave selle kohta, kui kaugele ja millises suunas
sbidurada nihutatakse:
< 26 cn|———
=> Juhtimismootor liigutab rooli.
2. Sbdiduk sdidab tehnorajaga paralleelselt nii kaua, kuni aktiveeritakse teine tehnorada.
11.4 Pooramine
Pd6ramisel peab juht rooli keeramise tle vétma ja ise roolima.
Toimingud Kui automaatne juhtimine on aktiveeritud, toimub pdéramine jargmiselt.

- Tddkuval on funktsioonisimbol: E Automaatne juhtimine on aktiveeritud.

1. Vétke roolist kinni ja pddrake ise.
=> Automaatne juhtimine desaktiveeritakse automaatselt, niipea kui rooli ligutada.

2. Poorake.

= Jargmine tehnorada aktiveeritakse siis, kui selle ja sdiduki vaheline nurk muutub
vaiksemaks kui seadistatud parameeter Pddrdenurk.

AUTO
WA

3. — Aktiveerige juhtimine kohe, kui jargmine tehnorada on aktiveeritud.

= Funktsioonisiimbol E asendatakse jargmise funktsioonisimboliga:
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12 Koostoo muude rakendustega
12.1 Koostoo rakendusega TaskManager

TRACK-Leader saab kasutada koos rakendusega TaskManager.
Eelised = Valjaandmeid ei tule TRACK-Leaderi laadida ega importida. Tellimuse alustamisel TaskManager
kantakse koik pdlluandmed otse TRACK-Leader.
= Saate t64tada tellimusega seotud rakenduskaardi alusel.

Oluline Mdlema programmi kasutamiseks tuleb silmas pidada jargmist.
1. Aktiveerige parameeter TM-seos.

2. TRACK-Leader toétamisel kéivitage alati tellimus rakenduses TaskManager.

TaskManager desaktiveerimine
Kui te ei soovi TaskManager kasutada, toimige jargmiselt.

1. Seadke TaskManager reziim SC-reziim. Desaktiveerige parameeter TM-seos.

12.2 Koostd0 juhtseadistega

Kui terminaliga on ihendatud ISOBUS juhtseadis, saate kasutada koiki TRACK-Leader rakendusi.

TRACK-Leader vétab sellisel juhul kdik hendatud pdllumajandusseadme parameetrid ISOBUS
juhtseadisest.

Néiteks:

= To6laius

= Osalaiuste arv

= Péllumajandusseadme geomeetria

Juhtseadis saab TRACK-Leader jargmist infot;
= kasud osalaiuste sisse ja valja lilitamiseks (SECTION-Control)
= valjastuskogused (VRC)

12.3 Koostoo rakendusega TRACK-Guide Desktop

TRACK-Guide Desktop on tasuta arvutiprogramm.
Selle abil saate:

= jalgida td6tulemusi;

= printida klientidele aruandeid.
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Rakenduse TRACK-Guide Desktop leiate jargmise veebilehe jaotisest Download: www.lacos.de
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Toimimine torketeadete korral

Torketeate tekst

Voimalik p6hjus

Probleemi korvaldamine

Tahelepanu! Malu ei saanud lahtestada.
Kui probleem ei lahene parast
taaskaivitamist, péérduge teeninduse
poole.

USB-mélupulgal ei saanud andmebaasi
luua.

Kaivitage terminal uuesti.

Aktiivset profiili ei saa eemaldadal

Kustutada pudti hetkel valitud
masinaprofiili.

Valige muu masinaprofiil ja kustutage
seejarel soovitud masinaprofiil.

Mélu Umberkorraldamisel iimnes térge!

USB-malupulk on iimberkorraldamise ajal
valja tdmmatud.

Sisestage USB-mélupulk uuesti ja
proovige imberkorraldamist korrata.

USB-maélupulk on tais.

Kustutage USB-mélupulgalt ebavajalikud
andmed ja proovige uuesti.

USB-maélupulk on vigane.

Muretsege tootjalt uus USB-mélupulk.

DGPSi konfiguratsioonifaili ei leitud!

DGPS-satetega sisemist faili ei leitud.

Paorduge tarkvara uuesti installimiseks
teeninduse poole.

Testimisperiood on méddas. Teavitage
oma edasimijat.

Testimisperiood on méddas.

Muretsege litsents.

Aktiveerige tarkvara.

USB andmekandjat pole (ihendatud!

Uhendage USB-malupulk.

Eksport nurjus! USB-maélupulk on enne eksporti vdi selle | Sisestage USB-malupulk uuesti ja
ajal valja tdommatud. proovige eksporti korrata.
USB-mélupulgale ei saa kirjutada. Desaktiveerige USB-mélupulga
kirjutuskaitse.
USB-maélupulk on tais. Kustutage USB-malupulgalt ebavajalikud
andmed ja proovige uuesti.
Torge! Paorduge klienditeenindusse.

GPS-signaal on katkenud!

Jadatihendus GPS-antenniga on
katkenud.

Uhtegi asukohta pole véimalik kindlaks
teha.

Kontrollige GPS-antenni kaabliihendusi ja
lihendage need uuesti.

GPS-signaal on liiga halb!

GPS-signaali kvaliteet on liiga halb,
enamasti varjestuste tottu.

Kontrollige GPS-vastuvétja paigaldust ja
praegust asendit. Vastuvdtjal peab olema
takistustevaba vaade taevasse.

DGPS pole saadaval! DGPSi pole signaalivarjestuse tottu Kontrollige GPS-vastuvdtja paigaldust ja
saadaval. praegust asendit. Vastuvotjal peab olema
signaali takistustevaba vastuvott.
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Torketeate tekst

Voimalik pohjus

Probleemi korvaldamine

DGPS pole saadaval parandusandmete
funktsiooni (nt EGNOS) rikke tdttu.

Kontrollige funktsiooni (ildist saadavust.
Kontrollige EGNOSes dige
parandussatelliidi olemasolu ja seadistust.

Sellele rakenduskaardile ei leitud sobivat
vormingut. Palun looge uus vorming.

Rakenduskaardi sisule sobivat vormingut
ei leitud. Vastavat vormingut pole loodud.

Olulised vormingud on rakendusega
kaasas. Muid vorminguid saab kasutaja
ise luua.

Profiili pole olemas!

Masina profiili pole olemas.

Looge uus masinaprofiil.

DGPSi konfiguratsiooni ei saanud GPS-
vastuvétjast lugeda!

Jadaulihendus GPS-antenniga on
katkenud.

Kontrollige GPS-antenni kaablilihendusi ja
ihendage need uuesti.

e-Dif korr. haalestust ei saanud GPS-
vastuvdtjast lugedal

Jadaulihendus GPS-antenniga on
katkenud.

Kontrollige GPS-antenni kaablilihendusi ja
Uhendage need uuesti.

Tilt-moodulist ei saanud sétteid lugeda!

Jadaiihendus GPS TILT-mooduli
kaldeanduriga on katkenud.

Kontrollige kaablilihendusi ja tehke
Uhendused uuesti.

Salvestamine nurjus!

USB-maélupulk on enne salvestamist voi
selle ajal valja tommatud.

Sisestage USB-malupulk uuesti ja
proovige salvestamist korrata.

USB-mélupulgale ei saa kirjutada.

Desaktiveerige USB-mélupulga
kirjutuskaitse.

USB-mélupulk on tais.

Kustutage USB-malupulgalt ebavajalikud
andmed ja proovige uuesti.

Kehtetu olek!

Pdo6rduge klienditeenindusse.
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