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1 | Bezpieczenstwo i odpowiedzialnos¢

Bezpieczenstwo i odpowiedzialnosé

1.1 Ruch drogowy

Nie uzywaé¢ komputera lub terminala obstugowego podczas jazdy po drogach
Odwrécenie uwagi kierowcy moze doprowadzi¢ do wypadkéw i obrazen ciala, ze $miercig wigcznie.

» Nie obstugiwa¢ komputera lub terminala obstugowego podczas jazdy po drogach.

1.2 Konserwacja i przechowywanie

Szkody spowodowane przez zwarcie

Jesli w ciggniku lub zaczepionym albo zawieszonym narzedziu przeprowadzane sg prace serwisowe,
wystepuje ryzyko zwarcia.

» Przed przystgpieniem do prac serwisowych
roztgczy¢ wszystkie potgczenia miedzy terminalem lub komputerem obstugowym a ciggnikiem.

Szkody spowodowane przez przepiecie

Podczas prac spawalniczych przy ciggniku lub zaczepionym albo zawieszonym narzedziu komputer lub
terminal obstugowy moze ulec uszkodzeniu wskutek przepiecia.

» Przed przystqpieniem do spawania
roztgczy¢ wszystkie potgczenia miedzy terminalem lub komputerem obstugowym a ciggnikiem.

Szkody spowodowane przez nieprawidtowe czyszczenie

» Komputer obstugowy i terminal obstugowy czysci¢ wytgcznie wilgotng, miekka $ciereczka.
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1| Bezpieczenstwo i odpowiedzialnosé
Zmiany w budowie

Szkody spowodowane przez nieprawidlowg temperature roboczg i temperature przechowywania

Nieprzestrzeganie temperatury roboczej i temperatury przechowywania moze doprowadzi¢ do uszkodzen
komputera lub terminala obstugowego oraz do nieprawidiowosci w dzialaniu, a przez to — do powstania
niebezpiecznych sytuaciji.

» Komputer lub terminal obstugowy uzytkowa¢ wytgcznie w temperaturze od -20°C do +65°C.

» Komputer lub terminal obstugowy przechowywac¢ wytgcznie w temperaturze od -30°C do +80°C.

1.3 Zmiany w budowie

Niedopuszczalne zmiany i niedopuszczalne uzycie

Niedopuszczalne zmiany i niedopuszczalne uzycie moze mie¢ negatywny wplyw na bezpieczenstwo
uzytkownika, zywotnos¢ lub/i funkcje terminala obstugowego.

» Na komputerze lub terminalu obstugowym dokonywaé tylko zmian, ktére opisane sg w instrukcji obstugi
komputera lub terminalu obstugowego.

» Komputer lub terminal obstugowy wykorzystywa¢ zgodnie z przeznaczeniem.
» Nie otwiera¢ komputera lub terminala obstugowego.

» Nie ciagnaé za przewody.

1.4 System kamer

Obraz z kamery nie moze byé podstawa do podejmowania decyzji istotnych z punktu widzenia
bezpieczenstwa.

Kamera pelni zadanie systemu wspomagania. Kamera nie zastepuje osoby kierujgcej ruchem ani wiasnej
uwagi. Pole widzenia kamery ma na przykiad ,martwe” obszary, w ktérych nie obejmuje os6b ani obiektéw.
Ponadto obraz z kamery moze by¢ wyswietlany z op6znieniem, prowadzac w ten sposob do btednej oceny
sytuacji. W konsekwencji osoby mogg odnies¢ obrazenia lub smier¢.

» Zawsze obserwowac otoczenie.

» Nie wykorzystywa¢ kamery do zadan istotnych z punktu widzenia bezpieczenstwa, takich jak jazda
w ruchu drogowym lub cofanie.

» Zawsze kontrolowa¢ droge jazdy.

» Nie wykorzystywa¢ kamery do obstugi maszyny.
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1 | Bezpieczenstwo i odpowiedzialnos¢
Wyswietlacz

1.5 Wyswietlacz

Ryzyko wypadku spowodowane przez btedne wskazania na wys$wietlaczu

W przypadku btedéw wyswietlacza lub ograniczenia widocznosci ekranu przypadkowo aktywowane mogg
zostac funkcje, ktore uruchomig funkcje maszyny. Osoby mogg odnies¢ obrazenia lub sSmierc.

» Jesli widocznos¢ ekranu wyswietlacza jest ograniczona,

przerwac obsluge.

» Jesli wskazanie wyswietlacza jest btedne,
uruchomi¢ ponownie komputer obstugowy lub terminal obstugowy.

Ryzyko wypadku spowodowane przez nieprawidtowe gesty na ekranie

Podczas wykonywania nieprawidiowych gestéw na ekranie istnieje ryzyko przypadkowego nacisniecia
przyciskéw sterowania maszyny, co doprowadzi do uruchomienia funkcji maszyny. Osoby mogg odnie$¢
obrazenia, a nawet $mierc¢.

» Gesty rozpoczyna¢ na krawedzi wyswietlacza.
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2 | Informacje na temat niniejszej instrukcji obstugi

Informacje na temat niniejszej instrukcji

obstugi

2.1 Prawa autorskie

Przedruk, tumaczenie i powielanie w dowolnej formie,
réwniez we fragmentach, wymagaja pisemnej zgody
firmy AMAZONEN-WERKE.

2.2 Stosowane opisy

2.2.1 Wskazowki ostrzegawcze i hasta ostrzegawcze

Wskazowki ostrzegawcze sg oznaczone pionowym
paskiem z tréjkgtnym symbolem bezpieczenstwa

i hastem ostrzegawczym. Haslo ostrzegawcze
"NIEBEZPIECZENSTWO", "OSTRZEZENIE" lub
"PRZESTROGA" opisuje nasilenie zagrozenia i ma
nastepujgce znaczenie:

NIEBEZPIECZENSTWO

» Oznacza bezposrednie zagrozenie
0 wysokim ryzyku doznania najciezszych
obrazen ciafa, takich jak utrata czesci ciala
lub $mier¢.

OSTRZEZENIE

P Oznacza potencjalne zagrozenie o $rednim
ryzyku doznania najciezszych obrazen
ciata lub $mierci.
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2 | Informacje na temat niniejszej instrukcji obstugi
Stosowane opisy

PRZESTROGA

P Oznacza zagrozenie o niskim ryzyku
doznania lekkich lub srednio ciezkich
obrazen ciala.

2.2.2 Inne wskazowki

24 WAZNE

» Oznacza ryzyko uszkodzenia maszyny.

xi UWAGA DOTYCZACA OCHRONY
SRODOWISKA

» Oznacza ryzyko szkod ekologicznych.

WSKAZOWKA

Oznacza porady w zakresie uzytkowania
i wskazéwki dotyczgce optymalnej eksploatacii.

2.2.3 Instrukcje czynnosci

2.2.3.1 Numerowane instrukcje czynnosci
Czynnosci, ktére nalezy wykona¢ w okreslonej
kolejnosci, sg podane w formie ponumerowanych
instrukcji czynnosci. Nalezy przestrzega¢ wymaganej
kolejnosci czynnosci.

Przykiad:

1. Czynnos¢ obslugowa krok 1

2. Czynnos$c¢ obstugowa krok 2

2.2.3.2 Czynnosci obstugowe i reakcje

Rekacje na czynnosci obstugowe sg oznaczone
strzaka.
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2 | Informacje na temat niniejszej instrukcji obstugi
Stosowane opisy

Przykiad:
1. Czynnosé obslugowa krok 1
=» Reakcja na czynnos$é obslugowg 1

2. Czynnos¢ obstugowa krok 2

2.2.3.3 Alternatywne instrukcje czynnosci

Alternatywne instrukcje czynnos$ci zaczynaja sie od
stowa "lub”.

Przykiad:
1. Czynnosc¢ obstugowa krok 1
lub
alternatywna czynnosc¢ obstugowa

2. Czynnos$c¢ obstugowa krok 2

2.2.3.4 Instrukcje czynnosci tylko z jedng czynnoscia
Instrukcje czynnosci z tylko jedng czynnoscig nie sg
numerowane, lecz rozpoczynajg sie od wypeinionego
tréjkata skierowanego w prawo.

Przykiad:

» Czynnos$¢ obstugowa

2.2.3.5 Instrukcje czynnosci bez kolejnosci
Instrukcje czynnosci, ktére nie muszg by¢
wykonywane w okres$lonej kolejnosci, sg
zamieszczone w formie list z wypetionymi tréjkgtami
skierowanymi w prawo.

Przykiad:

» Czynnos¢ obstugowa

» Czynnos$¢ obstugowa

» Czynnosc¢ obslugowa
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2 | Informacje na temat niniejszej instrukcji obstugi
Dodatkowo obowigzujace dokumenty

2.2.3.6 Praca warsztatowa

PRACA WARSZTATOWA

» Oznacza prace serwisowe, ktére muszg
by¢ przeprowadzane w specjalistycznym
warsztacie, ktory dysponuje odpowiednim
wyposazeniem do obslugi maszyn rolniczych
spetiajacym wymagania bezpieczenstwa
i ochrony srodowiska i ktéry zatrudnia
specjalistéw posiadajgcych odpowiednie
wyksztalcenie.

2.2.4 Wypunktowania

Wypunktowania bez wymuszonej kolejnosci
przedstawiane sg w postaci listy punktowej.

Przykiad:

e Punkt 1
e Punkt 2

2.2.5 Cyfry pozycji na ilustracjach

Cyfra w tekscie otoczona ramkag, np. |I| odnosi sie
do cyfry pozycji ha rysunku znajdujgcym sie obok.
2.2.6 Informacje o kierunkach

Jesli nie podano inaczej, wszystkie informacje
o kierunkach obowigzujg w kierunku jazdy.

2.3 Dodatkowo obowigzujgce dokumenty

W zatgczniku znajduje sie lista dodatkowo
obowigzujacych dokumentow.

2.4 Cyfrowa instrukcja obstugi

Cyfrowg instrukcje obstugi oraz szkolenie

komputerowe mozna pobrac z portalu informacyjnego

serwisu internetowego AMAZONE.
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2 | Informacje na temat niniejszej instrukcji obstugi
Panstwa zdanie jest wazne.

2.5 Panstwa zdanie jest wazne.

Szanowni Czytelnicy, nasze dokumenty sg regularnie
aktualizowane. Dzieki propozycjom ich poprawy
pomogg Panstwo opracowac¢ dokumenty bardziej
przyjazne uzytkownikowi. Propozycje prosimy
nadsyla¢ droga listowa, faksem lub pocztg
elektroniczna.

AMAZONEN-WERKE H. Dreyer SE & Co. KG
Technische Redaktion

Postfach 51

D-49202 Hasbergen

Fax: +49 (0) 5405 501-234
E-Mail: tr.feedback@amazone.de
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3 | Uzytkowanie zgodne z przeznaczeniem

Uzytkowanie zgodne z przeznaczeniem

e Za pomoca terminala obstugowego steruje sie
urzgdzeniami rolniczymi.

e Instrukcja obstugi jest czescig terminala
obstugowego. Terminal obstugowy jest
przeznaczony wytgcznie do uzytku zgodnego
Z niniejszg instrukcjg obstugi. Zastosowania
terminala obstugowego, ktore nie zostaty opisane
w niniejszej instrukcji obstugi, mogg prowadzi¢ do
powaznych obrazen ciata lub $mierci os6b oraz do
uszkodzenia maszyny i szkod materialnych.

e Inne uzycie niz opisane we
fragmencie dotyczgcym uzytkowania zgodnego
z przeznaczeniem traktowane jest jako niezgodne
z przeznaczeniem. Za szkody powstate w wyniku
uzytkowania niezgodnego z przeznaczeniem
odpowiedzialnosci nie ponosi producent, lecz
wytacznie uzytkownik.
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4 | Instrukcja montazu

Instrukcja montazu

4.1 Montaz terminala AmaTron 4

10
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4 | Instrukcja montazu
Podtaczanie kamery

4.2 Podiaczanie kamery

4.3 Podtaczanie wtyczki sygnatowej

2 f?%ll
30

[,
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4 | Instrukcja montazu
Podlaczanie urzadzenia wejsciowego AUX-N

4.4 Podiaczanie urzadzenia wejsciowego AUX-N

WSKAZOWKA

llustracja opisuje podtgczanie urzadzenia
wejsciowego AUX-N AMAZONE. Sposéb
podigczania urzgdzen wejsciowych AUX-N innych
marek moze by¢ inny.

12
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5 | Przeglad AmaTron 4

Przeglad AmaTron 4

5.1 Widok od przodu

AMAZONE

AmaTron 4

Przycisk menu gtéwnego Przycisk widoku mapy

Przycisk terminala uniwersalnego Przycisk ISB
Lampka stanu Przyciski wyboru sterowania urzadzenia

Przycisk zat./wyt Czujnik zblizeniowy

[ ] [~ [on] [w] []
Bl [=][=] [2] [~]

Czujnik jasnosci Ekran dotykowy
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5| Przeglad AmaTron 4
Ztacza

5.2 Ziacza

|I| Gorne zlgcze USB |Z| Tylne zlgcze USB
@ Ztgcze Ethernet do prac serwisowych E Ztgcze sygnalu GPS
|E| Ztgcze magistrali CAN |E| Ztgcze sygnatdéw czujnikdéw

Ztgcze kamery

5.3 Tabliczka znamionowa

[1] Numer czesci AMAZIONE
l—NlXXX

[2] Zakodowana data kalendarzowa z AKX U K c €

IE Numer wersji [3}—x C n

|z| Numer seryjny [4F——x00xx F(C: E =] % ]
[=]
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5 | Przeglad AmaTron 4
Przycisk ISB

|I| Numer urzgdzenia

|z| Zakodowana data kalendarzowa

Typ

5.4 Przycisk ISB

Funkcja przycisku ISB zalezy od podtgczonego
urzadzenia. Jesli urzadzenie posiada funkcje ISB,
funkcja ISB opisana jest w instrukcji obstugi
urzadzenia.

AMAZONE

AMAZONEN-WERKE H. Dreyer GmbH & Co. KG
Am Amazonenwerk 9-13 D-49205 Hasbergen

Gerate-Nr. I;E:I I:IZl:l Egm
E ]

Typ [ 3] H
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6 | Przeglad interfejsu uzytkownika

Przeglad interfejsu uzytkownika

6.1 Menu gtdwne

——

Fendt 714 TMS | Spritze ux5200

=
iy

& B g

L]
|I| Pasek stanu |Z| Widok aktywnego urzgdzenia i aktywnego
ciggnika

Karuzela aplikaciji
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6 | Przeglad interfejsu uzytkownika
Karuzela aplikacji

6.2 Karuzela aplikacji

O

O

Fendt 714 TMS | Spritze ux5200

&

{1

=
g

ﬁ

dll 1

T

Karuzela aplikacji |I| zawiera nastepujgce aplikacje:

MG6010-PL-PL | T.1 | 16.04.2024 | © AMAZONE
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6 | Przeglad interfejsu uzytkownika
Karuzela aplikacji

Aplikacja

Przycisk

Funkcja

Terminal uniwersalny

Symbol zalezy
od wybranego
urzadzenia.

——

=

Wyswietlanie sterowania podtgczonego
urzadzenia

Przyporzgdkowanie AUX-N

Konfigurowanie podtgczonego urzgdzenia
wejsciowego AUX-N

Menu Konfiguracja

Konfigurowanie AmaTron 4

Zarzgdzanie urzgdzeniami

Zestawienie ciggnikéw i urzadzen,
konfigurowanie ciggnikéw i urzgdzen

Kamera

Wyswietlanie obrazu z kamery

Widok mapy

B [ | @ e

Otwieranie widoku mapy

18
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6 | Przeglad interfejsu uzytkownika
Widok mapy

6.3 Widok mapy

6.3.1 Mapa

T

@/dm 0’2}: DGPS

[ s s s s s e

O,

Fn)
I I | ©

RUA

A )
’ﬂz] —bé-.-d—

160,00

1,23ha

@ G 0,12 ha

ragrd

Q

,F—'/T 100 %

@_a'j 0,0 km/h

0.0 kms/h

0.12 ha

0.0

bar

o
-~
o |

7
{0 <cs

&] 2] [] [3] [o] [w] [2]

Wybor karty aplikacyjnej

Ustawianie posrodku ciggnika i urzgdzenia
Kompas

Wybor minimalnego stopnia pomniejszenia
Wielkos¢ pola i obrobiona powierzchnia
Predkos¢ GPS

Skala wartosci karty aplikacyjnej

Rl [2][=] [=] [»] [~]

Aktywacja perspektywy z lotu ptaka

Wybér Multi Boom

Wybor maksymalnego stopnia powiekszenia
Symbol ciggnika i urzadzenia

Stopien zachodzenia

Informacje o urzgdzeniu
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6 | Przeglad interfejsu uzytkownika
Terminal uniwersalny

6.3.2 Menu Praca

|I| Odwracanie kierunku jazdy
Tworzenie sladu przejazdu

Automatyczna aktywacja wigczania sekc;ji
szerokosci

] [~]

Przesuwanie $ladéw przejazdu
Tworzenie granicy pola
Tworzenie wirtualnego nawrotu
Brak funkcji

Tworzenie zaznaczenia
Otwieranie menu Pole

Korekta znoszenia GPS

Tworzenie nowego pola

R 2] Bl [ [=] [¥] [o] [«] [#]

Konfigurowanie widoku mapy

6.4 Terminal uniwersalny

Na terminalu uniwersalnym wizualizowany jest
interfejs uzytkownika sterowania urzgdzenia.

Na terminalu uniwersalnym mozna wyswietla¢
informacje o urzadzeniu i sterowac urzgdzeniem.
Terminal uniwersalny podzielony jest na obszary

"Informacje o urzgdzeniu" oraz "Przyciski funkcyjne".

W zaleznosci od urzgdzenia w obszarze informac;ji

0 urzadzeniu moga znajdowac sie rowniez przyciski.

8 (),
gl |+
G} L+ E
©—®
S—d] |

—dl] 40—
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6 | Przeglad interfejsu uzytkownika
Terminal uniwersalny

@/W 0"2;} DGPS

i- |E 150 L/ha 4__)

Y.0 kmsh

—
AAA
a 3.49 ha

—

1 SO L/ha i | s *

100 x
-— - e -

s 5 A0 | @ B

bar

S24 "

MA MA MA MA MA MA q°

A —
FreTvayerTy

||||
OMA0FF

I O O P i
il 2

|I| Informacje o urzadzeniu i sterowanie urzadzenia |Z| Przyciski funkcyjne

WSKAZOWKA

Ekran terminala uniwersalnego zalezy od
podtgczonego urzadzenia.
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7 | Podstawowa obstuga

Podstawowa obstuga

7.1 Wiaczanie i wylgczanie urzadzenia AmaTron 4

» Aby wiqczy¢ urzqdzenie AmaTron 4,
nacisngc¢ przycisk zat./wyt |I|
WSKAZOWKA

Jesli podigczone jest urzgdzenie wejsciowe
AUX-N, nalezy potwierdzi¢ przyporzgdkowanie
urzgdzenia wejsciowego AUX-N; patrz strona 145.

» Aby wytqczy¢ urzqdzenie AmaTron 4,
przytrzymac nacisniety przycisk zat./wyt |I|

7.2 Korzystanie z pamieci USB

WARUNKI

© Pojemnos$¢ pamieci USB maksymalnie 64 GB
© Pamie¢ USB sformatowana w systemie plikéw
FAT32

» Podigczy¢ odpowiednig pamie¢ USB do gérnego
lub tylnego ztgcza USB.

= \WysSwietlony zostanie komunikat potwierdzajgcy
rozpoznanie pamieci USB.

22
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7 | Podstawowa obstuga
Przechodzenie miedzy aplikacjami

7.3 Przechodzenie miedzy aplikacjami

7.3.1 Korzystanie z przyciskéw menu

1. Aby otworzy¢ menu gtéwne,
nacisngc |I|

2. Aby otworzy¢ widok mapy,

nacisngc¢ |Z|

3. Aby otworzy¢ terminal uniwersalny,

nacisngc E

Fendc 714 TMS [ Spritze ux5200

o HE g 1

7.3.2 Korzystanie z karuzeli aplikaciji

1. W menu giéwnym przesuwac palec na karuzeli
aplikacji w lewo lub w prawo.

2. Wybra¢ zadang aplikacje.

Fendt 714 TMS | Spritze ux5200

o B @ 1

7.3.3 Stosowanie gestow

Aplikacje obstugiwane gestami mozna wybrac¢
w menu Konfiguracja, patrz strona 36.
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7 | Podstawowa obstuga
Konfigurowanie paska stanu

5 WAZNE
Niebezpieczenstwo uszkodzenia maszyny

Podczas wykonywania gestow na ekranie
istnieje ryzyko przypadkowego nacisniecia
przyciskOw sterowania urzadzenia.

P Gesty rozpoczynaé na krawedzi
wyswietlacza.

» Przesuwac palec od prawej lub lewej krawedzi
wyswietlacza do srodka wyswietlacza.

7.4 Konfigurowanie paska stanu

Pasek stanu |I| wyswietlany jest we wszystkich
aplikacjach. Informacje wyswietlane na pasku stanu
mozna konfigurowac.

Ponizsza tabela zawiera wszystkie dostepne funkcje:

Fendt 714 TMS | Spritze ux5200

s BB g 1

Symbol

Informacje

Stan automatycznego wigczania sekcji szerokosci

5%‘- Predko$¢

0"2 Odbiér GPS
09:30 Godzina

ﬂl] Nazwa pola

Obrobiona powierzchnia wybranego pola

24
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7 | Podstawowa obstuga
Korzystanie z menu szybkiego startu

Symbol Informacje
G Nieobrobiona powierzchnia wybranego pola
dd 2 444 Odchylenie od $ladu przejazdu

1. Przytrzymac palec przez 2 sekundy na pasku
stanu.

= \Wszystkie informacje zostang wyswietlone
w zestawieniu.

2. Aby dodac lub usung¢ informacje z paska stanu,
przesung¢ zgdang informacje palcem w zgdane
potozenie.

3. Aby zakoriczy¢ konfiguracje,
dotkng¢ wyswietlacz pod zestawieniem
informaciji.

7.5 Korzystanie z menu szybkiego startu

Menu szybkiego startu zawiera przyciski pozwalajgce
na szybki dostep do nastepujgcych funkcji:

Symbol

Funkcja

]

Eksportowanie danych diagnostycznych.

Wyswietlanie przyporzadkowania AUX-N.

|PDF_’!

Eksportowanie danych zlecenia do pliku PDF.

Eksportowanie danych zlecenia w formacie ISO-XML.

Wyswietlanie porad.

Przetgczanie miedzy trybem dziennym i nocnym.

Importowanie danych zlecenia ISO-XML i plikdw
shape.

)

Regulacja glosnosci za pomocg suwaka.

N2

71N

Regulacja jasnosci wyswietlacza za pomocg suwaka.

MG6010-PL-PL | T.1 | 16.04.2024 | © AMAZONE
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7 | Podstawowa obstuga
Wprowadzanie wartosci liczbowych

1. Przesuna¢ palec od gérnej krawedzi
wyswietlacza na srodek wyswietlacza.

= \Wyswietlone zostanie menu szybkiego startu.

2. Wybra¢ zadang funkcje.

3. Aby zamknq¢ menu szybkiego startu,
dotknag¢ wyswietlacz pod menu szybkiego startu.

0.0 km/h

7.6 Wprowadzanie wartosci liczbowych

Jesli konieczne jest wprowadzenie wartosci
liczbowych, wyswietlana jest klawiatura numeryczna.
Dodatkowo dostepne sg funkcje kalkulatora.
Wykonywane obliczenia wyswietlane sa nad
wprowadzang wartoscig. Obowigzujacy zakres
wartosci podawany jest w nawiasach.

1. Woprowadzi¢ liczby lub dziatania matematyczne.

2. Potwierdzi¢ wprowadzone dane przyciskiem

Vv

lub

aby anulowaé wprowadzone dane,
dotkng¢ ekran nad klawiaturg numeryczna.

15426+

41 {-1000 ... to00]

BEE - -
EEE - - -
EEE - -
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7 | Podstawowa obstuga
Wprowadzanie tekstu

7.7 Wprowadzanie tekstu

Jesli konieczne jest wprowadzenie tekstu,
wyswietlana jest klawiatura ze znakami.

» Aby wprowadzié¢ cyfry lub znaki specjalne,

wybraé e

» Aby wyswietli¢ pozostate znaki specjalne,

wybraé 2],

WSKAZOWKA

Jesli wybrano jezyk chinski lub japonski, litery

facinskie sg konwertowane na znaki chinskie
lub japonskie. Dla konwersji wyswietlane sg
propozycje. W przypadku znakdw japonskich
mozna wybiera¢ pomiedzy ré6znymi typami
znakéw.

» Aby wybierac sposrdd japoriskich typow
znakow,

wybrac przycisk |I|

» Zatwierdzenie wprowadzonego tekstu
przyciskiem \/

lub

aby anulowaé wprowadzony tekst
dotkng¢ ekran nad klawiaturg ze znakami.

X
Q w T u | o P U &
A G J|®K|L|O|A
+ Y v N M +
123
L X
Ll 1= Lt Lz LET
0w T u I 0o P &
A F H ] K L
z NOOM
123 e
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7 | Podstawowa obstuga
Usuwanie elementow

7.8 Usuwanie elementow

1. Aby usung¢ elementy,

Wybrac¢ ﬁ

2. Zatwierdzi¢ usunigcie przyciskiem \/

7.9 Zmiana nazwy elementow

1. Przytrzymac naci$nietg nazwe elementu.

2. Wprowadzi¢ nazwe.

3. Zatwierdzi¢ nazwe przyciskiem \/

7.10 Wyswietlanie porad

Porady zawierajg instrukcje i filmy utatwiajgce obstuge

urzgdzenia AmaTron 4.

Porady wyswietlane sg dla nastepujacych menu:

e Menu gtdowne
e Widok mapy

e Menu urzgdzenia wejsciowego AUX-N
1. Przejs¢ do zgdanego menu.

2. Otworzy¢ menu szybkiego startu.

3. wybra¢ @

28
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8 | Korzystanie z terminala uniwersalnego

Korzystanie z terminala uniwersalnego

W terminalu uniwersalnym wizualizowane jest
sterowanie urzgdzenia. Urzgdzenie mozna
obslugiwac¢ przez terminal uniwersalny. Mozna
przetgczac¢ miedzy sterowaniami podtgczonych
urzgdzen.

Przyciski sterowania urzgdzenia mozna obstugiwac
bezposrednio poprzez dotykanie lub za pomocg
fizycznych przyciskéw z prawej strony terminala
AmaTron 4. Uklad fizycznych przyciskow odpowiada
ukiadowi przyciskéw w interfejsie uzytkownika.

1. Aby otworzy¢ terminal uniwersalny,
nacisngc¢ przycisk terminala uniwersalnego |I|

2. Aby wybraé sterowanie urzqdzen, miedzy
ktérymi mozna przetqczac,
przytrzymac nacisniety przycisk terminala
uniwersalnego |I|

= \WysSwietlona zostanie lista z podtaczonymi
urzgdzeniami.

3. Wybrac zadane urzadzenie.

=» \Wybrane urzadzenia zaznaczone zostang
haczykiem.

4. Aby przetqczy¢ miedzy sterowaniami
wybranych urzgdzen,

nacisngc¢ przycisk terminala uniwersalnego II|
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9 | Wprowadzanie ustawien podstawowych

Wprowadzanie ustawien podstawowych

9.1 Ustawianie kamery

1. W menu Konfiguracja wybra¢ "Ustawienia
podstawowe" > "Ustawienia kamery".

2. Aby korzysta¢ z kamery,
aktywowac punkt "Kamera".

3. Aby automatycznie wyswietla¢ obraz z kamery
przy wigczonym biegu wstecznym,
aktywowac "Automatyczne wykrywanie jazdy
wstecz".

Wartos$¢ progowa ekranu kamery okresla predkosc,
od ktérej wyswietlany jest obraz z kamery podczas
cofania.

4. W punkcie "Warto$¢ progowa ekranu kamery"
wprowadzi¢ zgdang predkosc¢.

5. Aby wyswietli¢ odbicie lustrzane obrazu
z kamery,
aktywowac "Odbicie lustrzane obrazu z kamery
w poziomie" lub "Odbicie lustrzane obrazu
z kamery w pionie".

dll neu 09:26

< Ustawienia podstawowe

ngb Ustawienia kamery b

E\%, 0.0 km/h
4 Ustawienia kamery
L Kamera a2
ngb Automatyczne wykrywanie jazdy wstecz a
Ll Wartos¢ progowa obrazu z kamery 0 km/h
,‘_:,1? Odbicie lustrzane obrazu z kamery w poziomie (:
Eli' Odbicie lustrzane obrazu z kamery w pionie C.
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9 | Wprowadzanie ustawien podstawowych
Aktywacja wigczania z zaptonem

9.2 Aktywacja wiaczania z zaptonem

Jesli funkcja wigczania z zaptonem jest aktywowana,
urzgdzenie AmaTron 4 bedzie wigczane i wylgczane
wraz z zaplonem ciggnika.

1. Wybrac¢ "Ustawienia podstawowe" w menu
Konfiguracja.

2. Aktywowac "Wigczanie z zaptonem"

$ Ustawienia podstawowe

lub

dezaktywowac¢ "Wigczanie z zaptonem".
@ Witgczanie z zaptonem 'ﬁ)

9.3 Ustawianie daty i godziny

1. W menu Konfiguracja wybrac "Ustawienia
podstawowe" > "Data i godzina".

$ Ustawienia podstawowe

@r‘:-l Data i godzina >
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9 | Wprowadzanie ustawien podstawowych
Zmiana jezyka i ustawien regionalnych

2. Jesli data i godzina majq by¢ odczytywane
z sygnatu GPS,
aktywowac "Synchronizacje czasu GPS"

lub

jesli data i godzina majq zosta¢ wprowadzone
recznie,
dezaktywowac "Synchronizacje czasu GPS".

3. Wprowadzi¢ zgdang date w punkcie "Data".

4. W punkcie "Format daty" ustawic¢ zgdany format
daty.

5. W punkcie "Godzina" wprowadzi¢ zgdang
godzine, format godziny i strefe czasowa.

9.4 Zmiana jezyka i ustawien regionalnych

1. W menu Konfiguracja wybra¢ "Ustawienia
podstawowe" > "Region i jezyk".

2. W punkcie "Jezyk" wybra¢ zadany jezyk.

3. W punkcie "Separator dziesietny" wybra¢ zgdany
separator dziesietny.

4. W punkcie "Ukiad jednostek miar" wybra¢ zgdany
ukiad jednostek miar.

dll weu 12:34
< Datum und Uhrzeit
@ GPS-Zeitsynchronisation ﬁ)
Datum
@ Uhrzeit 12:34
@ Datumsformat
dll neu 09:32
< Ustawienia podstawowe
g} Region i jezyk 7

-—

sl 0.0km/h

< Region i jezyk

g} Jezyk

pe Separator dziesiatny

Deutsch

kg

mm  Wktad jednostek miar metrisch
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9 | Wprowadzanie ustawien podstawowych
Regulacja gtosnosci

9.5 Regulacja gtosnosci

9.5.1 Regulacja gto$nosci w ustawieniach podstawowych

1. Wybrac¢ "Ustawienia podstawowe" w menu 5
Konfiguracja. o

KONFIGURACJA

{(::} Ustawienia podstawowe b

2. Ustawi¢ gtosnos¢ za pomocg suwaka. d Neu

& Ustawienia podstawowe

|:‘\] ]) Gtos$nosé e —

9.5.2 Ustawianie gtosnosci przez menu szybkiego startu

1. Przesungc¢ palec od gornej krawedzi
wyswietlacza na srodek wyswietlacza.

= Wyswietlone zostanie menu szybkiego startu.
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9 | Wprowadzanie ustawien podstawowych
Ustawianie jasnosci wyswietlacza

2. Ustawi¢ glosnos¢ za pomocg suwaka.

0.0 km/h

9.6 Ustawianie jasnosci wyswietlacza

9.6.1 Ustawianie jasnosci wyswietlacza w ustawieniach podstawowych

1. W menu Konfiguracja wybrac "Ustawienia
podstawowe" > "Jasnosc wyswietlacza".

2. Ustawi¢ jasnos¢ wyswietlacza za pomocag
suwaka.

3. Jesli jasnosé¢ wyswietlacza ma by¢
automatycznie dopasowana do jasnosci
otoczenia,
aktywowac "Automatyczna jasnosc
wysSwietlacza".

4. Jesli w zaleznosci od jasnosci otoczenia ma
nastepowa¢ automatyczne przetqczanie miedzy
trybem dziennym i nocnym,
aktywowac "Automatyczne przetgczanie dzien-

noc".

A neu 09:32

< Ustawienia podstawowe

1
-‘O:- Jasnos¢ wyswietlacza >

< Jasno$¢ wyswietlacza

w1 L. L.
—,CI); Jasnos¢ wyswietlacza

¥ . P
—:(IJ— Automatyczne przetgczanie dzien-noc

~

—
|
—:(ID:— Automatyczna jasno$¢ wyswietlacza C'
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9 | Wprowadzanie ustawien podstawowych
Aktywacja wskaznika dotkniecia wyswietlacza

9.6.2 Ustawianie jasnosci wyswietlacza przez menu szybkiego startu

1. Przesuna¢ palec od gérnej krawedzi
wyswietlacza na srodek wyswietlacza.

= Wyswietlone zostanie menu szybkiego startu.

2. Ustawi¢ jasnos¢ wyswietlacza za pomocg

suwaka. = @ )
i

&8 0.0km/h

9.7 Aktywacja wskaznika dotkniecia wyswietlacza

Jesli ta funkcja jest aktywowana, za kazdym
razem podczas dotkniecia wyswietlacza w punkcie
dotkniecia wyswietlane jest biate kotko.
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9 | Wprowadzanie ustawien podstawowych

Aktywacja aplikacji obstugiwanych gestami

1.

2.

Wybra¢ "Ustawienia podstawowe" w menu
Konfiguracja.

Aktywowa¢ wskaznik dotknigcia w punkcie "Ekran
dotykowy"

lub

dezaktywowac "Ekran dotykowy".

& 19:12

m KONFIGURACJA

{(:)} Ustawienia podstawowe b
dll neu 09:32

< Ustawienia podstawowe

‘éE' Ekran dotykowy e |

9.8 Aktywacja aplikacji obstugiwanych gestami

Gestami mozna przechodzié¢ miedzy
nastepujacymi aplikacjami:

Widok mapy
Obraz z kamery

Terminal uniwersalny wszystkich podigczonych
urzgdzen

36
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9 | Wprowadzanie ustawien podstawowych
Filtr promienia do wyszukiwania pola w menu Import

1. W menu Konfiguracja wybra¢ "Ustawienia Al Neu 09:32
podstawowe" > "Aplikacje obstugiwane gestami". o
< Ustawienia podstawowe

2. Aktywowac¢ zadane aplikacje
lub
dezaktywowac aplikacje.

3. Aby przechodzi¢ miedzy wybranymi 22 Aplikacje obstugiwane gestami >

aplikacjami,
patrz strona 23.

9.9 Filtr promienia do wyszukiwania pola w menu Import

W menu Import pliki shape mozna filtrowa¢ na
podstawie odlegiosci od aktualnej pozycji GPS.
Wszystkie pliki shape, ktérych dane wykraczajg poza
podany promien, sg ukryte w menu Import.

1. W menu Konfiguracja wybrac punkt "Ustawienia d Neu 09:32

podstawowe" > "Filtr promienia do wyszukiwania o
" < Ustawienia podstawowe
pola w menu Import".

2. Wybra¢ zgdany promien.

@‘_'( Filtr promienia do wyszukiwania pola w menu Import
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10 | Konfigurowanie GPS

Konfigurowanie GPS

10.1 Wykorzystywanie sygnatu GPS z ISOBUS ciggnika

Jesli ciggnik przesyla sygnat GPS jako NMEA2000 do
magistrali ISOBUS, AmaTron 4 moze wykorzystywac
ten sygnat GPS.

WSKAZOWKA
Jesli ciggnik przesyla sygnat GPS do magistrali

ISOBUS, AmaTron 4 nie moze przesyla¢ sygnatu
GPS do magistrali ISOBUS, patrz strona 62.

1. W menu Konfiguracja wybrac "GPS".

2. W punkcie "Wejscie odbiornika GPS" wybra¢ & 00kmh
"ISOBUS NMEA2000". ¢ oPs
=» Punkty menu "Szybkos¢ transmisji" i "Konfiguruj 1 Wejscie odbiorika GPS SOBUS (NMEAZ00D)

odbiornik GPS" zostang dezaktywowane.

Predkos¢ transmisji
Konfiguruj odbiornik GPS

ﬁﬁ‘w Informacja GPS

10.2 Konfigurowanie odbiornika A100, A101 lub A631

Ten odbiornik GPS pozwala na reczne ustawianie obu
satelitow korekcyjnych. Satelity korekcyjne przesylajg
dane korekcyjne do odbiornika. Dane korekcji
zwiekszajg dokfadnose.
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10 | Konfigurowanie GPS
Konfigurowanie odbiornika Ag-Star

WARUNKI

© Podtagczony odbiornik A100, A101 lub A631
1. W menu Konfiguracja wybrac¢ "GPS".

2. W punkcie "Wejscie odbiornika GPS" wybraé

"GPS (NMEA0183)".
GPS
3. Wybra¢ "Konfiguruj odbiornik GPS". Wejscie odbiomnika GPS GPS (NMEA0183)
=» Podigczony odbiornik GPS zostanie wyszukany. s Predkost transmis] oTe
{199 Konfiguruj odbiornik GPS >
Informacja GPS
4. W punkcie "Satelita 1" i "Satelita 2" wybra¢ @& 00kmh 15:20
automatycznie". a A
=» Przy ustawieniu "automatycznie" odbiornik GPS 1‘?\0 Satelita 1 automatycznie
automatycznie wyszukuje wiasciwych satelitow.
;% Satelita 2 automatycznie
WSKAZOWKA E‘_ NMEA 2000 (CAN) (o )
. . . , @ Ustawienia fabryczne
Odbiornik GPS moze przesyta¢ dane NMEA2000
do magistrali CAN. To ustawienie powinno by¢é
aktywowane wytgcznie przez doswiadczonych
uzytkownikow.

5. Jesli odbiornik GPS ma przesyta¢ dane
NMEA2000 do magistrali CAN,
aktywowac "NMEA 2000 (CAN)".

10.3 Konfigurowanie odbiornika Ag-Star

Ten odbiornik GPS moze pracowac¢ w réznych
konfiguracjach. Konfiguracje réznig sie systemem
satelitow i satelitdw korekcyjnych. Odbiornik GPS
mozna ustawi¢ w zaleznosci od regionu i dostepnosci
systeméw korekcyjnych.

W trybie korekcji "SBAS GPS" dostepny jest sygnat
o duzej dokiadnosci w czasie odbioru sygnatu korekciji
SBAS.

Do systemdw SBAS nalezg systemy korekcyjne
EGNOS, WAAS i MSAS. Blizsze informacje
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10 | Konfigurowanie GPS

Konfigurowanie odbiornika Ag-Star

dotyczace dostepnosci SBAS mozna znalez¢
w internecie. W regionach bez dostepnosci SBAS
mozna korzystaé z trybu korekcji "GPS/GLONASS".

6.

WARUNKI

© Podtaczony odbiornik Ag-Star
W menu Konfiguracja wybrac¢ "GPS".

W punkcie "Wejscie odbiornika GPS" wybraé
"GPS (NMEA0183)".

W punkcie "Predkos$¢ transmisji" wybrac
"automatycznie".

Wybra¢ "Konfiguruj odbiornik GPS".

Podtgczony odbiornik GPS zostanie wyszukany.

W punkcie "Tryb korekcji" wybra¢ zgdany tryb
korekcji.

WSKAZOWKA

Odbiornik GPS moze przesyta¢ dane NMEA2000
do magistrali CAN. To ustawienie powinno by¢
aktywowane wytgcznie przez doswiadczonych
uzytkownikow.

Jesli odbiornik GPS ma przesyta¢ dane
NMEA2000 do magistrali CAN,
aktywowac "NMEA 2000 (CAN)".

< GPS
L1 wejscie odbiornika GPS GPS (NMEA0183)
1o Predkosc transmisji 57600
{199 Konfiguruj odbiornik GPS >
'ﬂq"v Informacja GPS

&8  0.0km/h 15:20
@ Ag-Star
_;-.—E Tryb korekcji SBAS GPS
E NMEA 2000 (CAN) >
C‘D Ustawienia fabryczne
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10 | Konfigurowanie GPS
Konfigurowanie innego odbiornika GPS

10.4 Konfigurowanie innego odbiornika GPS

WARUNKI

© Odbiornik GPS podigczony

Podtaczony odbiornik GPS musi spetniaé¢
ponizsze wymagania minimalne. Dane
wartosci podane sa w instrukcji obstugi
odbiornika GPS. Odbiorniki GPS nalezace do
wyposazenia ciggnika mozna skonfigurowaé
przez ciagnik.

© obstuga NMEAQ0183

© predkosc¢ transmisji: co najmniej 19200 bodow

lub optymalnie 57600 bodow

GGA: co najmniej 5 Hz lub optymalnie 10 Hz
VTG: co najmniej 5 Hz lub optymalnie 10 Hz
GSA: 1 Hz

ZDA: 1 Hz

©® © ©® ©

W menu Konfiguracja wybrac "GPS".

W punkcie "Wejscie odbiornika GPS" wybrac¢
"GPS (NMEAO0183)".

W przypadku wartosci GGA i wartosci VTG
réwnej 10 Hz

w punkcie "Predkos¢ transmisji" wybra¢ "57600".

lub

W przypadku wartosci GGA i wartosci VTG
réwnej 5 Hz

w punkcie "Predkos¢ transmisji" wybra¢ "19200"
lub "57600".

GPS
Wejécie odbiornika GPS GPS (NMEA0183)
Predkos¢ transmisji 57600
Konfiguruj odbiornik GPS >

Informacja GPS

10.5 Przywracanie ustawien fabrycznych odbiornika GPS

Jesli odbiornik GPS nie dziata poprawnie, mozna
przywrdci¢ jego ustawienia fabryczne.
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10 | Konfigurowanie GPS

Przywracanie ustawien fabrycznych odbiornika GPS

1. W menu Konfiguracja wybrac "Odbiornik GPS".

2. Wybra¢ "Konfiguruj odbiornik GPS".

3. wybrac¢ "Ustawienia fabryczne".

4. Zatwierdzi¢ przywracanie przyciskiem \/

5. Skonfigurowa¢ odbiornik GPS od nowa.

< GPS
L1 wejscie odbiornika GPS GPS (NMEA0183)
wnat Predkosé transmisii 57600
{199 Konfiguruj odbiornik GPS >
'ﬂQ'Q Informacja GPS

@& 00kmh 15:20
@ Ag-Star
=5 Tryb korekeii SBAS GPS
E NMEA 2000 (CAN) (o
C‘.D Ustawienia fabryczne
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11 | Konfigurowanie ISOBUS

Konfigurowanie ISOBUS

Chcac korzystaé z kilku terminali obstugowych na
ISOBUS i urzgdzenia wejsciowego AUX-N, nalezy
skonfigurowa¢ ISOBUS.

Kazdy terminal obstugowy ISOBUS ma jednoznaczny
numer identyfikacyjny w stosunku do terminala
uniwersalnego i kontrolera zadan, numer UT i numer
TC. Na terminalu uniwersalnym wizualizowane jest
sterowanie urzgdzenia, natomiast w kontrolerze
zadan zarzgdza sie dokumentacja zlecen urzadzenia.

Jesli terminal uniwersalny lub kontroler zadan nie
musi by¢ wykorzystywany na terminalu AmaTron
4, terminal uniwersalny lub kontroler zadan mozna
dezaktywowac.

Urzgdzenia wejsciowe AUX-N mogg zostaé
skonfigurowane wytgcznie na terminalu obstugowym
z numerem UT 1.

Jesli terminal AmaTron 4 jest jedynym poditgczonym
terminalem obstugowym, urzgdzenie automatycznie
pobierze numer UT i numer TC terminala AmaTron 4.

Jesli oprdcz terminala AmaTron 4 podigczone
sg dodatkowe terminale obstugowe, obowiagzuje
nastepujgca zasada:

e Jesli podigczone sg terminale obstugowe z tym
samym numerem UT lub TC, terminal AmaTron 4
automatycznie wybierze wolny numer UT i TC.

W takiej sytuacji wyswietlony zostanie komunikat.

e Aby sterowanie urzadzenia i dokumentacja
zlecen realizowane byty na zgdanym terminalu
obstugowym, numer UT oraz numer TC muszg
zostac¢ skonfigurowane w sterowaniu urzadzenia.

e Podtgczone urzgdzenie wybiera terminal
obstugowy z numerem UT i numerem
TC, dla ktérego urzgdzenie zostato ostatnio
skonfigurowane.
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| Konfigurowanie ISOBUS

1.

N

W menu Konfiguracja wybrac "ISOBUS".

Jesli sterowanie urzqdzenia ma by¢ stosowane
na terminalu AmaTron 4,
aktywowac UT.

Jesli podtqczone urzqdzenie wejsciowe AUX-
N ma zostac skonfigurowane przez terminal
AmaTron 4,

w punkcie "Numer UT" wybrac 1.

Jesli sterowanie urzqdzenia ma by¢ wyswietlane
na terminalu AmaTron 4,

w sterowaniu urzgdzenia zmieni¢ numer UT na
numer UT terminala AmaTron 4.

Jesli dokumentacja zleceri ma by¢ stosowana na
terminalu AmaTron 4,
aktywowac TC.

Jesli dokumentacja zleceni i automatyczne
wiqczanie sekcji szerokosci podtgczonego
urzqdzenia majq by¢ stosowane na terminalu
AmaTron 4,

w sterowaniu urzgdzenia zmieni¢ numer TC na
numer TC terminala AmaTron 4.

@ KonFiguracja
G 1s0BUS >
dl 13:52
< ISOBUS
Aktywuj UT Lo
3 Numer UT 1
%J Aktywuj TC @]

Numer TC 1
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11 | Konfigurowanie ISOBUS

USUWANIE BLEDU

Sterowanie urzgdzenia, dokumentacja zlecen
lub konfiguracja AUX-N nie sg wyswietlane na
Zgdanym terminalu obstugowym?

1. Sprawdzi¢ zgodnosé numeréw UT i numeréw
TC terminala obstlugowego i podigczonego
urzadzenia.

2. Wylgczyc¢ zaplon.

3. Uruchomi¢ ponownie wszystkie terminale
obstugowe.

4. Wiaczy¢ zaplon.

5. Ponownie sprawdzi¢ numery UT i numery TC.

MG6010-PL-PL | T.1 | 16.04.2024 | © AMAZONE 45



12 | Zarzadzanie licencjami

Zarzadzanie licencjami

Zarzadzanie licencjami umozliwia aktywowanie
licencji w celu ciggtego korzystania z przypisanych
aplikacji.

Bez aktywowanych licencji z funkcji mozna
korzystaé w nastepujacy sposob:

e GPS-Track: mozliwos¢ korzystania przez
50 godzin, gdy po raz pierwszy utworzony
zostanie slad przejazdu.

e GPS-Switch basic i GPS-Switch pro: mozliwosé
korzystania przez 50 godzin, gdy po raz pierwszy
podtgczone zostanie urzadzenie z automatycznym
wigczaniem sekcji szerokosci.

e GPS-Maps&Doc: dane zlecen mozna
eksportowac lub importowac 25 razy.

e AmaCam: mozliwos¢ korzystania przez 50 godzin,
jesli kamera aktywowana jest w ustawieniach.

Okres waznosci licencji z ograniczeniem czasowym
GPS-Track, AmaCam, GPS-Switch basic i GPS-
Switch pro jest odliczany, gdy AmaTron 4 jest
wigczony, nawet jesli odpowiednie funkcje nie sg juz
wykorzystywane.

Chcac korzystac z aplikacji bez ograniczen, nalezy
zakupic¢ u dystrybutoréw AMAZONE klucz licencyjny.

Ponizsza tabela zawiera zestawienie funkcji, ktére sa
aktywowane przy pomocy licenciji.

. . .. | GPS-Switch | GPS-Switch GPS-
Funkcje Bez licencji YVI c wite GPS-Track AmaCam
basic pro Maps&Doc

Linie siatki

Reczny zoom

Rozpoznawan
ie kierunku X
jazdy

Przesuwanie
mapy
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12 | Zarzadzanie licencjami

Funkcje Bez licencji GPS_S\{VItCh GPS-Switch GPS-Track GPS- AmaCam
basic pro Maps&Doc

Wyswietlanie
ciagnika X
i urzadzenia

Wyswietlanie
predkosci X
GPS

Perspektywa
z lotu ptaka

Kompas X

Wyswietlanie
istniejgcych
geoelemento
w

Automatyczne
wigczanie
sekcji

szerokosci X X
z maksymalni
e 16 sekcjami

szerokosci

Rejestrowanie
obrobione;j

powierzchni, X X

ISOBUS lub
recznie

Tworzenie
granic pola

Automatyczne
obnizenie X X
belki

Wirtualny
nawrot

Automatyczne
wigczanie
sekcji
szerokosci
z maksymalni
e
128 sekcjami
szeroko$ci

Oznaczenie
przeszkody

Automatyczny
zoom
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Funkcje

Bez licencji

GPS-Switch
basic

GPS-Switch
pro

GPS-

PS-Track
GPS-Trac Maps&Doc

AmaCam

MultiBoom:
korzystanie
Z kilku belek
polowych na
urzgdzeniu

MultiBin:
korzystanie
z kilku
odbiornikéw
wartosci
zadanych na
urzgdzeniu

Tworzenie
Sladow
przejazdu
i zagonow

Przelgczanie
Sciezek
technologiczn
ych ISOBUS

Importowanie
i eksportowan
ie danych
Zlecenia
i plikbw shape

Eksportowani
e danych
zlecen 1SO-
XML do pliku
PDF

Dokumentowa
nie geokoddéw

Korzystanie
z kart
aplikacyjnych
ISO-XML

Korzystanie
z kart
aplikacyjnych
z pliku shape

Automatyczne
rozpoznawani
e pola

Wyswietlanie
nieaktywnych
granic pola
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12 | Zarzadzanie licencjami

) . .. | GPS-Switch | GPS-Switch GPS-
Funkcje Bez licencji YVI ¢ wite GPS-Track AmaCam
basic pro Maps&Doc
Wyswietlanie
obrazu X
z kamery

1. W menu Konfiguracja wybrac "Zarzgdzanie

Konfiguracja

Zarzadzanie licencjami

licencjami". Q
=
Na liscie aplikacji wyswietlany jest pozostaly okres g
uzytkowania licencji lub informacja o tym, czy <
aplikacja jest aktywowana lub dezaktywowana.
2. Aby aktywowac¢ licencje, ik
skontaktowac sie z dystrybutorem AMAZONE. =3
=c)
=3
=
=B

Kod tarminala

GPS-Switch basic

GPS-Switch pro

GPS-Track

GPS-Maps & Doc

AmaCam

15:24

Lizenz-Management

dezaktywowany ®

dezaktywowany ®

dezaktywowany @

dezakbywowany @

dezakbywowany @
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13 | Konfigurowanie sieci

Konfigurowanie sieci

13.1 Konfigurowanie punktu dostepowego Wi-Fi za pomoca AmaTron 4

Sie¢ Wi-Fi mozna skonfigurowaé za pomocg
AmaTron 4 i adaptera USB Wi-Fi. Do tej sieci Wi-Fi
dostep moga mie¢ inne urzadzenia wspéipracujgce
z siecig Wi-Fi. Sie¢ Wi-Fi moze by¢ wykorzystywana
w aplikacji myAmaRouter i AmaTron Twin.

WARUNKI
© Zakupiony pakiet AmaTron Connect

1. Podigczy¢ adapter USB Wi-Fi.

2. W menu Konfiguracja wybrac¢ "Siec".

3. Aktywowac opcje "Uzyj sieci Wi-Fi". o} 08:00
< Sie¢
4. W punkcie "Tryb" wybra¢ "Punkt dostepowy".
T Uy sied WiFi &
5. W punkcie "Sie¢ Wi-Fi" zmieni¢ nazwe sieci Wi-
. Tryb Punkt dostepowy

Fi.
Siedi Wi-Fi AmaTrond_HotSpot_0118

6. W punkcie "Hasfo" nada¢ hasto do sieci Wi-Fi.

Hasla g¥j0J2oY

Infarmacie o sieci Wi-Fi

13.2 Nawigzywanie potgczenia AmaTron 4 z siecig Wi-Fi

Za pomocg AmaTron 4 i adaptera USB Wi-Fi mozna
nawigzywac potgczenie z siecig Wi-Fi. Sie¢ Wi-Fi
moze by¢ wykorzystywana w aplikacji myAmaRouter
i AmaTron Twin.
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13 | Konfigurowanie sieci
Nawigzywanie potaczenia AmaTron 4 z siecig Wi-Fi

WARUNKI

© Zakupiony pakiet AmaTron Connect
1. Podigczy¢ adapter USB Wi-Fi.
2. W menu Konfiguracja wybrac "Siec".
3. Aktywowac opcje "Uzyj sieci Wi-Fi".
4. W punkcie "Tryb" wybra¢ "Urzgdzenie".

5. Wybra¢ "Siec¢ Wi-Fi".

Wyswietlona zostanie lista dostepnych sieci Wi-Fi.
Symbol ktédki wskazuje, czy sie¢ Wi-Fi chroniona jest
hastem.

&: chroniona hastem

o)
: publiczna

6. W punkcie "Sieci Wi-Fi" wybra¢ zgdang sie¢ Wi-
Fi.

7. Wybrac "Potgcz".

8. Jesli wybrana sie¢ Wi-Fi chroniona jest hastem,
wprowadzi¢ haslo.

<

=
o

Sied

Uzyj sieci Wi-Fi

Tryb

Sied Wi-Fi

@

Uczestnik

Y

Wi-Fi KonFiguruj

Siec Wi-Fi Sle¢ wi-Fi

Stan
Sied Wi-Fi Mac sygmaty

Siec Wi-Fi Adres [P

X

Rozlgcesny

=
<]

Roehace

Potacz
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14 | Konfigurowanie urzadzen

Konfigurowanie urzadzen

14.1 Konfigurowanie urzadzenia ISOBUS

Podtaczone urzadzenia ISOBUS sg automatycznie
dodawane, a dane urzadzenia wczytywane. Dane
urzgdzenia mozna zmieni¢ wytgcznie przez terminal
uniwersalny w sterowaniu urzgdzenia. W celu
prawidiowej prezentacji w widoku mapy konieczne
jest podanie modelu urzadzenia.

Dane zalezg od nastepujacych czynnikow:

e Podtgczone urzgdzenie jest zawieszone lub
zaczepione.

e Odbiornik GPS jest zamontowany na ciggniku lub
na urzgdzeniu.

e Stosowane urzgdzenie jest maszyng samobiezng.

e Liczba belek polowych

WARUNKI

@ Urzadzenie ISOBUS podtgczone

1. W menu gtdbwnym wybraé ?ﬂ .

2. W punkcie "Urzgdzenia" wybraé¢ podtaczone
urzadzenie.

3. Jesli odbiornik GPS jest zamontowany na
urzqdzeniu,

aktywowac punkt "Odbiornik GPS na urzgdzeniu".

@ Zarzadzanie urzadzeniami
cagnki + AMAZONE UF02
Fendt 714 TMS = Odbiornik GPS na urzadzeniu a»
Fendt 714 ZAV | Model urz gdzenia zawieszane
u Gerategeometrie
X1 200 cm
Urzad: + X1 200 cm
==l Informacje o urzadzeniu ~
Szeroko$¢ robocza 240m
Liczba sekcji szerokosci a8
Czas wigczenia 1000 ms
Czas wylgczenia 1000 ms
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14 | Konfigurowanie urzadzen
Konfigurowanie urzagdzenia ISOBUS

4. Jesli poditqczone urzqdzenie jest zawieszone lub
jest maszynq samobiezng,
w punkcie "Model urzgdzenia" wybrac
"zawieszane".

lub

jesli podtgczone urzqdzenie jest zaczepione,
w punkcie "Model urzgdzenia" wybra¢
"zaczepiane".

W odniesieniu do geometrii urzadzenia okresla
sie nastepujace wartosci:

e "X1" odstep miedzy punktem sprzegu i punktem
rozsiewu/oprysku

e "X2" w maszynach z drugg belkg polowa;:
odstep miedzy punktem sprzegu i drugim punktem
rozsiewu/oprysku

e "A" w przypadku maszyn zaczepianych: odstep
miedzy punktem sprzegu i tylng osig

e "B" przesuniecie wzdtuzne odbiornika GPS
wzgledem punktu sprzegu

e "C" przesuniecie poprzeczne odbiornika GPS
wzgledem punktu sprzegu w kierunku jazdy.
Wartos¢ dodatnia dla przesunigecia poprzecznego
na prawo od punktu sprzegu, warto$¢ ujemna dla
przesuniecia poprzecznego na lewo od punktu

sprzegu.

WSKAZOWKA

Wszystkie wartosci geometrii muszg zgadzac
sie z rzeczywistymi wartosciami geometrii
urzadzenia.

5. Aby skontrolowac wartosci geometrii,
dokona¢ pomiaru wartosci geometrii przy
urzgdzeniu.

6. Wybra¢ "Geometria urzgdzenia".
7. Jesli odbiornik GPS jest zamontowany na

urzqdzeniu,
Whprowadzi¢ wartosci dla "B" i "C".
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14.2 Konfigurowanie urzadzen non-ISOBUS

14.2.1 Dodawanie urzgadzenia non-ISOBUS

Do poprawnej prezentacji w widoku mapy
i poprawnego dziatania wigczania sekcji szerokosci
wymagane jest utworzenie urzgdzenia.

S

1. W menu gtéwnym wybra¢ ZU01 |

dll 13:22 i

2. W punkcie "Urzgdzenia" wybraé +.

@ Zarzadzanie urzadzeniami
3. Wprowadzi¢ nazwe urzgdzenia. — +  NoniSOBUS
Fendt 714 TMS u Odbiornik GPS na urzadzeniu >
. ., . . Fendt 714 ZAV | Model urz gdzenia zawieszane
4. Zatwierdzi¢ przyciskiem .
Typ urzadzenia Siewnik
Urzadzenia + Producent Amazone
AMAZONE UFD2 [ ] Informacje o geometrii:
H‘; Szerokos¢ robocza

14.2.2 Konfigurowanie urzadzenia non-ISOBUS

1. W menu giéwnym wybraé ?ﬂ .

2. W punkcie "Urzgdzenia" wybra¢ zgdane dll 13:22

urzgdzenie.

@ Urzgdzenia

W celu prawidiowej prezentacji w widoku mapy s |+| NoniSOBUS

konieczne jest podanie modelu urzgdzenia. Fendt 714 TMS W Odbiarnik GPS naurzadzeniy a»
FendL 714 ZAV ] Maodel urzadzania zawisszane

Typ urzgdzenia Siewnik
sl + Producent Siewnik
AMAZONE UFD2 | | Informacje a geometril:
n‘: Szerokosc robocza
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Dane zaleza od nastepujacych czynnikéw:

e Podilgczone urzgdzenie jest zawieszone lub
zaczepione.

e Odbiornik GPS jest zamontowany na ciggniku lub
na urzadzeniu.

e Stosowane urzgdzenie jest maszyng samobiezng.

3. Jesli podtgczone urzqdzenie jest zawieszone lub
jest maszynq samobiezng,
w punkcie "Model urzgdzenia" wybra¢
"zawieszane".

lub

jesli podtqczone urzqgdzenie jest zaczepione,
w punkcie "Model urzgdzenia" wybrac
"zaczepiane".

4. Wprowadzi¢ typ urzadzenia i producenta.

W odniesieniu do geometrii urzagdzenia okresla
sie nastepujgce wartosci:

e X1: odstep miedzy punktem sprzegu i punktem
rozsiewu/oprysku

e X2, w przypadku maszyn zaczepianych: odstep
miedzy punktem sprzegu i tylng osig

e A: przesuniecie poprzeczne odbiornika GPS
wzgledem punktu sprzegu w kierunku jazdy.
Wartos¢ dodatnia dla przesunigcia poprzecznego
na prawo od punktu sprzegu, warto$¢ ujemna dla
przesuniecia poprzecznego na lewo od punktu
sprzegu.

e B: przesuniecie wzdtuzne odbiornika GPS
wzgledem punktu sprzegu

5. W punkcie "Geometria urzgdzenia" wprowadzic¢
wartosé X1 i X2.

6. Jesli odbiornik GPS jest zamontowany na
urzqdzeniu,
w punkcie "Geometria urzgdzenia" wprowadzi¢
wartos¢ Ai B.

7. W punkcie "Liczba sekcji szerokosci" wprowadzi¢
liczbe sekcji szerokosci podigczonego
urzgdzenia.

8. W punkcie "Szerokos$c¢ standard. sekcji
szerokosci" zmieni¢ szerokos¢ dla wszystkich
sekcji szerokosci.

MG6010-PL-PL | T.1 | 16.04.2024 | © AMAZONE 55



14 | Konfigurowanie urzadzen
Wybor urzadzenia

Jesli sekcje szerokosci majg rozng szerokosg,
szerokos¢ kazdej sekcji mozna wprowadzi¢
oddzielnie. Sekcje szerokosci sg ponumerowane od
lewej do prawej, patrzgc w kierunku jazdy.

9. Na liscie sekcji szerokosci zmieni¢ wartosci dla
poszczegdinych sekcji szerokosci.

14.3 Wybor urzadzenia

Urzgdzenia ISOBUS sg automatycznie wybierane,
gdy zostang podtgczone.

Jesli stosowane s3g urzadzenia non-ISOBUS,

konieczne jest wybranie urzgdzenia, aby wczytane
zostaly poprawne dane urzgdzenia.

WARUNKI

© Urzadzenie skonfigurowane, patrz strona 52

1. W menu gtdbwnym wybraé ?ﬂ .

2. Wybrac zgdane urzadzenie. dll 13:22

@ Urzgdzenia
=» \Wybrane urzgdzenie zaznaczone zostanie
haczykiem. e+ HondsoBUS
Fendt 714 TMS | | Odtiarnik GPS na urzadzeniu ()
FendL 714 ZAV ] Maodel urzadzania zawisszane
Typ urzgdzenia Siewnik
sl + Producent Siewnik
AMAZONE UFD2 | | Informacje a geometril:
Szerokosc robocza
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Konfigurowanie ciggnikow

15.1 Tworzenie nowego ciggnika

Do poprawnej prezentacji w widoku mapy
i poprawnego dziatania automatycznego wtgczania
sekcji szerokosci wymagane jest utworzenie ciggnika.

WSKAZOWKA
Dla kazdego stosowanego ciggnika musi zosta¢

utworzony i skonfigurowany ciggnik w menu
"Urzgdzenia".

1. W menu gtéwnym wybraé ?ﬂ .

2. W punkcie "Ciggniki" wybra¢ +.

@ Urzgdzenia
3. Wprowadzi¢ nazwe ciggnika. Cia +  Fendt714 TMS
Fendt 714 TMS ﬂ’ Geametria
. ~ . Fendt 714 ZAV m i A3Em
4. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/ B 128em
C T0cm
5. Zmieni¢ dane geometrii ciggnika, patrz sl + Caujniki
strona 57. Spritze Ux5200 = Predicse GPS 0.0 km/h
Predkosc kota 0.0km/h
Impulsy 200 Imp/100m

6. Skonfigurowac czujniki ciggnika, patrz
strona 59. O

15.2 Zmiana danych geometrii ciggnika

Na podstawie danych geometrii ciggnika okresla sie
pozycje odbiornika GPS wzgledem osi wzdiuznej,
tylnej osi i punktu sprzegu ciggnika. Dane geometrii
potrzebne sg do poprawnej prezentacji w widoku
mapy i poprawnego dziatania wigczania sekciji
szerokosci.
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WSKAZOWKA

W niektérych ciggnikach z wbudowanym
odbiornikiem GPS wystana pozycja odbiornika
GPS nie odpowiada fizycznej pozycji odbiornika
GPS. Dane geometrii ciggnika muszg odpowiadac¢
wystanej pozycji odbiornika GPS. Wiecej
informacji mozna uzyska¢ od producenta
ciggnika.

WSKAZOWKA

W przypadku ciggnikéw z 2 punktami sprzegu dla
kazdego punktu sprzegu nalezy utworzy¢ jeden
ciggnik.

1. W menu giéwnym wybraé gﬂ .

2. Wybra¢ zadany ciggnik.

. @ Urzadzenia
3. Wybra¢ punkt "Geometria".
Gk 4| Fendt714TMS
it . u_‘? Geometria
Fendt 714 ZAV m A 35:em
B 128 em
C T0cm
Ui +

Spritze ux5200

4. W punkcie "A" wprowadzi¢ odstep odbiornika
GPS wzgledem osi wzdiuznej ciggnika.

5. W punkcie "B" wprowadzi¢ odstep odbiornika
GPS wzgledem Srodka tylnej osi.

6. W punkcie "C" wprowadzi¢ odlegios¢ tylnej osi od
punktu sprzegu.

7. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/
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15.3 Konfigurowanie czujnikdéw ciggnika

15.3.1 Konfigurowanie czujnika kota

Jesli urzadzenie nie przesyfa wlasnego sygnalu
predkosci na ISOBUS, sterowanie urzgdzenia moze
wykorzystywaé sygnat predkosci z czujnika kota.
Czujnik kota ustala predkos¢ na podstawie obrotu
kota. Jesli ciagnik nie jest wyposazony w czujnik kofa,
ale podigczone urzadzenie wymaga tego sygnatu,
dane czujnika kota mogg by¢ symulowane przez
sygnat GPS.

WARUNKI

Jesli sygnat czujnika kota pochodzi z czujnika
kota:

© Wotyczka sygnatowa podtgczona, patrz
strona 11

1. W menu giéwnym wybraé ?ﬂ .
2. W punkcie "Ciggniki" wybra¢ zgdany ciggnik.

3. Wybra¢ punkt "Czujniki".

Cignnik

Fendt 714 ZAV

Spritze ux5200

Urzadzenia

+ Fendt 714 TMS

u-‘? ' Geometria

@ A 55ecm
B 128 em
C T0ecm

+ Caujniki
Predinsc GRS 0.0 km/h
Prediose kota 0.0km/h
Impulsy 200 Imp/100m

4. Wybra¢ punkt "Kolo". m

5. Jesli wykorzystywany ma by¢ sygnat czujnika
kota,
aktywowac punkt "Przesylaj sygnat".

GPS / NMEAZOOD

Czujniki X
) Predkost kota 0.0 km/h
Preesytaj dane czujnikow &
Zridio Gniardo sygnatowe
Impulsy

Aktualna wartose 200 Imp/100m

Pragram, impulsaw
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6. Jesli sygnat GPS ma symulowa¢ sygnat czujnika

kota,
w punkcie "Zrodio" wybraé "Odbiornik GPS"

lub

jesli sygnat czujnika kota pochodzi z czujnika

kota,
w punkcie "Zrédio" wybraé "Gniazdo".

7. Jesli sygnat czujnika kota pochodzi z czujnika

kota,

w punkcie "Aktualna wartos$¢" wprowadzic liczbe

impulséw na minute
lub
aby ustali¢ liczbe impulséw na minute,

w punkcie "Program. impulsow" postepowac
zgodnie z instrukcjami na wyswietlaczu.

WSKAZOWKA

Ustawienia zostang zastosowane dopiero po
zamknieciu menu.

8. Zamkna¢ menu przyciskiem ><

15.3.2 Konfigurowanie czujnika radarowego

Jesli urzadzenie nie przesyfa wlasnego sygnaiu
predkosci na ISOBUS, sterowanie urzgdzenia
moze wykorzystywaé sygnat predkosci z czujnika
radarowego. Czujnik radarowy ustala predkos¢ na
podstawie sygnatow radarowych. Jesli ciggnik nie

jest wyposazony w czujnik radarowy, ale podigczone

urzgdzenie wymaga tego sygnaiu, dane czujnika
radarowego moga by¢ symulowane przez sygnat
GPS.

60
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WARUNKI

Jesli sygnat czujnika radarowego pochodzi
z czujnika radarowego:

© Wotyczka sygnatowa podtgczona, patrz
strona 11

1. W menu giéwnym wybraé ?ﬂ .

2. W punkcie "Ciggniki" wybra¢ zgdany ciggnik.

@ Urzgdzenia
3. Wybra¢ punkt "Czujniki".
Cignnik + Fendt 714 TMS
s Geametria

Fendt 714 ZAV ] A 55cm
B 128 cm
C T0cm

iy + Caujniki

Spritze ux5200 = FradlascOPRs 0.0 km/h
Prediose kota 0.0km/h
Impulsy 200 Imp/100m

4. Wybra¢ punkt "Radar". m

Czujniki X
5. Jesli wykorzystywany ma by¢ sygnat czujnika ko S o hh
radarowego, = :
4 " : " Przesytaj dane czujnikow
aktywowac punkt "Przesylaj sygnat". -
eSS DID Zrivdio Gniazdo sygnatowe
WOM
6. Jesli sygnat GPS ma symulowac sygnat czujnika B Impulsy
radarowego, Aktualna wartosc 200 Imp/100m
W punkcie "Zrédb" Wybra(': "Odbiornik GPS" Program. impulscw
lub
jesli sygnat czujnika radarowego pochodzi —

z czujnika radarowego,
w punkcie "Zrédio" wybraé "Gniazdo".

7. Jesli sygnat czujnika radarowego pochodzi
z czujnika radarowego,
w punkcie "Aktualna warto$¢" wprowadzic liczbe
impulséw na minute

lub
aby ustali¢ liczbe impulséw na minuteg,

w punkcie "Program. impulsow" postepowac
zgodnie z instrukcjami na wyswietlaczu.
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WSKAZOWKA

Ustawienia zostang zastosowane dopiero po
zamknieciu menu.

8. Zamkng¢ menu przyciskiem ><

15.3.3 Przesyfanie sygnatéw GPS/NMEA2000

AmaTron 4 moze przesylac informacje o predkosci

i pozycji GPS przez ISOBUS do podtaczonego
urzgdzenia. W tym celu podigczone urzadzenie musi
mie¢ mozliwos¢ przetwarzania sygnaiu predkosci
przez protokét NMEA2000.

WSKAZOWKA

Jesli w ustawieniach GPS w punkcie "Wejscie
odbiornika GPS" wybrana jest opcja "ISOBUS",
ciggnik przesyfa sygnaty GPS do magistrali
ISOBUS, patrz strona 38.

W tym przypadku ustawienia w tym menu sg
dezaktywowane.

=

1. W menu gtéwnym wybraé

2. W punkcie "Ciggniki" wybra¢ zgdany ciggnik.

3. Wybrac¢ punkt "Czujniki".

@ Urzgdzenia

+ Fendt 714 TMS

u-‘? ' Geometria

Fendt 714 ZAV ] i 55.€m
B 128 em
C T0cm

iy + Caujniki

Spritze Ux5200 = Prediknié GPS 0.0 km/h
Predkodt kota 0.0km/h
Impulsy 200 Imp/100m
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4. Wybra¢ "GPS/NMEA2000".

5. Jesli sygnat predkosci ma by¢ przesytany
do podtqgczonego urzgdzenia przez protokét
NMEA2000,

w punkcie "Predkosc¢" aktywowac opcje "Przesylaj

sygnat".

6. Jesli pozycja GPS ma by¢ przesytana do
podlqczonego urzqdzenia przez protokot
NMEA2000,

w punkcie "Pozycja GPS" aktywowaé opcje
"Przesylaj sygnat".

WSKAZOWKA

Ustawienia zostang zastosowane dopiero po
zamknigciu menu.

7. Zamkng¢ menu przyciskiem ><

15.3.4 Konfigurowanie czujnika WOM-u

Jesli podtgczone urzadzenie wymaga danych liczby
obrotéw WOM-u, mozna ustawi¢ impulsy na obrot
i przesyla¢ sygnat liczby obrotéw WOM-u.

S

1. W menu gtéwnym wybraé

2. W punkcie "Ciggniki" wybra¢ zgdany ciagnik.

3. Wybrac¢ punkt "Czujniki".

m

WOM

Podnos$nik

Czujniki
Koto Predko$¢
Radar Przesytaj sygnat
© Pozycja GPS

Przesytaj sygnat

@ Urzgdzenia
Ciagnk + Fendt 714 TMS
u_‘? | Geometria
Fendt 714 ZAV n i
B
C
iy + Caujniki

Spritze ux5200 FredkiscoRs

Predikosc kota
Impulsy

55ecm

128cm
T0ecm

0.0 km/h

0.0km/h
200 Imp/100m
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4. Wybra¢ "WOM". TR

Czujniki X
5. Jesli liczba obrotéow WOM-u ma by¢ przesytana, . )
brag "Przesy}aj sygna}" Koto Liczba obrotow WOM-u  1.00 min-1
rac¢ .
wy Radar Przesytaj sygnat &
Pt Zen - AR Impulsy na obrét 1
6. W punkcie "Impulsy na obro6t" wprowadzi¢
wartos¢ poprawnej liczby obrotéw WOM-u. —

WSKAZOWKA

Ustawienia zostang zastosowane dopiero po
zamknieciu menu.

7. Zamkng¢ menu przyciskiem ><
15.3.5 Konfigurowanie czujnika pozycji roboczej

15.3.5.1 Konfigurowanie cyfrowego czujnika pozycji roboczej

Jesli podigczony jest cyfrowy czujnik pozycji roboczej,
na podstawie sygnatu czujnika pozycji roboczej
AmaTron 4 moze ustala¢, czy urzgdzenie znajduje sie
w pozycji roboczej.

1. W menu gtéwnym wybraé ?ﬂ .

@ Urzgdzenia
2. W punkcie "Ciggniki" wybra¢ zgdany ciggnik. ik 4+ Fendt714TMS
Fend i u-é " Geometria
3. Wybrac punkt "Czujniki". EendbTiaEA W A 55 cm
B 128cm
C T0cm
el + Caujniki
Spritze Ux5200 Predkose GRS 0.0 km/h
Prediodc kota 0.0km/h
Impulsy 200 Imp/100m
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4. Wybra¢ "Podnosnik".

5. Jesli pozycja robocza ma by¢ przesytana,
wybra¢ "Przesylaj sygnat".

6. W punkcie "Typ czujnika" wybrac "cyfrowy".
7. Jesli wyswietlona pozycja robocza nie zgadza

sie z rzeczywistq pozycjq roboczg,
aktywowac¢ punkt "Odwréé sygnat”.

WSKAZOWKA

Ustawienia zostang zastosowane dopiero po
zamknigciu menu.

8. Zamkng¢ menu przyciskiem ><

m

Czujniki X
Kotn Pozycja robacza Wyt
Radar Przesytaj dane czujnikdw [ @]
GPS / NMEA2000 Typ czujnika Cyfrowy
WM
& Odwrae sygnat (0 ]

2=

15.3.5.2 Konfigurowanie analogowego czujnika pozycji roboczej

Jesli podigczony jest analogowy czujnik pozycji
roboczej, na podstawie wartosci napiecia AmaTron
4 moze ustalaé, czy urzgdzenie znajduje sie

w pozycji roboczej. W tym celu konieczne jest
zaprogramowanie w terminalu AmaTron 4 wartosci
napiecia dla poszczegdlnych pozycji. Dodatkowo
konieczne jest zaprogramowanie w terminalu
AmaTron 4 punktu przelgczania miedzy géornym

i dolnym potozeniem krancowym.

1. W menu gtéwnym wybraé ?ﬂ .
2. W punkcie "Ciggniki" wybra¢ zgdany ciagnik.

3. Wybrac¢ punkt "Czujniki".

@ Urzgdzenia
Ciggnek + Fendt 714 TMS
/ Geametria

Fendt 714 ZAV ] i 55cm
B 128cm
C T0ecm

iy + Caujniki

Spritze Ux5200 = FredkiscoRs 0.0 km/h
Prediose kota 0.0km/h
Impulsy 200 Imp/100m
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4. Wybra¢ "Podnosnik".

Czujniki X
5. Jesli pozycja robocza ma by¢ przesytana, o PadRip o it
bra¢ "Przesylaj sygnat".
wy yia) syg Radar Przesytaj dane czujnikdw a
) o . GPS f NMEA2000 . ik |

6. W punkcie "Typ czujnika" wybraé "analogowy". wou SR R i

Programuj garne polozenie krancowe
Wartos¢ "Gornego pofozenia kraricowego" bedzie - 100 %:0.00V
interpretowana jako pozycja robocza "wyt" Programuj dolne potozenie kraficowe
Wartosé "Dolnego potozenia kraricowego" bedzie 0%:000V

interpretowana jako pozycja robocza "zat" Programuj punkt przetaczania

7. Ustawi¢ maszyne za pomocg podnosnika
ciggnika w pozycji robocze;.

8. Wybra¢ "Programuj gérne polozenie kraricowe".

9. Przestawi¢ maszyne za pomocg podnosnika
ciggnika z pozycji roboczej.

10. Wybra¢ "Programuj dolne pofozenie kraricowe".

11. Ustawi¢ podnosnik ciggnika miedzy dolnym
i gérnym pofozeniem krancowym.

12. Wybrac¢ "Programuj punkt przelgczania".

WSKAZOWKA

Ustawienia zostang zastosowane dopiero po
zamknieciu menu.

13. Zamknaé menu przyciskiem ><

15.4 Wybdr ciagnika

Ciagnik musi zosta¢ wybrany, aby wczytane zostaly
poprawne dane urzadzenia.
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WARUNKI

@ Ciggnik utworzony; patrz strona 57

1. W menu gtéwnym wybraé ?ﬂ .

2. Wybrac zgdany ciggnik.

@ Urzgdzenia
=» \Wybrany ciggnik zaznaczony zostanie
haczykiem +  Fendt714TMS
endt 714 TMS u-‘? ' Geometria

Fendt 714 ZAV ] A 55.¢cm
B 128 em
C T0cm

iy + Caujniki

Spritze ux5200 = FradlascOPRs 0.0 km/h
Prediose kota 0.0km/h
Impulsy 200 Imp/100m
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Korzystanie z widoku mapy

16.1 Konfigurowanie widoku mapy

16.1.1 Aktywacja dynamicznego menu Praca

Jesli funkcja ta jest aktywowana, menu Praca |I|
w widoku mapy jest automatycznie ukrywane po
uptlywie 10 sekund. Jesli uzytkownik zblizy dioh
do wyswietlacza, menu Praca zostanie ponownie
wyswietlone.

,rﬁf 100%

25 sokmm

1. W menu Praca wybra¢ {é}" > "Ustawienia
podstawowe".

2. Aktywowac "Dynamiczny pasek przyciskow"
< Ustawienia podstawowe

lub

-'E Dynamische Schaltflachenleiste

dezaktywowaé "Dynamiczny pasek przyciskow".
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16 | Korzystanie z widoku mapy
Konfigurowanie widoku mapy

16.1.2 Aktywuj widok 2D

Za pomocg tej funkcji mozna przetgcza¢ miedzy 6:20 - /4
widokiem 2D i widokiem 3D.
&

£ 1009,
& S kmih

1. W menu Praca wybra¢ {é} > "Ustawienia
podstawowe".

2. Aktywowac widok 2D

Ustawienia podstawowe

lub

dezaktywowac widok 2D. :,ﬂf Aktywuj widok 2D

16.1.3 Konfigurowanie rozpoznawania kierunku jazdy

Funkcja rozpoznawania kierunku jazdy zapobiega
obracaniu sie symbolu ciggnika, gdy ciggnik jedzie
do tylu. Zrédlem informacji o kierunku jazdy moze byé
GPS, sygnaly z ciggnika lub GPS i sygnaly z ciggnika.

WSKAZOWKA

Jesli wybrana jest opcja "Ciggnik + GPS" i ciggnik
nie przesyla sygnatu, wykorzystywany jest sygnat
GPS.
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Konfigurowanie widoku mapy

1. W menu Praca wybra¢ {6;} > "Ustawienia
podstawowe".

2. W punkcie "Rozpoznawanie kierunku jazdy"
wybra¢ zgdane zrddio Ustawienia podstawowe

lub

dezaktywowac rozpoznawanie kierunku jazdy.

v
5:! Rozpoznawanie kierunku jazdy

16.1.4 Konfigurowanie automatycznego zoomu

Jesli automatyczny zoom jest aktywowany,
mapa bedzie automatycznie powiekszana lub
pomniejszana w przypadku nastepujacych
zdarzen:

e Powiekszanie:
o Zblizanie sie do nastepujgcych elementow:
o Granica pola
o Nawrot
o Przeszkoda
o Obrobiona powierzchnia
o Predkosc¢ ponizej 3 km/h
e Pomniejszanie:

o Predkos¢ powyzej 6 km/h
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Konfigurowanie widoku mapy

WARUNKI

@ Licencja "GPS-Switch pro"” dostepna

1. W menu Praca wybraé {C_):} > "Ustawienia
podstawowe".

2. Aktywowac "Automatyczny zoom"

Ustawienia podstawowe

lub
dezaktywowac.

3. Jesli automatyczny zoom jest aktywny,
w punkcie "Odstep uruchamiania dla 2. Automatyczny zoom
automatycznego zoomu" ustawi¢ odstep od wyzej
podanych elementow, przy ktérym automatyczny
zoom bedzie uruchamiany.

}a\ QOdstep uruchamiania dla automatycznego zoomu

4. Przelgczy¢ na widok mapy.

5. Powiekszy¢ mape palcami do najwyzszego
zgdanego stopnia zoomu.

., Q) 7
v (1 (A

@V
6. Wybrac 4 .

280

all
,Fﬂ' 100 %
& oako/h ﬂ

7. Pomniejszy¢ mape palcami do najnizszego
Zzgdanego stopnia zoomu.

v
8. Wybrac _®\ .

WSKAZOWKA

A
o
-34—
W czasie, w ktdrym automatyczny zoom jest ﬂ@j @
%

aktywowany, w dowolnej chwili mozna dopasowac
stopnie zoomu.

ulll
ﬁ 100 %
& sokmh ﬂ
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Wyswietlanie widoku mapy w aplikacji AmaTron-Twin

16.2 Wyswietlanie widoku mapy w aplikacji AmaTron-Twin

Za pomocg aplikacji AmaTron-Twin mozna wys$wietlac¢

i obstugiwaé widok mapy terminala AmaTron 4 m
na przenosnym urzgdzeniu koncowym. Widoczny

kod QR umozliwia pobranie aplikacji i wySwietlenie
dodatkowych informaciji.

£
—~

WARUNKI

© Aplikacja AmaTron zainstalowana na
przenosnym urzgdzeniu koricowym

© Siec¢ skonfigurowana na terminalu AmaTron 4;
patrz strona 50

© AmaTron 4 i przenosne urzgdzenie koncowe
podtgczone sg do tej samej sieci Wi-Fi

1. Zainstalowac¢ aplikacje AmaTron-Twin,
korzystajgc z kodu QR.

2. Uruchomi¢ aplikacje AmaTron-Twin.

16.3 Przelgczanie menu Praca

W obrebie menu Praca mozna wyswietla¢ funkcje
terminala i funkcje ré6znych urzadzen. Urzadzenia,
ktorych funkcje sg wyswietlane, mozna wybierac.

Miedzy wybranymi funkcjami mozna przetgczac.

1. Aby wybrac funkcje urzqdzenia dla menu Praca,
przytrzymac nacisniety przycisk widoku mapy |I|

= \WysSwietlona zostanie lista z podtagczonymi
urzgdzeniami.

2. Wybra¢ zgdane urzadzenia.

=» \Wybrane urzadzenia zaznaczone zostang
haczykiem.

3. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

72
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16 | Korzystanie z widoku mapy
Ukrywanie i wyswietlanie informacji o urzagdzeniu

) WAZNE
Niebezpieczenstwo uszkodzenia maszyny

Podczas wykonywania gestow na ekranie
istnieje ryzyko przypadkowego nacisniecia
przyciskOw sterowania urzadzenia.

P Gesty rozpoczynaé na krawedzi
wyswietlacza.

WSKAZOWKA

Jesli palec zostanie przesuniety poza menu
Praca w kierunku srodka wyswietlacza, nastagpi
przetaczenie terminala AmaTron 4 miedzy
aplikacjami; patrz strona 23.

4. Nacisng¢ przycisk widoku mapy na terminalu
AmaTron 4

lub

przesung¢ palec od prawej krawedzi ekranu na
menu Praca.

16.4 Ukrywanie i wyswietlanie informacji o urzadzeniu

W przypadku maszyn AMAZONE w widoku mapy
na dolnej krawedzi wyswietlacza wyswietlane sg
informacje o urzadzeniu. Informacje o urzgdzeniu
mozna ukrywacé lub wyswietla¢ — w zaleznosci od
potrzeb.
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Przechodzenie miedzy belkami polowymi

WARUNKI

© Maszyna AMAZONE ISOBUS podtgczona

» Aby ukry¢ informacje o urzqdzeniu,
przesung¢ palec z informacji o urzadzeniu na
dolng krawedz wyswietlacza

lub

aby wyswietli¢ informacje o urzqdzeniu,
przesungc¢ palec z dolnej krawedzi wyswietlacza
w kierunku srodka wyswietlacza.

16.5 Przechodzenie miedzy belkami polowymi

Jesli podigczona maszyna obstuguje Multi Boom, w
widoku mapy wyswietlane sg sekcje szerokosci belek
polowych w przegladzie belek polowych. Na symbolu
pojazdu wyswietlana jest tylko wybrana belka polowa,
a obrobiona powierzchnia jest wyswietlana réwniez
tylko dla wybranej belki polowej.

Za pomocg przegladu belek polowych mozna wybra¢,
ktora belka polowa wyswietla sie ha symbolu pojazdu
i ktéra obrobiona powierzchnia.

» W przegladzie belek polowych przejs¢ do zgdanej
belki polowe;j.

» Foom |

Boain 2 mﬁo (N} E //
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Przechodzenie miedzy kartami aplikacyjnymi

16.6 Przechodzenie miedzy kartami aplikacyjnymi

Jesli do jednego odbiornika wartosci zadanej
przypisanych jest kilka kart aplikacyjnych,

w widoku mapy mozna przechodzi¢ miedzy kartami
aplikacyjnymi.

WARUNKI

@ Zadana belka polowa wybrana, patrz strona 74

» W widoku mapy wybra¢ g

16.7 Powiekszanie i pomniejszanie mapy

Mape mozna powiekszac i pomniejsza¢ za pomocag
gestow.

» Aby powiekszyc,
rozsuwac dwa palce na mapie

lub

aby pomniejszyc,
zsuwac dwa palce na mapie.

16.8 Przelgczanie perspektywy z lotu ptaka

Aby wyswietli¢ wszystkie obiekty na mapie, mozna
ustawi¢ perspektywe z lotu ptaka. Mapa zostanie

tak powiekszona lub pomniejszona, aby widoczny byt
symbol ciggnika i wszystkie obiekty na polu.

r
1. W widoku mapy wybrac ._m_,.

2. Aby wyjs¢ z perspektywy lotu ptaka,
r oo
wybra¢ ponownie ._m_,.
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Ustawianie symbolu pojazdu posrodku

16.9 Ustawianie symbolu pojazdu posrodku

Jesli symbol pojazdu znajduje sie poza wyswietlanym
obszarem mapy, symbol pojazdu mozna ustawi¢
posrodku widoku.

roA
» W widoku mapy wybraé ._+_,.

16.10 Korygowanie znoszenia GPS

16.10.1 Reczne korygowanie znoszenia GPS

Mianem znoszenia GPS okresla sie odchylenia
sygnalu GPS. Znoszenie GPS powstaje wtedy,

gdy wykorzystywane sg zrodia korekty o malej
dokfadnosci. Znoszenie GPS mozna rozpoznac

po tym, ze pozycje granic pola lub uprawiana
powierzchnia na AmaTron 4 nie pokrywajg sie juz z
rzeczywistymi pozycjami.

WARUNKI

@ Granica pola utworzona lub powierzchnia
obrobiona

1. Przesung¢ mape przy pomocy strzalek. @ 0.0km/h

lub
aby wprowadzi¢ wartosé¢, o ktérq zostanie

przesunieta mapa,
nacisng¢ dane diugosci. . &
< 0cm e st e e 0cm

2. Zatwierdzi¢ korekte przyciskiem \/

16.10.2 Korekta znoszenia GPS za pomocg zaznaczonej przeszkody

Mianem znoszenia GPS okresla sie odchylenia
sygnalu GPS. Znoszenie GPS powstaje wtedy,

gdy wykorzystywane sg zrodta korekty o matej
dokladnosci. Znoszenie GPS mozna rozpoznac

po tym, ze pozycje granic pola lub uprawiana
powierzchnia na AmaTron 4 nie pokrywajg sie juz z
rzeczywistymi pozycjami.
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Korygowanie znoszenia GPS

Pozycje granic pola lub obrobiong powierzchnie
mozna sprawdzic i skorygowaé za pomocag
zaznaczonej przeszkody na AmaTron 4. Do tego
potrzebne jest charakterystyczne miejsce na polu,
ktore postuzy za rzeczywisty punkt odniesienia, na
przykiad wjazd na pole lub drzewo. Do tego miejsca
mozna dojecha¢ w kazdej chwili, aby poréwnaé
rzeczywistg pozycje pojazdu z pozycjg zaznaczonej
przeszkody na terminalu AmaTron 4. Wazne tutaj
jest, aby dojazd do punktu referencyjnego odbywat
sie w taki sam sposoéb i z tego samego kierunku.
Jesli pozycje nie pokrywajg sie, mozna skorygowac
znoszenie GPS za pomocg odpowiedniego symbolu
przeszkody.

WARUNKI

© Przeszkoda zaznaczona; patrz strona 125

1. Przejecha¢ pojazdem do rzeczywistej przeszkody.

2. W menu Praca wybraé¢ 0*0

3. Nacisng¢ odpowiedni symbol przeszkody;,

Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

E

E'?j 0.0 km/h
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| Rozpoczynanie pracy

Rozpoczynanie pracy

Istniejg 2 nastepujace mozliwosci pracy
z terminalem AmaTron 4:

e Praca bez dokumentaciji:

o Dane pola sg odrzucane po obrobieniu pola.

e Praca z dokumentacja:

Do
°
°

o Dane pola mogg zostac¢ zapisane i mozna nimi

zarzgdzac po obrobieniu pola.

o Dane zlecen mozna importowac i eksportowac

w formacie 1ISO-XML.

o Danymi zlecen mozna zarzadza¢.

o Dane zlecen ISO-XML mozna edytowac

w systemie Farm Management Information
System.
danych pola nalezg nastepujace dane:
Obrobiona powierzchnia
Granice pola
Przeszkody
Nawrét

Slady przejazdu

78
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17 | Rozpoczynanie pracy

WARUNKI

© Sygnat GPS odbierany
© Wybrany prawidtowy ciagnik, patrz strona 66
© Wybrane prawidtowe urzgdzenie, patrz

strona 56

1. Aby utworzy¢ nowe pole,

w menu Praca wybra¢ -ﬂZ] 2 |d E @ E ('/';
o .

lub ; *é?*

aby wezytac dane pola z istniejqcych lub il I Tl o (G B -l-/—_‘L 1-/-7

importowanych danych zlecenia,
patrz strona 84

lub @

s &

hO

aby wczytac dane pola z pliku shape,
patrz strona 81.

=» Jesli dostepne sg aktualne zapisy, zostanie
wyswietlony komunikat.

2. Jesli praca bedzie odbywa¢ sie bez
dokumentowania i aktualne zapisy majq zostac
odrzucone,

wybraé ><

lub

jesli praca bedzie odbywac sie
z dokumentowaniem i aktualne zapisy majq
zosta¢ zapisane,

\/ wybrag, patrz strona 84.

=» Jesli do aktualnego zlecenia dotaczone sg
informacje o produkcie i wartosci zadane,
wyswietlony zostanie komunikat.
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3. Jesli informacje o produkcie i wartosci zadane

majq zosta¢é pobrane do nowego pola,
wybraé \/

lub

jesli informacje o produkcie i wartosci zadane
aktualnego zlecenia majq zostac odrzucone,

wybrac ><

4. Aby uruchomi¢ rejestrowanie obrobionej
powierzchni,
patrz strona 110.
5. Aby zarzqdzaé zapisami,
patrz strona 84.
80
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Importowanie danych shape

Pliki shape zapisane w pamieci USB mogag
by¢ wyswietlane, a zapisane w nich dane pél
importowane. Dane pola mozna od razu edytowac.

WSKAZOWKA

Jesli dane pola majg by¢ dodane do istniejgcego
pola, patrz strona 87.

W plikach shape zawarte moga by¢ nastepujace
dane pola:

e Karty aplikacyjne

e Granice pola
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18 | Importowanie danych shape

WARUNKI

© Pamie¢ USB z plikami shape podtgczona

Karty aplikacyjne i granice pola musza by¢
utworzone w uktadzie wspotrzednych WGS-84.
Karty aplikacyjne i granice pola skladajg sie z
3 plikéw. Wszystkie 3 pliki musza byé zapisane
w tym samym katalogu lub w tym samym pliku
ZIP w pamieci USB:

o Plik danych geometrii, format pliku: .shp
o Plik danych rzeczowych, format pliku: .dbf

o Plik danych atrybutéw, format pliku: .shx

1. Przesungc palec od gérnej krawedzi
wyswietlacza na srodek wyswietlacza.

= \WysSwietlone zostanie menu szybkiego startu.

2. wybraé @" = ® <)
i S

= Jesli dostepne sa jakie$ zapisy, wyswietlony
zostanie komunikat.

3. Aby odrzucié¢ aktualne zapisy,
&% R 0.0 km/h
wybraé ><

lub

aby zapisa¢ aktualne zapisy,

\/ wybrag¢, patrz strona 84.
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Pliki shape mozna filtrowa¢ na podstawie odlegtosci
od aktualnej pozycji GPS, patrz strona 37.

4. Aby przefiltrowac pliki shape,

wybraé % .

5. Zaznaczy¢ haczykiem zgdang granice pola lub
karte aplikacyjna.

WSKAZOWKA

Karty aplikacyjne muszg zostac¢ przypisane do
odbiornikéw wartosci zadanych podtagczonego
urzadzenia. Jesli podigczone urzadzenie
dysponuje kilkoma odbiornikami wartosci
zadanych, mozna wybra¢ kilka kart aplikacyjnych.

Jesli urzgdzenie nie jest podigczone, do kart
aplikacyjnych nalezy przypisa¢ jednostki.

6. Jesli urzqdzenie jest podtqczone,
w punkcie "Cel" wybra¢ zgdany odbiornik
wartosci zadane;j.

lub

jesli urzqgdzenie nie jest podtqczone,

w punkcie "Jednostka" wybra¢ zgdang jednostke.

7. Aby dostosowacé dawki oprysku,
przeskalowac wartosci do zgdanych dawek
rozsiewu/oprysku w punkcie "Skaluj wartosci”.

8. Zatwierdzi¢ wprowadzone dane przyciskiem

=» Jesli na terminalu AmaTron 4 zadne dane pola
nie sg zapisane, do widoku mapy wczytane
zostang wybrane karty aplikacyjne lub wybrane
granice pola.

9. Jesli na terminalu AmaTron 4 dostepne sq dane

pola,
wybra¢ przynalezne pole w wyborze pola.

10. Jesli wezytane dane pola majq by¢ zarzqdzane,
patrz strona 84.

] Menu Import X
Karty aplikacyjne
| Wartosci Shape 1
Shapes b
\ j" - Urzadzenie docelowe
Shape 1 sy 1
A p—— Skaluj wartosci 1.00
4 Granice pola
T2
| Granica pola ] m 138 i
H 139
; 4 B 268 -
279
=
57 >
bt L —-r- "
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19 | Praca z dokumentacja

Praca z dokumentacjag

19.1 Zapisywanie danych pola

Jesli dane pola zostaly zarejestrowane, mozna
zapisac zarejestrowane dane pola. Jesli dane pola
mogg zostac¢ zapisane, pojawi sie pytanie.

Pytanie dotyczace zapisania danych pola
wyswietla sie w nastepujacych okolicznosciach:

e Powinno zostac¢ utworzone nowe pole.
e Juz zapisane dane pola powinny zosta¢ wczytane.
e Dane pola powinny zosta¢ zaimportowane z

plikow shape.

Po zatwierdzeniu pytania wyswietli sie menu "Zapisz".

W menu "Zapisz" zapisane juz pola wymienione
sg na liscie po lewej stronie. Jesli zarejestrowane
dane pola majg zostac¢ zapisane w nowym polu, pole
moze zosta¢ utworzone nowe pole. Po prawej stronie
mozna anulowa¢ wyb6r danych pola, ktére nie
powinny zosta¢ zapisane do wybranego pola.

Pole

1. Aby utworzy¢ nowe pole,

wybrac¢ + .

2. Wybra¢ zadane pole.

Zapisz X

+ Granice pola

+ Granice pola v

Slady przejazdu

+Slad przejazdu »’
Przeszkody
+ Przeszkody v
Zlecenia
+ Zlecenie 4
X v

3. Jesli okreslone dane pola nie powinny zosta¢
zapisane do pola,
anulowa¢ wybér danych pola.

4. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

19.2 Wczytywanie danych pola

Aby moc korzysta¢ z zaimportowanych i utworzonych
danych pdl, nalezy wczyta¢ dane pola.

84
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Wczytywanie danych pola

W danych pola zawarte moga by¢é nastepujace
dane:

e Zlecenia

e Granice pola

e Slady przejazdu
e Karty aplikacyjne

WARUNKI

© Pole utworzone, patrz strona 86 lub
zaimportowane dane zlecenia ISO-XML, patrz
strona 89 lub zaimportowane dane pola
z pliku shape, patrz strona 87

1. W menu Praca wybra¢ W

2. Wybra¢ zadane pole.
b4

Odleghutd Ostateila adycla

3. Aby wspdlnie z polem wczyta¢ zlecenie,

zaznaczy¢ zgdane zlecenie haczykiem. f Dane pola
nia Zlecenie
4. Aby przeglgdaé dane zlecenia przed importem, S = 749.58 ha
adllo = 112035 km
patrz strona 94 - 0.00 km

Slady przejazdu _
Dawka rozsiewu/oprysku

5. Aby wspdlnie z polem wczytaé slady przejazdu, 01.01.18 Konfiguruj
zaznaczy¢ zgdane $lady przejazdu haczykiem. Kiient

Granice pola

6. Aby wspdlnie z polem wczytaé granice pola, 010118 Kerowea

zaznaczy¢ zgdang granice pola haczykiem.

0 <8
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Tworzenie nowego pola

Karty aplikacyjne dotgczone sg do danych zlecenia

i sg wczytywane wraz z danymi zlecenia. Karty
aplikacyjne moga skladac sie z kilku warstw. Te
karty aplikacyjne nazywane sg kartami aplikacyjnymi
wielowarstwowymi. Kazda warstwa wielowarstwowej
karty aplikacyjnej moze by¢ przypisana innemu
odbiornikowi wartosci zadanej na maszynie.

WSKAZOWKA

Odbiorniki wartosci zadanej dla
wielowarstwowych kart aplikacyjnych sg
przypisywane automatycznie na podstawie
jednostek. Jesli odbiorniki wartosci zadanej sg
przypisane nieprawidiowo, nalezy przypisac je
recznie.

7. Aby dostosowa¢ karte aplikacyjng,
wybra¢ w wybranym zleceniu zgdang karte
aplikacyjna.

8. Jesli odbiornik wartosci zadanej w punkcie "Cel”
nie pasuje do warstwy,
nalezy przypisa¢ w punkcie "Cel" zgdany
odbiornik wartosci zadane.

9. Aby dostosowaé dawki oprysku,
przeskalowac wartosci do zgdanych dawek
rozsiewu/oprysku w punkcie "Skaluj wartosci”.

10. Zatwierdzi¢ wszystkie wprowadzone dane
przyciskiem \/

=» Jesli pojazd znajduje sie w poblizu wybranego
pola, pole i wybrane dane bedg pokazywane na
mapie.

19.3 Tworzenie nowego pola

W przypadku dokumentowania danych w terminalu
AmaTron 4 pole jest centralnym punktem odniesienia.

Jesli pole jest utworzone, nastepujace dane pola
sg automatycznie zapisywane:

e Granice pola
e Slady przejazdu
e Przeszkody

o Nawrét

01.01.21 "3

01.01:21

v Urzadzenie docelowe

" Jednostka kgfha

Dane pola

Karta aplikacyina

m

Karta aplikacyjna X

Urzadzenie docelowe
Jednostka

Slkaluj wartosci 1,00

100
150
m 200
W 250

X v
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Dodawanie danych pola z pliku shape do pola

Do pola mozna przypisac zlecenia. Do zlecenia
mozna przypisa¢ dawki rozsiewu/oprysku, produkty,
klientow i kierowcow.

1. W menu Praca wybra¢ W

2. wybra¢ +.

3. Wprowadzi¢ nazwe pola.

4. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

X

Odleghoti Ostateila adycla

19.4 Dodawanie danych pola z pliku shape do pola

Pliki shape zapisane w pamieci USB mogg byc¢
wys$wietlane, a zapisane w nich dane pola mozna
doda¢ do istniejgcego pola. Jesli dane pola majg by¢
edytowane z pliku shape bez istniejgcego pola, patrz
strona 81.

W plikach shape zawarte moga by¢ nastepujace
dane pola:

e Karty aplikacyjne

e Granice pola
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Dodawanie danych pola z pliku shape do pola

WARUNKI

© Pole utworzone, patrz strona 86 lub
zaimportowane dane zlecenia ISO-XML, patrz
strona 89

© Pamie¢ USB z plikami shape podtagczona

WSKAZOWKA

Karty aplikacyjne muszg by¢ utworzone
w ukladzie wspoélrzednych WGS-84.

Karty aplikacyjne sktadajg sie z 3 plikow.
Wszystkie 3 pliki musza by¢ zapisane

w tym samym katalogu lub w tym samym
pliku ZIP w pamigci USB:

e Plik danych geometrii, format pliku: .shp
e Plik danych rzeczowych, format pliku: .dbf
e Plik danych atrybutow, format pliku: .shx

1. W menu Praca wybra¢ W

2. Wybra¢ zgdane pole.
5%

Odleghodt Ostateila adycla

3. W menu wyboru danych pola wybra¢ 4—5 Dane pola
. . . Zleceni
= \WysSwietlone zostang granice pola i karty — ceene R

aplikacyjne zapisane w pamieci USB .01 o 11233:::11
U km

Slady przejazdu _
Dawka rozsiewu/oprysku

01.01.18 Konfiguruj

Klient
Granice pola

01.01.18 Kierowca

0 <8
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4. Zaznaczy¢ haczykiem zgdang granice pola lub

karte aplikacyjna. Menu Import X :
Karty aplikacyjne :
WSKAZ()WK A pr— 7 Wartosci Shape 1
. - . ) S j, E;‘ Urzqdn?nie doceiom./e |
Karty aplikacyjne muszg zostac¢ przypisane do i v o Skaluj wartosci 1.00
odbiornikéw wartosci zadanych podtaczonego B — " 112 |
urzadzenia. Jesli podtaczone urzadzenie Sl s = :::
dysponuje kilkoma odbiornikami wartosci 1 z = 268 1
zadanych, mozna wybra¢ kilka kart aplikacyjnych. =l
Jesli urzgdzenie nie jest podigczone, do kart 7 >
aplikacyjnych nalezy przypisa¢ jednostki. T ! T

5. Jesli urzqdzenie jest podtqczone,
w punkcie "Cel" wybra¢ zgdany odbiornik
wartosci zadane;j.

lub

jesli urzqgdzenie nie jest podtqczone,
w punkcie "Jednostka" wybra¢ zgdang jednostke.

6. Aby dostosowaé dawki rozsiewu/oprysku,
przeskalowac wartosci do zgdanych dawek

rozsiewu/oprysku w punkcie "Skaluj wartosci”.

7. Zatwierdzi¢ wprowadzone dane przyciskiem

=» \Wybrane karty aplikacyjne zostang pobrane
w punkcie "Zlecenia" do danych pola. Wybrane
granice pola zostang pobrane do listy granic pola.

19.5 Importowanie danych zlecenia ISO-XML

19.5.1 Importowanie danych zlecenia ISO-XML z pamieci USB

Dane zlecenia ISO-XML mozna zaimportowaé
i wezytaé do terminala AmaTron 4.
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Importowanie danych zlecenia ISO-XML

Dane zlecen ISO-XML moga zawieraé nastepujace

dane:

o Zlecenia

(¢]

Zlecenia zawierajg odniesienia do pdl,
produktow, klientéw, kierowcow i kart
aplikacyjnych.

e Dane podstawowe

(¢]

(¢]

(¢]

(¢]

(¢]

(¢]

(¢]

Dane produktu
Dane klientow
Dane kierowcow
Granice pola
Slady przejazdu
Przeszkody

Nawrot

e Karty aplikacyjne

WARUNKI

@ Licencja "GPS-Maps&Doc" dostepna

© Dane zlecenia ISO-XML zapisane jako plik

XML o nazwie "Taskdata" dostepne w pamieci
uSB

WSKAZOWKA

Jesli dane zleceh ISO-XML zostang
zaimportowane, dane zleceh ISO-XML
dostepne na terminalu AmaTron 4 zostang
zapisane w pamieci USB i usuniete z AmaTron
4,

1. Otworzy¢ menu szybkiego startu.

90
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Importowanie danych zlecenia ISO-XML

2. wybrac @_

= \WysSwietlone zostanie menu Import.

= Jesli plik ISO-XML jest zapisany w podkatalogu
pamieci USB, na liscie wyswietlana jest nazwa
katalogu.

= Jesli plik ISO-XML jest zapisany w pliku ZIP w
pamieci USB, na licie wyswietlana jest nazwa
pliku ZIP.

= Jesli plik ISO-XML zapisany jest w katalogu
gtdbwnym pamieci USB, na liscie wyswietla sie

punkt z nazwg katalogu gtéwnego.

3. Aby wybraé dane zlecenia do importu,
zaznaczy¢ zadane dane zlecenia haczykiem.

4. Zatwierdzi¢ import przyciskiem \/

] ©) )
1 % 3%
[

= o

0.0 kmfh

Menu Import

Pliki zadan

L
Zlecenia

TASKDATA 2 Pola
Produkty
Klienci

TASKDATA 4 Urzadzenia

TASKDATA 3

Karty aplikacyjne

Karta aplikacyjna

b4

19.5.2 Importowanie danych zlecenia ISO-XML za pomoca aplikacji myAmaRouter

Za posrednictwem platformy myAgrirouter mozna
wymienia¢ dane miedzy systemami zarzadzania
gospodarstwem, maszynami i urzgdzeniami.
Aplikacja myAmaRouter nawigzuje potgczenie

z myAgrirouter.

Widoczny kod QR umozliwia wyswietlenie
dodatkowych informacji.
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Eksportowanie danych zlecenia ISO-XML

WARUNKI

@ Licencja "GPS-Maps&Docs" dostepna

© Aplikacja myAmaRouter zainstalowana na
przenosnym urzgdzeniu koricowym

© Siec skonfigurowana na terminalu AmaTron 4;

patrz strona 50

© AmaTron 4 i przenos$ne urzgdzenie kohcowe

podtgczone sg do tej samej sieci Wi-Fi

WSKAZOWKA

Dane zlecenh dostepne na AmaTron 4 sg
nadpisywane podczas importu nowymi danymi

zlecen. Istniejgce dane zlecen nie sg zapisywane

automatycznie.
1. Jesliistniejqce dane zleceri majq zostaé
zapisane,
patrz strona 92.

2. Uruchomi¢ aplikacje myAmaRouter.

3. Rozpoczaé importowanie w aplikacji
myAmaRouter.

4. Zatwierdzi¢ import na terminalu AmaTron 4.

Pytanie

Dostepne sa nowe dane zlecenia przez myAmaRouter,
Zaimportowac dane zlecenia?

19.6 Eksportowanie danych zlecenia ISO-XML

19.6.1 Eksportowanie danych zlecenia ISO-XML do pamieci USB

Zarejestrowane dane zlecenia mozna wyeksportowac

jako dane zlecenia ISO-XML i zapisa¢ w pamieci
USB.

92
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Eksportowanie danych zlecenia ISO-XML

WARUNKI

© Licencja "GPS-Maps&Docs" dostepna
© Pamie¢ USB podigczona

1. Otworzy¢ menu szybkiego startu.

=
2. wybrac s

=» Dane zlecenia zapisywane sg w katalogu
w pamieci USB. Katalog nosi nazwe
"TASKDATA".

= Jezeli w pamieci USB istnieje juz katalog
0 nazwie "TASKDATA", nazwa tego katalogu
zostanie uzupetiona o date i czas eksportu.

=» Kopia danych zlecenia pozostaje na AmaTron 4.

19.6.2 Eksportowanie danych zlecenia ISO-XML za pomoca aplikacji myAmaRouter

Za posrednictwem platformy myAgrirouter mozna
wymienia¢ dane miedzy systemami zarzadzania
gospodarstwem, maszynami i urzgdzeniami.
Aplikacja myAmaRouter nawigzuje potgczenie

z myAgrirouter.

Widoczny kod QR lub tgcze
www.amazone.de/qrcode_myAmaRouter wyswietlajg
dodatkowe informacije.

WARUNKI

@ Licencja "GPS-Mapsé&Docs" dostepna

© Aplikacja myAmaRouter zainstalowana na
przenosnym urzgdzeniu koncowym

© Siec skonfigurowana na terminalu AmaTron 4;
patrz strona 50

© AmaTron 4 i przenosne urzgdzenie koncowe
podtgczone sg do tej samej sieci Wi-Fi

1. Uruchomi¢ aplikacje myAmaRouter.

2. Rozpoczac¢ eksportowanie w aplikacji
myAmaRouter.
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3. Zatwierdzi¢ eksport na terminalu AmaTron 4. :
Pytanie X

(2)
sl

Wyeksporlowac¢ isthiejace dane zlecenia przez
myAmaRouter?

19.7 Zarzadzanie danymi zlecenia

19.7.1 Tworzenie nowego zlecenia

Jesli pole zostalo utworzone lub zaimportowane
przez dane zlecenia, mozna tworzy¢ zlecenia
i przyporzadkowywac zlecenie do pola.

WARUNKI

© Dane zlecenia zaimportowane, patrz strona 89
lub pole utworzone, patrz strona 86

1. W menu Praca wybra¢ W

2. Wybra¢ pole.
5%

Odleghodt Ostateila adycla
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Zarzagdzanie danymi zlecenia

3. W punkcie "Zlecenia" wybra¢ +.

|' < Dane pola X F
., . Zlecenia + Zlecenie
4. Wprowadzi¢ nazwe zlecenia. . == s <
| pof 1120.35 km
0.00 km
= Jesli do aktualnego zlecenia dotgczone sg S 1
informacje o produkcie i wartosci zadane, Dones . E:nw::u::zs.ewu/oprysku
wyswietlony zostanie komunikat. i
Klient
) Granice pola
s7s . .. s . i E
5. Jesli informacje o produkcie i wartosci zadane ] 01.01.18 S e—
majq zosta¢ pobrane do nowego zlecenia, i <
, 0 v '
wybraé \/ 0 —

lub

jesli informacje o produkcie i wartosci zadane
aktualnego zlecenia majq zostac odrzucone,

wybraé ><
6. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

WSKAZOWKA
Do zlecenia mozna przypisa¢ nastepujace
dane:

e Dawki rozsiewu/oprysku i produkty, patrz
strona 95

e Kilienci, patrz strona 99

e Kierowcy, patrz strona 100

19.7.2 Konfigurowanie dawek rozsiewu/oprysku

Do odbiornikéw wartosci zadanych podtgczonego
urzgdzenia mozna przypisa¢ wartosci zadane.
AmaTron 4 przesyla wprowadzone wartosci zadane
do podtagczonego urzadzenia.

Aby dokumentowac¢ dawki rozsiewu/oprysku
poszczegdlnych produktéw, mozna dodawac produkty
i wprowadza¢ dawki rozsiewu/oprysku.
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WARUNKI

© Dane zlecenia zaimportowane, patrz strona 89
lub pole utworzone, patrz strona 86

@ Zlecenie utworzone, patrz strona 94 lub
zaimportowane z danymi zlecenia

© Urzadzenie ISOBUS z co najmniej jednym
odbiornikiem wartosci zadanych podtgczone

1. W menu Praca wybra¢ w

2. Wybra¢ pole.
b4

+ Cilleghsti Ostatsiia edycia

3. W punkcie "Zlecenia" wybra¢ zgdane zlecenie.

Dane pola
W punkcie "Konfigurowanie dawki rozsiewu/oprysku” s Zlecenie
wyswietlana jest nazwa odbiornika wartosci _ n:rz«::;? k:
zadanych. Do kazdego odbiornika wartosci zadanych 0.00km

urzgdzenia wyswietlany jest punkt menu. Saty precazay

Dawka rozsiewu/oprysku

4. Wybra¢ zadany odbiornik wartosci zadanych. 010118 Konfourd

Klient
Granice pola

01.01.18 Kierowca

0 <8
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Z lewej strony wyswietlane sg jednostki, w ktérych

mozna podawac wartos¢ zadana. Urzadzenie Dawki rozsiewu/oprysku X L
proponuje JeanStkl ' Warto é¢ zadana 20,00 kgfha Fa 1
i =":, Poza granica pola — kgiha
WSKAZOWKA Przy awarii GPS - kgfha 5
Jesli dawka rozsiewu/oprysku zostanie IFiEsli sy 1
wprowadzona w procentach, warto$¢ zadana konfigurowanie...
wprowadzona w jednostce zostanie dostosowana ] 1
zgodnie z wartoscig procentows.
s
5. Wybra¢ zadang jednostke. v
1 T —

6. W punkcie "Warto$¢ zadana" wprowadzi¢ zgdang
wartose.

WSKAZOWKA

Jesli stosowana jest karta aplikacyjna, warto$¢
w punkcie "Warto$c zadana" jest ignorowana.

W nastepujacych przypadkach mozna
wprowadza¢ state wartosci zadane:

e Urzadzenie opuszcza pole.

e Sygnat GPS zanika.

Jesli state wartosci zadane nie zostang
wprowadzone, urzgdzenie w obu przypadkach
zachowuje ostatnig stosowang wartosc.

7. Jesli wprowadzone majq zosta¢ state wartosci
zadane,

wyswietli¢ punkty menu za pomocg v

8. Woprowadzi¢ zgdane wartosci w punkcie "Poza
granicg pola" i "Przy awarii GPS".

9. Aby wprowadzi¢ dawki rozsiewu/oprysku
produktéw,
patrz strona 97.

19.7.3 Zarzadzanie produktami

Do produktéw mozna wprowadzi¢ dawki rozsiewu/
oprysku. AmaTron 4 zapisuje wprowadzone dawki
rozsiewu/oprysku w celu dokumentowania.
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WARUNKI

© Dawki rozsiewu/oprysku skonfigurowane, patrz
strona 95

1. W menu "Dawki rozsiewu/oprysku" w punkcie
"Produkty” wybra¢ "konfigurowanie..."

2. Aby utworzy¢ nowy produkt,

wybraé + .

Mazwa produktu

3. W punkcie "Nazwa produktu" wprowadzi¢ nazwe
produktu. Produky Jednostka

4. W punkcie "Jednostka" wybra¢ jednostke
produktu.

5. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

6. Aby przypisac produkt,
w punkcie "Produkty" wybra¢ zgdane produkty.

Mazwa produktu

=» \Wybrane produkty zaznaczone sg haczykiem.

Produkt Jednostka
7. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

=» \Wybrane produkty sg przypisane do zlecenia
i odbiornika wartosci zadanych urzadzenia.

8. Aby zmienié¢ wartos¢ zadang produktéw,
w punkcie "Produkty" wybra¢ zgdany produkt. Dawki rozsiewu/oprysku X

Warto §¢ zadana 20,00 kg/ha ~

9. Whpisac wartos¢ zadang. _— Sps— =

Przy awarii GPS --kgiha

10. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/ Produkty

konfigurowanie...

Produkt
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19.7.4 Zarzadzanie klientami

WARUNKI

© Dane zlecenia zaimportowane, patrz strona 89
lub pole utworzone, patrz strona 86

© Zlecenie utworzone; patrz strona 94 lub
zaimportowane z danymi zlecenia

1. W menu Praca wybra¢ W

2. Wybra¢ pole.
5%

Odleghutd Ostateila adycia

WSKAZOWKA
Dane pola
Aby utworzy¢ klienta, utworzone i wybrane musi s Zlecenie
by¢ dowolne zlecenie. Utworzonych klientéw S 749.58 ha
. . . . . . alllo & 112035 km
mozna nastepnie przypisa¢ do kazdego zlecenia. ' M:m

Slady przejazdu
Dawka rozsiewu/oprysku

3. W punkcie "Zlecenia" wybra¢ dowolne zlecenie. 01.01.18 Konfiguruj

Klient

Granice pola

4. Wybraé punkt "Klient".

01.01.18 Kierowca

0 <8

5. Aby utworzy¢ nowego klienta,

Przypisanie do klienta

Wybrac + .
Imig
6. Wprowadzi¢ dane klienta.

Nagwiska

7. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/ e

Migjstomaid

MG6010-PL-PL | T.1 | 16.04.2024 | © AMAZONE 99



19 | Praca z dokumentacja
Zarzadzanie danymi zlecenia

8. Aby przypisac klienta do zlecenia,
wybra¢ zgdanego klienta.

= \Wybrany klient zaznaczony zostanie haczykiem.

9. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

19.7.5 Zarzadzanie kierowcami

WARUNKI

© Dane zlecenia zaimportowane, patrz strona 89
lub pole utworzone, patrz strona 86

@ Zlecenie utworzone; patrz strona 94 lub
zaimportowane z danymi zlecenia

1. W menu Praca wybra¢ W

2. Wybrac pole.

WSKAZOWKA

Aby utworzy¢ kierowce, utworzone i wybrane musi
by¢ dowolne zlecenie. Utworzonych kierowcow
mozna nastepnie przypisa¢ do kazdego zlecenia.

3. W punkcie "Zlecenia" wybra¢ dowolne zlecenie.

4. Wybra¢ punkt "Kierowca".

Zlecenia

01.01.18

Slady przejazdu

01.01.18

Granice pola

01.01.18

0

Przypisanie do klienta

Nagwisky

Ulica, ne domu

Migjstowasl

X

Odleghodt Ostateila adycia

Dane pola

Zlecenie

749.58 ha
112035 km
0.00 km

Dawka rozsiewu/oprysku

Konfiguruj

Klient

Kierowca

8

100
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5. Aby utworzy¢ nowego kierowce,

Przypisanie kierowcow

Wybrac¢ + .

l:{lnrw:n + Imig

6. Wprowadzi¢ dane kierowcy.

Haewiska
\/ \eietawe
7. Zatwierdzi¢ przyciskiem . i, e i

Migjstomaii

8. Aby przypisac kierowce do zlecenia,

wybrac zgdanego kierowce. Przypisanie kierowcow
. A l:{lnrw:n + Imig
= \Wybrany kierowca zaznaczony zostanie
haczykiem.
F Haewiska
Iliarawe e
9. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/ Uifea, e doiiy

Migjstomaii

19.8 Eksportowanie danych zlecenia do pliku PDF

Dane aktualnego zlecenia moga zosta¢ zapisane do
pliku PDF w pamieci USB.

Plik PDF zawiera nastepujgce dane zlecenia:
e Podsumowanie zlecenia

e SzczegOdty zlecenia

e Wartosci fgczne urzadzenia

e Szczegoly dotyczgce dawki rozsiewu/oprysku na
odbiornik wartosci zadanych

e llustracja z mapg pokrycia na odbiornik wartosci
zadanych
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WARUNKI

© Pamie¢ USB podtgczona

@ Zadane zlecenie wczytane do danych pola;
patrz strona 84

1. Otworzy¢ menu szybkiego startu.

PDF
2. wybra¢ |__IV_’

=» Dane zlecenia zapisywane sg w katalogu "PDF-
Export" w pamieci USB. Nazwa pliku PDF skiada
sie z daty i godziny eksportu oraz nazwy pola
i nazwy zlecenia.

[ amazors B amazoNe B amazonaes

Spread rate Setpoint receiver 1

Spread rate Setpoint receiver 1
Custnmer Cisintmt
e Pl
an ich
Setont s Betoart ragetar Betgnd rasetear
[T frRe— .00 W ey 16 00 b
AR TN I A2 Fiod potin AL TEITH A P AT
I sain ™ 1t ”
Job summary Gy ()
Cugmmey 100wy i o
Fude
P
Job detalls = ="
i b Lol

Fianuru ai
Fadd g
Fumun:
Total values AMAZONE UX01 e e
Lo,
Loha
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Korzystanie z wigczania sekcji szerokosci

20.1 Ustawianie pokrycia (naktadki)

20.1.1 Okreslanie pokrycia (naktadki) w kierunku jazdy

Pokrycie (naktadka) w kierunku jazdy okresla, na ile
sekcje szerokosci w kierunku jazdy mogg przechodzi¢
przez granice, zanim zostang wytgczone. Pokrycie
(naktadka) w kierunku jazdy zapobiega powstawaniu
przerw miedzy nawrotem a rzedami lub miedzy
obrobionymi powierzchniami.

Pokrycie (nakladke) w kierunku jazdy mozna ustawi¢
osobno dla wigczania i wylgczania sekcji szerokosci.

Granice pokrycia (naktadki) w kierunku jazdy:

e Granica od nieobrobionej do obrobionej
powierzchni

e Granica nawrotu

WSKAZOWKA

Aby uzyskaé poprawne pokrycie (naktadke)
w kierunku jazdy, przestrzegaé nastepujacych
zasad:

e Poprawne czasy przetgczania bez pokrycia
(naktadki) muszg zosta¢ ustawione
w sterowaniu urzadzenia.

e Jesli przerwa miedzy nawrotem a rzedami
lub miedzy obrobionymi powierzchniami jest
zamierzona, dla pokrycia (naktadki) w kierunku
jazdy mozna réwniez wprowadzi¢ wartosé
ujemna.
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20 | Korzystanie z wtaczania sekcji szerokosci
Ustawianie pokrycia (naktadki)

Wartos$¢ dodatnia dla pokrycia (naktadki) Wartos¢ ujemna dla pokrycia (nakfadki)
w kierunku jazdy w kierunku jazdy

WARUNKI

© Licencja "GPS-Switch basic" lub "GPS-Switch
pro"” dostepna

1. W menu Praca wybra¢ {é} > "Ustawienia
nakladania sie".

=» Jesli podigczone urzgdzenie obsluguje
MultiBoom, wys$wietli sie wybér belek polowych.

=» Jesli podigczone urzgdzenie ma tylko jednag
belke polowa, wybdr belek polowych zostanie
pominiety.

2. Jesli ustawienia naktadania sie zostanq przejete
dla wszystkich belek polowych, < Wybér belek polowych X
aktywowac "Zastosuj ustawienia dla wszystkich

belek poIowych" _ﬁ_ Zastosuj ustawienia dla wszystkich belek polowyEl)

11 5

= Jesli aktywowana jest opcja "Zastosuj ustawienia
dla wszystkich belek polowych”, mozna wybra¢ #1
tylko pierwszg belke polowa.

?

3. Wybra¢ belke polowg z listy.
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20 | Korzystanie z wigczania sekcji szerokosci
Ustawianie pokrycia (naktadki)

4. Wybra¢ "Zakiadka w kierunku jazdy przy
wigczaniu”. < Zaktadka

_ﬁ_ Zaktadka w kierunku jazdy przy wiaczaniu

5. Wprowadzi¢ warto$¢ w zakresie od -1000 cm do

1000 cm. ats Zaktadka w kierunku jazdy proy wytgczanio

-H—
6. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

7. Wybrac punkt "Zakiadka w kierunku jazdy przy
wytgczaniu".

8. Woprowadzi¢ wartos¢ w zakresie od -1000 cm do
1000 cm.

9. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

20.1.2 Okreslanie stopnia pokrycia

Stopien pokrycia (zachodzenia) okresla procent,

o ktory sekcja szerokosci moze wyjs¢ poza granice,
zanim zostanie wylgczona. Ustawiony stopien
pokrycia jest wyswietlany w widoku mapy.

Granice stopnia pokrycia:

e Granica od nieobrobionej do obrobionej
powierzchni

e Granica nawrotu
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20 | Korzystanie z wiaczania sekcji szerokosci
Ustawianie pokrycia (naktadki)

Mozliwe ustawienia

Objasnienie

Rysunek

0%

Sekcje szerokosci sg
wytgczane, zanim dojdzie do
powstania pokrycia (nakfadki).

50 %

Sekcje szerokosci sg
wylgczane, jesli w potowie
przechodzg przez granice.

100 %

Sekcje szerokosci sg
wytgczane, jesli calkowicie
przechodzg przez granice.

WARUNKI

pro"” dostepna

© Licencja "GPS-Switch basic" lub "GPS-Switch

1. W menu Praca wybra¢ {:C-):} > "Ustawienia

nakfadania sie".

= Jesli podtagczone urzadzenie obstuguje
MultiBoom, wys$wietli sie wybdér belek polowych.

106
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20 | Korzystanie z witaczania sekcji szerokosci
Ustawianie pokrycia (naktadki)

=» Jesli podigczone urzgdzenie ma tylko jedng
belke polowg, wybor belek polowych zostanie
pominiety.

2. Jesli ustawienia naktadania sie zostanq przejete
dla wszystkich belek polowych,
aktywowac "Zastosuj ustawienia dla wszystkich
belek polowych".

=» Jesli aktywowana jest opcja "Zastosuj ustawienia
dla wszystkich belek polowych", mozna wybrac¢
tylko pierwszg belke polowa.

3. Wybra¢ belke polowg z listy.

4. Wybra¢ "Stopien zachodzenia".

5. Wybra¢ wartos¢ procentowa.

6. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

20.1.3 Okreslanie tolerancji pokrycia

Tolerancja pokrycia (zachodzenia) okresla, na ile
zewnetrzne sekcje szerokosci moga przechodzi¢
przez obrobiong powierzchnie, zanim zostang
wytgczone. Tolerancja pokrycia zapobiega cigglemu
wytgczaniu zewnetrznych sekcji szerokosci przy
jezdzie réwnoleglej i wigczaniu przy dojechaniu do
granicy.

Granice tolerancji pokrycia:

e Granica od nieobrobionej do obrobionej
powierzchni

e Granica nawrotu

< Wybér belek polowych X

_ﬁ_ Zastosuj ustawienia dla wszystkich belek polowyEli)

T 1 >
#1 >

Zaktadka
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20 | Korzystanie z witagczania sekcji szerokosci
Ustawianie pokrycia (naktadki)

WSKAZOWKA

Tolerancja pokrycia ma wplyw na prace tylko, jesli
stopien pokrycia ustawiony jest na 0% lub 100%;
patrz strona 105.

WARUNKI

@ Licencja "GPS-Switch basic" lub "GPS-Switch
pro” dostepna

1. W menu Praca wybra¢ @ > "Ustawienia
nakiadania sig".

= Jesli podigczone urzadzenie obstuguje Multi
Boom, wyswietli sie wybor belek polowych.

=» Jesli podigczone urzgdzenie ma tylko jedng
belke polowg, wybor belek polowych zostanie
pominiety.

2. Jesli ustawienia naktadania sie zostanq przejete
dla wszystkich belek polowych, < Wyb6r belek polowych X
aktywowac "Zastosuj ustawienia dla wszystkich
belek polowych".

ﬁ Zastosuj ustawienia dla wszystkich belek polowyEi)

T 1 p

= Jesli aktywowana jest opcja "Zastosuj ustawienia
dla wszystkich belek polowych", mozna wybrac 1
tylko pierwszg belke polowa.

3. Wybrac belke polowa z listy.

4. Wybra¢ punkt "Tolerancja zachodzenia".
Zaktadka

5. Wprowadzi¢ zgdang wartosc.

6. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

Tolerancja zachodzenia
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20 | Korzystanie z witaczania sekcji szerokosci
Ustawianie pokrycia (naktadki)

20.1.4 Okreslanie tolerancji pokrycia na granicy pola

Tolerancja pokrycia (zachodzenia) na granicy pola
okresla, na ile zewnetrzne sekcje szerokosci

mogg przechodzi¢ przez granice pola, zanim
zostang wytaczone. Tolerancja pokrycia na granicy
pola zapobiega cigglemu wylgczaniu i wigczaniu
zewnetrznych sekcji szerokosci przy granicy pola
spowodowanych nachodzeniem sekcji szerokosci na
granice pola.

WARUNKI

@ Licencja "GPS-Switch basic" lub "GPS-Switch
pro"” dostepna

1. W menu Praca wybra¢ {é} > "Ustawienia
nakfadania sie".

=» Jesli podtaczone urzadzenie obstuguje
MultiBoom, wys$wietli sie wybér belek polowych.

= Jesli podigczone urzgdzenie ma tylko jedng
belke polowg, wybor belek polowych zostanie
pominiety.

2. Jesli ustawienia naktadania sie zostanq przejete
dla wszystkich belek polowych, < wWybér belek polowych X
aktywowac "Zastosuj ustawienia dla wszystkich

belek polowych" ﬁ Zastosuj ustawienia dla wszystkich belek polowyEi)

11 5

= Jesli aktywowana jest opcja "Zastosuj ustawienia :
dla wszystkich belek polowych”, mozna wybraé¢ #1
tylko pierwszg belke polowa.

3. Wybra¢ belke polowa z listy.
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20 | Korzystanie z witaczania sekcji szerokosci
Uruchamianie rejestrowania

4. Woybra¢ punkt "Tolerancja zachodzenia na granicy
pola". Zaktadka

5. Wprowadzi¢ warto$¢ z przedziatu od 0 cm do
150 cm.

6. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

'FLI Tolerancja zachodzenia na granicy pola

20.2 Uruchamianie rejestrowania

Jesli rejestrowanie jest uruchomione i sekcje
szerokosci sg wigczone, AmaTron 4 zapisuje
dane pozyciji obrobionej powierzchni. Obrobione
powierzchnie sg wyswietlane w widoku mapy na
zielono.

Do zapiséw nalezg nastepujace dane:
e Obrobiona powierzchnia

e Granice pola

e Przeszkody

e Nawrot

e Slady przejazdu

WSKAZOWKA

Bez sygnatu korekcji odbierany sygnat jest
korygowany przez oprogramowanie. Moze
uptyng¢ 5 minut, az skorygowany sygnat bedzie
dostepny.

Jesli skorygowany sygnat nie jest dostepny,
obrobiona powierzchnia jest wyswietlana

w widoku mapy na z6to. Jesli skorygowany
sygnat jest dostepny, obrobiona powierzchnia jest
wyswietlana na zielono.

Ponizsza tabela przedstawia zestawienie stanéw
sekcji szerokosci oraz przynalezne kolory sekciji
szerokosci ha symbolu urzadzenia.

110 MG6010-PL-PL | T.1 | 16.04.2024 | © AMAZONE



20 | Korzystanie z wigczania sekcji szerokosci
Uruchamianie rejestrowania

Urzadzenie z automatycznym wiaczaniem sekcji szerokosci

Stan sekcji szerokosci

Kolor sekcji szerokosci na symbolu urzadzenia

Urzgdzenie nie jest w pozycji roboczej Szary
Rejestrowanie zatrzymane, sekcja szerokosci ,
. Pomaranczowy
wylgczona recznie
Rejestrowanie zatrzymane, sekcja szeroko$ci .
. Zielony
wigczona recznie
Sekcja szerokosci wytgczona przez funkcj
) Wy . ’ . j? . Pomaranczowy
automatycznego wigczania sekcji szerokosci
Sekcja szerokosci wigczona przez funkcje Zielon
automatycznego wigczania sekcji szerokosci y
Sekcja szerokosci wigczona przez funkcje
automatycznego wigczania sekcji szerokosci, sekcja 206ty
szerokosci nie osiggnefa wartosci zadanej
Rejestrowanie zatrzymane, sekcja szerokosci
Czerwony

zatrzymana recznie

WSKAZOWKA

Jesli sekcje szerokosci urzgdzenia sg wigczane
recznie, kolory sekcji szerokosci na symbolu
urzgdzenia wskazujg zalecane przetlgczenie.

Urzadzenie z recznym wiaczaniem sekcji szerokosci

Zalecane przefgczenie

Kolor sekcji szerokosci na symbolu urzadzenia

Sekcja szerokos$ci wyt.

Pomaranczowy

Sekcja szerokosci zat.

Zielony
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20 | Korzystanie z witaczania sekcji szerokosci
Zakonczenie rejestrowania

WARUNKI

ISOBUS skonfigurowany, patrz strona 43
Sygnat GPS odbierany
Wybrany prawidtowy ciagnik, patrz strona 66

©® © © ©®

Wybrane prawidtowe urzgdzenie, patrz
strona 56

S

Pokrycie (naktadka) ustawione, patrz
strona 103

@ Licencja "GPS-Switch basic" lub "GPS-Switch
pro" dostepna

W przypadku automatycznego wiaczania
sekcji szerokosci:

© Urzadzenie skonfigurowane dla
automatycznego wigczania sekcji szerokosci

» Jesli podtqgczona maszyna obstuguje & 20kmph g
automatyczne wiqczanie sekcji szerokosci, e P ~
v Slal o & 4
w menu Praca wybraé b4 .
A4 -+
& 5
lub
/¥

‘E‘

jesli sekcje szerokosci podtqczonej maszyny
muszq by¢ wigczane recznie,

w menu Praca wybraé p—.

Y dl
o-j, 2.0kmh 'I/ﬁﬂ

20.3 Zakonczenie rejestrowania

» Jesli podtqgczona maszyna obstuguje
automatyczne witqczanie sekcji szerokosci,
wszystkie sekcje szerokosci wylgczyc¢ za
posrednictwem sterowania urzgdzenia

lub
zatrzymac sie
lub

jesli sekcje szerokosci podtqczonej maszyny
muszq by¢ wigczane recznie,

o
w menu Praca wybraé J|—.
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21 | Stosowanie granic pola

Stosowanie granic pola

21.1 Tworzenie granicy pola

Terminal AmaTron 4 moze tworzy¢ granice pola

z obrobionej powierzchni. Na podstawie granicy pola
terminal AmaTron 4 moze obliczy¢ wielkos¢ pola.

Z wielkosci pola wynika obrobiona powierzchnia

i pozostata powierzchnia. Jesli korzysta sie

z automatycznego wigczania sekcji szerokosci,
rozsiew/oprysk jest wstrzymywany na granicy pola.

Jesli utworzona ma zostac granica pola bez
obrabiania faktycznej powierzchni, obrobiong

powierzchnie mozna usungé¢ na terminalu AmaTron 4.

Jesli poditgczony jest rozsiewacz ISOBUS, w obrebie
granicy pola automatycznie tworzona bedzie strefa
bezpieczenstwa. Jesli rozsiewacz ISOBUS wjedzie
do strefy bezpieczenstwa, sekcje szerokosci zostang
wytgczone. Zapobiega to rozsiewaniu materiatu
przez granice pola. Strefe bezpieczenstwa mozna
dezaktywowac w konfiguracji granicy pola.

W przypadku rozsiewaczy AMAZONE najnowszej
generacji strefa bezpieczehstwa podczas rozsiewu
granicznegdo jest automatycznie dezaktywowana.
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21 | Stosowanie granic pola
Tworzenie granicy pola

WARUNKI

© Licencja "GPS-Switch basic" lub "GPS-Switch
pro" dostepna

© Krawedz pola w petni obrobiona

=

%  0.0km/h

1. W menu Praca wybra¢ ﬁ

® &
i 4

7
. : =
&

- A7
o";rummfh | 'I/ﬁﬂ

=» Granica pola wytyczana jest dookota obrobionej @ 00kmph ? ) s
powierzchni. Wielkos¢ obrobionej powierzchni ) AN
. . . . dr | .+ N
i pozostalej powierzchni sg pokazywane na % <” ﬁ (‘/‘,ﬁ;
mapie: II| A
o E = é
/3

0

26ha
1.4 ha

¥ S il
#T 10en
A o0k .ﬂﬂ

2. Aby usung¢ obrobiong powierzchnie, @ 0.0km/h Y oo
nacisng¢ wskazanie obrobionej powierzchni. e Iy
dl |+ O 7
Slals &
. Af
3. wybra¢ ﬁ -

14ha

_P”[’ 100% = _)
& ookmh _"_W

36ha . ! m Aﬂ]
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21 | Stosowanie granic pola
Tworzenie stref wytaczenia

4. Aby utworzy¢ strefy wytqgczenia,
patrz strona 115.

5. Aby skonfigurowac granice pola,
patrz strona 117

21.2 Tworzenie stref wylgczenia

Za pomoca funkciji stref wylgczenia mozna
wyznaczy¢ powierzchnie na polu, ktére nie majg

lub nie mogg by¢ obrabiane. Strefy wytaczenia
ograniczane sg oddzielng granica. W przypadku
tworzenia stref wytgczenia bez istniejgcej granicy pola
granica pola tworzona jest automatycznie. Granice
stref wylgczenia sg tworzone w obrebie granicy pola
dookota nieobrobionych powierzchni.

Strefa wytgczenia musi mie¢ wielko$¢ co najmniej
10 m2,

Jesli podigczony jest rozsiewacz ISOBUS, dookofa
stref wylgczenia automatycznie tworzone sg strefy
bezpieczenstwa. Jesli rozsiewacz ISOBUS wjedzie
do strefy bezpieczenstwa, sekcje szerokosci zostang
wylgczone. Zapobiega to rozsiewaniu materiatu

w strefach wylgczenia. Strefe bezpieczenstwa mozna
dezaktywowac w konfiguracji granicy pola.

W przypadku rozsiewaczy AMAZONE najnowszej
generacji strefa bezpieczehstwa podczas rozsiewu
granicznego jest automatycznie dezaktywowana.
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21 | Stosowanie granic pola
Tworzenie stref wylgczenia

WARUNKI

© Pole w petni obrobione

© W obrebie obrobionej powierzchni wystepuje
nieobrobiona powierzchnia o wielkos$ci co
najmniej 10 m?

1. Nacisng¢ wskazanie obrobionej powierzchni.

2. wybrac ﬁ

=» W przypadku braku granicy pola granica pola
zostanie utworzona.

=» Dookola nieobrobionych powierzchni w obrebie
granicy pola utworzone zostang strefy
wytgczenia.

3. Aby usung¢ strefe wytgczenia,
nacisng¢ wskazanie strefy wytgczenia i wybra¢

0=/

CMS-1-00008351

CMS-I-00008350

CMS-1-00008349
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21 | Stosowanie granic pola
Ukrywanie granicy pola

21.3 Ukrywanie granicy pola

Jesli granice pola zostang ukryte, nie beda diuzej
wyswietlane w widoku mapy. Ukryte granice pola
pozostajg zapisane w danych pola i mogg zostac
ponownie wczytane.

1. Dotkng¢ palcem granice pola.

A

2. wybra¢ @

Al | 7
"-W 5"

3. Aby ponownie wczytaé granice pola, _
patrz strona 84. .{.? -I-g

21.4 Konfigurowanie granic pola

21.4.1 Dezaktywacja strefy bezpieczenstwa

Jesli podtgczony jest rozsiewacz ISOBUS, w obrebie
granic pola i dookotfa stref wylgczenia automatycznie
tworzone sg strefy bezpieczenstwa. Jesli rozsiewacz
ISOBUS wijedzie do strefy bezpieczenstwa, sekcje
szerokosci zostang wytgczone. Zapobiega to
rozsiewaniu materiatu przez granice pola lub

w strefie wytgczenia. Strefy bezpieczenstwa mozna
dezaktywowac.

W przypadku rozsiewaczy AMAZONE najnowszej
generaciji strefy bezpieczenstwa podczas rozsiewu
granicznego sg dezaktywowane automatycznie.
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21 | Stosowanie granic pola
Konfigurowanie granic pola

1. W menu Praca wybra¢ {6;} > "Granica pola".

2. Aktywowac "Strefe bezpieczerstwa"
< Ustawienia podstawowe

lub

a Strefa bezpieczenstwa

dezaktywowac "Strefe bezpieczenstwa".

21.4.2 Aktywacja ostrzezen przed przeszkodami i granicami

Ostrzezenia wys$wietlane sg na gornej krawedzi
ekranu i rozlega sie sygnat akustyczny.

Jesli ostrzezenia sg aktywowane, w przypadku
nastepujacych zdarzen generowane sg
ostrzezenia:

e Zblizanie sie do granicy pola

e Zblizanie sie do przeszkody

1. W menu Praca wybra¢ {é} > "Granica pola".

2. aktywowac "Ostrzezenie przed przeszkodami/
granicami” Ustawienia podstawowe

lub

dezaktywowac "Ostrzezenie przed przeszkodami/
granicami".

&& Ostrzezenie przed przeszkodami/granicami
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21 | Stosowanie granic pola
Konfigurowanie granic pola

21.4.3 Pokaz nieaktywne granice pola
Jesli funkcja ta jest aktywowana, w widoku mapy

wyswietlane sg nieaktywne granice pola w postaci
cienkich szarych linii.

1. W menu Praca wybra¢ {‘é} > "Granica pola".

2. Aktywowac funkcje "Pokaz nieaktywne granice

pola" Ustawienia podstawowe

lub

dezaktywowac funkcje "Pokaz nieaktywne
granice pola".

' Pokaz nieaktywne granice pola

21.4.4 Aktywacja automatycznego rozpoznawania granicy pola

Jesli automatyczne rozpoznawanie granicy pola jest
aktywowane, terminal AmaTron 4 automatycznie
wykrywa, czy zapisane pole znajduje sie w poblizu.
Nastepnie mozna wczyta¢ dane tego pola, aby
edytowac pole. Jesli funkcja jest dezaktywowana,
dane pola nalezy wybrac recznie, aby edytowaé pole.
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21 | Stosowanie granic pola
Konfigurowanie granic pola

WARUNKI

@ Licencja "GPS-Maps&Docs" dostepna

1. W menu Praca wybra¢ {:C_):} > "Granica pola".

2. Aktywowac "Automatyczne rozpoznawanie
granicy pola” Grundeinstellungen

lub

dezaktywowac "Automatyczne rozpoznawanie
granicy pola".

Ausloseabstand fiir Auto-Zoom

120 MG6010-PL-PL | T.1 | 16.04.2024 | © AMAZONE



22 | Korzystanie z wirtualnego nawrotu

Korzystanie z wirtualnego nawrotu

22.1 Tworzenie wirtualnego nawrotu

Przy pomocy wirtualnego nawrotu mozna zdefiniowac
rzeczywisty nawr6t w widoku mapy. Obszar nawrotu
mozna w ten sposo6b obrabia¢ niezaleznie od reszty
pola. Sekcje szerokosci sg przelgczane na granicy
nawrotu.

Na wirtualnym nawrocie automatycznie tworzone sg
Slady przejazdu.

WARUNKI

@ Licencja "GPS-Switch basic" lub "GPS-Switch
pro” dostepna

@ Granica pola utworzona, patrz strona 113

1. W menu Praca wybra¢ .@

2. Wprowadzi¢ szerokos¢ nawrotu.

MNawrat

@ Szerokost nawroty 21m

[?,‘]_ Rozpocznij 7 potows srerokosci ()

robocze]
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22 | Korzystanie z wirtualnego nawrotu
Tworzenie wirtualnego nawrotu

Jesli praca zostanie rozpoczeta z polowg szerokosci dll Feld-20180618-1105  11:57
roboczej, pierwszy slad przejazdu "0" bedzie oo N

. ) . . d N 5
przebiegac na granicy pola, natomiast drugi $lad s </ @ //A
przejazdu poprowadzony bedzie o jedng szerokos¢ 7 o

roboczg dalej w obrebie granicy pola. S

rdgv4)

1#’/'.]’ 100 %
o';r 0.0 km/h I'/ﬂU

Q
4 A |2
i

Jesli praca zostanie rozpoczeta z catg szerokoscig dll reld-z0180618-1105 11:57
robocza, pierwszy slad przejazdu "0" bedzie
przebiegac o potowe szerokosci roboczej dalej
w obrebie granicy pola.

28ha
28ha

ot a1l
o-j, 0.0 kmh 'I/ﬁﬂ

3. Aby utworzy¢ pierwszy slad przejazdu na
granicy pola,
Aktywowac "Rozpocznij z potowg szerokosci
roboczej"

lub

aby utworzy¢ pierwszy slad przejazdu o potowe
szerokosci roboczej dalej w obrebie granicy
pola,

dezaktywowac "Rozpocznij z potowg szerokosci
roboczej".

4. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/ .

=» Po utworzeniu wirtualnego nawrotu nawrot
przedstawiany jest jako szara powierzchnia
w obrebie granicy pola.
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22 | Korzystanie z wirtualnego nawrotu
Tworzenie wirtualnego nawrotu

Aby mdc rozpoczgc¢ rozsiew/oprysk na wirtualnym
nawrocie i korzystac ze sladéw przejazdu w obrebie
wirtualnego nawrotu, wirtualny nawr6t nalezy

odblokowaé.

5. Aby odblokowac wirtualny nawrdt,

14
w menu Praca wybrac =/ .

6. Aby ukry¢ Slady przejazdu w obrebie
wirtualnego nawrotu,

w menu Praca wybrac g?éj

7. Aby zablokowaé wirtualny nawrdét,

w menu Praca wybra¢ éj

=

rﬂ"l l'+

AL

263h
a 3ein
FT 100%

&5 0.0 kmih

2,63 ha
263 ha

£ 100%

&85 0.0 km/n

-

ra'l I‘+

[ tl) | SR

2,63 ha
A e3ha
FT 100%

&5 0.0 kmjn

MG6010-PL-PL | T.1 | 16.04.2024 | © AMAZONE

123



22

| Korzystanie z wirtualnego nawrotu
Edytowanie wirtualnego nawrotu

22.2 Edytowanie wirtualnego nawrotu

Nacisng¢ wirtualny nawrot.

Aby usungc wirtualny nawrdt,
wybraé ﬁ

lub

aby zmieni¢ szerokos¢ nawrotu,

w menu Praca w punkcie {é} > "Granica
pola" > "Szerokos¢ nawrotu" wprowadzi¢ zgdang
szerokos$¢ nawrotu

lub

aby przesunq¢ pierwszy slad przejazdu,

w menu Praca w punkcie {é} > "Jazda
réwnolegla" aktywowaé lub dezaktywowac¢ punkt
"Rozpocznij z polowg szerokosci roboczej.".

] KA
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23 | Zaznaczanie przeszkody

Zaznaczanie przeszkody

Jesli na polu wystepujg przeszkody, takie jak oczka
wodne, stupy elektryczne, glazy lub drzewa, mozna
je zaznaczy¢ na mapie terminala AmaTron 4. Gdy
pojazd zblizy sie do przeszkody, generowane jest
ostrzezenie i powiekszany jest symbol pojazdu.

Ostrzezenie jest generowane tylko w przypadku, gdy
ostrzezenia sg aktywowane w ustawieniach; patrz
strona 118.

Mapa jest powiekszana tylko wtedy, gdy aktywowany
jest automatyczny zoom; patrz strona 70.

Zaznaczong przeszkode mozna wykorzysta¢ do
korekty znoszenia GPS, patrz strona 76.

WARUNKI
© Licencja "GPS-Switch pro"” dostepna
1. Przejecha¢ pojazdem do przeszkody.
2. Jesli zaznaczona przeszkoda ma by¢

wykorzystana do korekty znoszenia GPS,
zapamieta¢ ustawienie i pozycje pojazdu.
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23 | Zaznaczanie przeszkody

3. W menu Praca wybrac @

=» Na mapie wyswietlany jest symbol przeszkody.

) OdIN WP

FOLZ0180518 A

'ﬂ] *e.?*

P 0
& oot

4. Przesung¢ symbol przeszkody palcem w zadang
pozycje.

5. Jesli dodany ma zostac symbol okreslonego typu
przeszkody,
wybra¢ zgdany symbol.

6. Chcqc zmieni¢ nazwe symbolu przeszkody,

w punkcie == === } Wwprowadzi¢ zgdang nazwe.

7. Chcqc usungc¢ symbol przeszkody,
wybraé ﬁ

8. Aby wstawié¢ symbol przeszkody,
dotkna¢ palcem dowolne miejsce na mapie.
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24 | Korzystanie ze wspomagania jazdy réwnolegte;j

Korzystanie ze wspomagania jazdy
rownolegtej

24.1 Konfigurowanie wspomagania jazdy rownolegtej

24.1.1 Wybor wzorca prowadzenia

Terminal AmaTron 4 umozliwia rejestrowanie roznych
rodzajow sladéw przejazdu.

Dostepne wzorce

. Objasnienie Rysunek
prowadzenia

Y
-gai». < ' v A

Prosty $lad przejazdu,
A-B ktory jest tworzony
miedzy 2 punktami.

Slad przejazdu po krzywej b g
rejestrowany podczas 3 /_7
Wygtadzony kontur jazdy miedzy 2 punktami. 7, O 7] g o
Kontury sg automatycznie \ @
wygtadzane.

dll
‘P’T 100% !
fjﬂ 0.0 km/h . 'l/ﬁﬂ
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24 | Korzystanie ze wspomagania jazdy réwnolegtej
Konfigurowanie wspomagania jazdy rownolegtej

WARUNKI

@ Licencja "GPS-Track" dostepna

1. W menu Praca wybra¢ '{‘9:} > "Jazda réwnolegla"
> "Wzorzec prowadzenia”.

Jazda réwnolegta

2. Wybra¢ zgdany wzorzec prowadzenia.

ﬂm Wzorzec prowadzenia Linia A-B
3. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

24.1.2 Edycja sladéw przejazdu

Po utworzeniu $ladéw przejazdu odlegtos$é miedzy
sladami przejazdu odpowiada szerokosci roboczej
podtgczonego urzadzenia. Odleglo$¢ miedzy sladami
przejazdu mozna zmienic recznie.

Jesli uzytkownik chce jechac po Sladach przejazdu i

nadal mie¢ zakfadke lub przerwe w obrébce, moze
zmieni¢ nakladanie sie sladow przejazdu.

N) 9

= WysSwietlg sie przyciski do konfiguraciji. ' s ﬁ K/GA
an Q

Sl |

2. wybrac’:{c}}.
omz

(0)

b 5

l‘fl“ 0)0
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24 | Korzystanie ze wspomagania jazdy réwnolegtej
Konfigurowanie wspomagania jazdy réownolegtej

3. Aby zmienié¢ odlegtos¢ miedzy sladami
przejazdu, < Jazda réwnolegta
aktywowac "Wprowadzenie reczne"

'5:7.' Woprowadz recznie szerokos¢ $ladu przejazdu

lub

Odlegto$¢ miedzy sladami

aby zmieni¢ zaktadke sladu przejazdu, Hh zaacka sac prsjaze
dezaktywowa¢ "Wprowadzenie reczne"

Mozliwe wpisy do zaktadki sladu przejazdu:

e wartos¢ dodatnia: zaktadka

e wartos¢ ujemna: luka w uprawie

4. Wprowadzi¢ zadang odlegios¢ miedzy sladami
przejazdu lub zgdang zaktadke sladu przejazdu.

24.1.3 Ustawianie czutosci paska swietlnego

Pasek swietlny |I| wskazuje odchylenie ciggnika

od najblizszego sladu przejazdu i pomaga kierowcy @

utrzymac tor jazdy. dll Feld-20180618-1105
e ~

Trojkatne symbole na pasku swietlnym zaswiecajg | <NJ ﬁ K/&

sie, gdy odchylenie od Sladu przejazdu przekracza ’{ﬂ] 9

podang wartosé. & 'y

2.8ha
28ha

il
‘FﬁT 100'%
fg} RERVR o ﬂ
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24 | Korzystanie ze wspomagania jazdy réwnolegtej
Tworzenie sladéw przejazdu

WARUNKI

@ Licencja "GPS-Track" dostepna

1. W menu Praca wybra¢ {C_):} > "Jazda réwnolegla"
> "Czulosc¢ paska $wietlnego”.

2. Wprowadzi¢ warto$¢ z przedziatu od 1 cm do
100 cm.

3. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

24.2 Tworzenie sladow przejazdu

24.2.1 Tworzenie $ladu A-B

WARUNKI

© Licencja "GPS-Track" dostepna

@ Wozorzec prowadzenia "A-B" wybrany, patrz
strona 127

1. Przejecha¢ na poczatek rzedu.

2. wybrac //FA.

=» Punkt poczatkowy $ladu przejazdu zostanie
ustawiony na pozycji pojazdu.

Jazda réwnolegta

wTdd Czuto$¢ wskaznika swietlnego

1 jEd
o-j, 0.0 kmh 'I/ﬁﬂ
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24 | Korzystanie ze wspomagania jazdy réwnolegtej

Tworzenie sladéw przejazdu

3. Przejecha¢ na koniec rzedu.

4. wybraé /KJB.

=» Punkt koncowy Sladu przejazdu zostanie
ustawiony na pozycji pojazdu. Dodane zostang
kolejne slady przejazdu.

24.2.2 Tworzenie wygtadzonego konturu

WARUNKI

@ Licencja "GPS-Track" dostepna

@ Wzorzec prowadzenia "wygfadzony kontur"
wybrany; patrz strona 127

1. Przejecha¢ na poczatek rzedu.

2. wybrac //j,;

=» Punkt poczatkowy sladu przejazdu zostanie
ustawiony na pozycji pojazdu.

3. Przejechac na koniec rzedu.

WSKAZOWKA

Punkt koncowy sladu przejazdu musi by¢
oddalony od punktu poczgtkowego o przynajmniej
15 m.

4. wybraé /(gB

=» Punkt koncowy sladu przejazdu zostanie
ustawiony na pozycji pojazdu. Dodane zostang
kolejne Slady przejazdu.

s [@[+]
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et Y| & A
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MG6010-PL-PL | T.1 | 16.04.2024 | © AMAZONE

131



24 | Korzystanie ze wspomagania jazdy réwnolegtej
Tworzenie zagonow

24.3 Tworzenie zagonow

Aby utworzy¢ zagony, mozna wyr6zni¢ okreslone
$lady przejazdu. Wyréznione $lady przejazdu
wskazujg, w jakim rzedzie nalezy przejechac przez
obszar roboczy, aby utworzy¢ zagon o zgdanej
wielkosci. Wprowadzana liczba wyraza rytm,

w ktérym nalezy przejecha¢ po Sladach przejazdu.
Jesli na przyklad wprowadzona zostanie liczba

2, konieczne bedzie przejechanie po co drugim
Sladzie przejazdu. W ten spos6b opuszczany jest
zawsze jeden $lad, a przez to tworzony jest zagon
o szerokosci roboczej.

WARUNKI

© Licencja "GPS-Track" dostgpna

1. W menu Praca wybra¢ {é}" > "Jazda réwnolegfa"
>"Zagon".

Jazda réownolegta

2. Wprowadzi¢ warto$¢ od 1 do 20.

3. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

= Slady przejazdu bedg wyr6zniane w podanym
rytmie.

A0 |2
tl:l.urn.-’h Bl | .'/ﬂﬂ {{3}

&Y
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24 | Korzystanie ze wspomagania jazdy réownolegtej
Jazda réwnolegta

24.4 Jazda réwnolegta

11:5

Pasek swietlny |I| wskazuje podczas jazdy
odchylenie pojazdu od wyznaczonego $ladu
przejazdu w centymetrach. Gdy odchylenie od $ladu dl] Feld-20180618-1105
osiggnie ustawiong wartos$¢, symbol trojkata obok = i
20 a wartost, symbol 16}k
podanych centymetrow zaswieca sie na czerwono. -
W ten spos6b kierowca otrzymuje informacje,
w ktorym kierunku musi sterowaé pojazdem. @
2.8ha
28ha
‘FﬁT 100'%
f;.r' ORI
WARUNKI

@ Licencja "GPS-Track" dostepna

© Pasek Swietlny dodany do paska stanu; patrz
strona 24

© Czutos¢ paska swietlnego ustawiona; patrz
strona 129

@ Slady przejazdu utworzone; patrz strona 130

© W razie potrzeby utworzony zagon; patrz
strona 132

» Aby utrzymac pojazd na torze jazdy,
skierowa¢ pojazd o wyswietlong diugos¢
w kierunku $ladu przejazdu.

24.5 Przesuwanie sladéw przejazdu

Slady przejazdu mozna przesuwag, aby
skompensowaé odchylenia powstajgce wskutek
znoszenia GPS. Jesli wyswietlone Slady przejazdu

nie zgadzajg sie z rzeczywistymi sladami na polu,
wyswietlone slady przejazdu na terminalu AmaTron 4
mozna przesuwac. W efekcie slad przejazdu polozony
najblizej symbolu pojazdu zostanie przesuniety na
pozycje symbolu pojazdu. Wszystkie pozostale slady
przejazdu zostang przesuniete o te samg diugos¢

w tym samym kierunku.

MG6010-PL-PL | T.1 | 16.04.2024 | © AMAZONE

133



24 | Korzystanie ze wspomagania jazdy réwnolegtej
Zmiana nazwy sladoéw przejazdu

WARUNKI

@ Licencja "GPS-Track" dostepna

e

» W menu Praca wybra¢ 7§

= Slady przejazdu sg przesuniete.

24.6 Zmiana nazwy sladoéw przejazdu

1. Nacisngc¢ na $lad przejazdu.

= \WysSwietlg sie przyciski do konfiguraciji.
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24 | Korzystanie ze wspomagania jazdy réwnolegtej
Ukrywanie sladéw przejazdu

2. wybraC | ssmm——=]

3. Wprowadzi¢ zgdang nazwe sladéw przejazdu.

4. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

24.7 Ukrywanie sladow przejazdu

Jesli slady przejazdu zostang ukryte, nie bedg diuzej
wyswietlane w widoku mapy. Ukryte Slady przejazdu
pozostajg zapisane w danych pola i mogg zostac
ponownie wczytane.

= | d |+ N} 9
= WysSwietlg sie przyciski do konfiguraciji. ' ! = E Y

2. wybra¢ @

= Slady przejazdu sg ukrywane.

3. Aby ponownie wczyta¢ slady przejazdu,
patrz strona 84.

MG6010-PL-PL | T.1 | 16.04.2024 | © AMAZONE 135



25 | Korzystanie z funkcji automatycznego obnizenia belki

Korzystanie z funkcji automatycznego
obnizenia belki

Funkcja automatycznego obnizenia belki
automatycznie obniza belke polowa, gdy opryskiwacz
wjezdza na nieobrobiong powierzchnie.

Wprowadzana wartos¢ odnosi sie do momentu,
w ktérym AmaTron 4 obniza belke polowa przed
osiggnieciem nieobrobionej powierzchni.

Wartos¢ czasu opuszczania nalezy ustali¢ recznie.

Prawidtowe pod wzgledem czasowym dziatanie
automatycznego obnizenia belki zalezy od
nastepujacych czynnikow:

Predkos¢ jazdy
Wyposazenie ciggnika
Wyposazenie urzgdzenia

Skok belki polowej

136
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25 | Korzystanie z funkcji automatycznego obnizenia belki

WARUNKI

@ Licencja "GPS-Switch basic" lub "GPS-Switch
pro" dostepna

© Podtaczony kompatybilny opryskiwacz
AMAZONE

© Granica pola utworzona, patrz strona 113

1. W menu Praca wybra¢ {Jé} > "Automatyczne
obnizenie belki".

2. Aktywowac "Automatyczne obnizenie belki".

Automatyczne obnizenie belki

3. W punkcie "Czas wyprzedzenia dla obnizenia
belki" wprowadzi¢ czas trwania obnizenia
w sekundach.

Automatyczne obnizenie belki

Czas wyprzedzenia dla obnizenia belki

4. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/
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26 | Konfigurowanie urzgdzenia wejsciowego AUX-N

Konfigurowanie urzadzenia wejsciowego

AUX-N

26.1 Konfigurowanie urzgdzenia wejsciowego AUX-N

26.1.1 Przyporzadkowanie funkcji AmaTron 4 do urzadzenia wejsciowego AUX-N.

Za posrednictwem terminala AmaTron 4 mozna

przypisa¢ funkcje do przyciskdéw urzgdzen

wejsciowych AUX-N. Dzieki temu funkcje AmaTron 4
mozna uruchamiac za pomocga urzgdzenia
wejsciowego AUX-N.

WSKAZOWKA

Za pomoca terminala AmaTron 4 funkcje mozna
przypisac¢ wytgcznie do urzgdzen wejsciowych

AUX-N.

Ponizsza tabela przedstawia funkcje terminala

AmaTron 4:

4

&l

il

()

=

v

Sk

—
4_

Odwr6cenie
orientaciji
symbolu
pojazdu
w widoku

mapy

Aktywacja
automatycz
nego
wigczania
sekcji
szerokosci

Wyswietlani
e widoku
mapy

Wyswietlani
e menu
gtéwnego

Wyswietlani
e terminala
uniwersalne

go

Zatwierdzan
ie

Wyswietlani
e obrazu
z kamery

Przechodze
nie miedzy
aplikacjami
obslugiwany
mi gestami
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26 | Konfigurowanie urzgdzenia wejsciowego AUX-N
Konfigurowanie urzagdzenia wejsciowego AUX-N

WARUNKI

© Urzadzenie wejsciowe AUX-N podtgczone

© Numer UT terminala AmaTron 4 ustawiony
na 1; patrz strona 43

1. W menu gtéwnym wybraé 1 .

= \WysSwietlony zostanie interfejs przestany przez
urzgdzenie wejsciowe.

2. Wybra¢ pole wskazujgce zadany przycisk. i
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26 | Konfigurowanie urzadzenia wejsciowego AUX-N
Konfigurowanie urzadzenia wejsciowego AUX-N

Urzgdzenie wejsciowe AUX-N jest wyswietlane

w postaci symbolu wraz z wybranym przyciskiem.
Ponizej widoczny jest przycisk wyswietlany na
AmaTron 4. Za pomoca tego przycisku mozna
otwierac funkcje AmaTron 4.

3. Otworzy¢ funkcje AmaTron 4.

4. Wybra¢ funkcje AmaTron 4 z listy.

=» Wybrana funkcja AmaTron 4 zostanie przypisana
do przycisku.

5. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

=» Na zestawieniu wybrana funkcja AmaTron 4 il 09:20
jest wyswietlana w polu wskazujagcym przycisk To—
z przypisang funkcjg.

26.1.2 Przyporzadkowywanie funkcji urzadzenia do urzadzenia wejsciowego AUX-N

Za posrednictwem terminala AmaTron 4 mozna
przypisa¢ funkcje do przyciskdéw urzgdzen
wejsciowych AUX-N. Dzieki temu funkcje urzadzenia
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26 | Konfigurowanie urzgdzenia wejsciowego AUX-N
Konfigurowanie urzagdzenia wejsciowego AUX-N

mozna uruchamiac za pomocg urzgdzenia
wejsciowego AUX-N.

WSKAZOWKA

Za posrednictwem terminala AmaTron 4 funkcje
mozna przypisac wytgcznie do urzadzen
wejsciowych AUX-N.

WARUNKI

© Urzadzenie wejsciowe AUX-N podtgczone

© Numer UT terminala AmaTron 4 ustawiony
na 1; patrz strona 43

1. W menu gtéwnym wybraé 1

=» \WysSwietlony zostanie interfejs przestany przez
urzgdzenie wejsciowe.

2. Wybrac¢ pole wskazujgce zgdany przycisk.
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Konfigurowanie urzadzenia wejsciowego AUX-N

Urzgdzenie wejsciowe AUX-N jest wyswietlane

w postaci symbolu wraz z wybranym przyciskiem.
Ponizej znajdujg sie przyciski symbolizujgce
podtaczone urzadzenia. Za pomoca tych przyciskow
mozna otwiera¢ funkcje urzadzenia.

3. Otworzy¢ funkcje urzadzenia.

4. Wybra¢ funkcje urzadzenia z listy.

=» \Wybrana funkcja urzadzenia zostanie przypisana
do przycisku.

5. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

=» Na zestawieniu wybrana funkcja urzgdzenia dn 09:20
jest wyswietlana w polu wskazujgcym przycisk Fo—
z przypisang funkcja.

E
N
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26 | Konfigurowanie urzgdzenia wejsciowego AUX-N
Konfigurowanie urzagdzenia wejsciowego AUX-N

26.1.3 Usuwanie przyporzadkowania AUX-N

1. W menu gtéwnym wybraé 1 .

= \Wyswietlony zostanie interfejs przestany przez
urzgdzenie wejsciowe.

2. Wybrag¢ przycisk z funkcjg, ktéra zostanie
usunieta.
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26 | Konfigurowanie urzadzenia wejsciowego AUX-N
Konfigurowanie urzadzenia wejsciowego AUX-N

Urzgdzenie wejsciowe AUX-N jest wyswietlane
w postaci symbolu wraz z wybranym przyciskiem.
Obok widoczna jest przypisana funkcja.

3. Nacisng¢ wskazanie przypisanej funkcji.

=» Przypisana funkcja zostanie usunieta.

4. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

=» Na zestawieniu obszar przycisku jest wolny. bl 09:20

17273

m-
B
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26 | Konfigurowanie urzgdzenia wejsciowego AUX-N
Zarzadzanie preferowanym przyporzadkowaniem

26.2 Zarzadzanie preferowanym przyporzadkowaniem

26.2.1 Potwierdzanie przyporzadkowania AUX-N

Jesli podigczone jest urzgdzenie wejsciowe AUX-N,
po kazdym uruchomieniu terminala AmaTron 4 nalezy
potwierdzi¢ przyporzgdkowanie AUX-N do funkgcji
podtgczonych urzadzen.

Menu "Preferowane przyporzgdkowanie" jest
wysSwietlane automatycznie.

1. Skontrolowa¢ przyporzadkowanie AUX-N.

2. Jesli przyporzqdkowanie AUX-N ma zostaé
zZmienione,
patrz strona 145

lub

jesli przyporzqgdkowanie AUX-N jest
prawidtowe,

zatwierdzi¢ przyciskiem \/

26.2.2 Zmiana przyporzadkowania AUX-N

26.2.2.1 Zmiana przyporzadkowania AUX-N na podstawie listy funkcji

W przypadku przyporzadkowania AUX-N na
podstawie listy funkcji z lewej strony wyswietlona
bedzie lista wszystkich dostepnych funkcji. Do
przyciskéw urzgdzenia wejsciowego AUX-N mozna
przypisac te funkcje.

1. Jesli funkcje nie sq wyszczegdlnione z lewej
strony,

>
Wybraé €¢—.

2. Wybrac funkcje z listy.

= \WysSwietlone zostanie zestawienie dostepnych
urzgdzen wejsciowych AUX-N.
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26 | Konfigurowanie urzadzenia wejsciowego AUX-N
Zarzadzanie preferowanym przyporzadkowaniem

3. Wybra¢ zadane urzadzenie wejsciowe AUX-N.

= Wyswietlone zostanie zestawienie dostepnych
przyciskow.

Q®@
20110
Qf

4. Wybra¢ zadany przycisk.

=» \Wybrany przycisk zostanie wyswietlony obok
funkciji.

5. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

=» Przycisk jest przypisany w zestawieniu do
wybranej funkc;ji.

6. Przypisa¢ nastepne przyciski
lub

lub potwierdzi¢ przyporzgdkowanie AUX-N

przyciskiem \/
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26 | Konfigurowanie urzadzenia wejsciowego AUX-N
Zarzadzanie preferowanym przyporzadkowaniem

26.2.2.2 Zmiana przyporzadkowania AUX-N na podstawie listy elementéw wejsciowych

W przypadku przyporzadkowania AUX-N na
podstawie listy elementéw wejsciowych z lewej strony
wyswietlona bedzie lista wszystkich dostepnych
przyciskéw. Do tych przyciskéw mozna przypisac
funkcje.

1. Jesli przyciski nie sq wyszczegdlnione z lewej
strony,

—>
Wybra¢ €¢—.

2. Wybra¢ przycisk z listy.

= \WysSwietlone zostanie zestawienie podtgczonych
urzgdzen.

3. Wybra¢ zgdane urzadzenie.

= \WysSwietlone zostanie zestawienie dostepnych
funkcji.

MG6010-PL-PL | T.1 | 16.04.2024 | © AMAZONE 147



26 | Konfigurowanie urzadzenia wejsciowego AUX-N
Zarzadzanie preferowanym przyporzadkowaniem

4. Wybra¢ zadang funkcje.

=» \Wybrana funkcja zostanie wyswietlona obok
przycisku.

5. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

=» Przycisk jest przypisany w zestawieniu do
wybranej funkc;ji.

6. Przypisa¢ nastepne funkcje
lub

lub potwierdzi¢ przyporzgdkowanie AUX-N

przyciskiem \/

26.2.2.3 Usuwanie przyporzgdkowania AUX-N

1. Wybra¢ funkcje, ktora zostanie usunieta, na liscie
funkcji lub liscie elementéw wejsciowych.
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26 | Konfigurowanie urzadzenia wejsciowego AUX-N
Usuwanie konfliktéw AUX-N

Wybrana funkcja lub przynalezy przycisk urzadzenia
wejsciowego AUX-N wys$wietlony zostanie na gorze
posrodku.

2. Nacisng¢ wskazanie funkcji lub przynalezy
przycisk urzgdzenia wejsciowego AUX-N.

=» Przypisanie zostanie usuniete.

3. Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

26.3 Usuwanie konfliktow AUX-N

Do jednego przycisku urzgdzenia wejsciowego AUX-
N przypisana moze by¢ tylko jedna funkcja. Jesli

do przyciskow podigczonego urzgdzenia wejsciowego
AUX-N przypisanych jest kilka funkcji, powstajg
konflikty AUX-N.

Z chwilg wykrycia przez AmaTron 4 takich konfliktéw
AUX-N wyswietlane jest okno wyboru danych
przyciskow i funkciji.
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26 | Konfigurowanie urzadzenia wejsciowego AUX-N
Usuwanie konfliktow AUX-N

1. Wybrac przycisk na liscie @
2. Wybrac¢ jedng z funkcji na liscie |Z|

=» \Wybrana funkcja zostanie wyswietlona w polu

3. Po usunieciu wszystkich konfliktéw AUX-N

zatwierdzi¢ wybor przyciskiem \/
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27 | Tworzenie zrzutéw ekranu

Tworzenie zrzutdw ekranu

Zrzut ekranu stanowi grafike z aktualnag trescig
wyswietlang na ekranie. Grafika zapisywana jest
w pliku w pamieci USB. Nazwa pliku sklada sie
z aktualnej daty i godziny.

WARUNKI

© Pamie¢ USB podigczona

» Przytrzymaé nacisniety przycisk menu gtéwnego

]

=» Na ekranie wyswietlony zostanie symbol kamery.
Zrzut ekranu zostat zapisany w pamieci USB. = N AMAzoNE
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28 | Korzystanie z kamery

Korzystanie z kamery

AmaTron 4 moze wys$wietla¢ obraz z podigczonej
kamery.

WARUNKI

© Licencja "AmaCam" dostepna

© Kamera podigczona

© Kamer skonfigurowana; patrz strona 30
» W menu gtdbwnym wybraé Sk .

lub

jesli aktywowane jest automatyczne
wykrywanie jazdy wstecz,
jechac do tytu.

=» Ekran z kamery jest wyswietlany.
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29 | Usuwanie btedow

Usuwanie btedow

Btad Przyczyna Rozwigzanie
Zaktocenie w odbiorze GPS Odbiornik GPS nie dziata » Skontrolowaé przytgcza.
prawidiowo. » Przywréci¢ ustawienia
fabryczne odbiornika GPS,
patrz strona 41.
Nieprawidiowe wyswietlanie Dane pool nie zostaly poprawnie » Usung¢ zapisane dane pool,
sterowania maszyny na UT wczytane. patrz strona 154.
Podigczone urzadzenie nie jest Dane pool nie zostaly poprawnie » Usung¢ zapisane dane pool,
wyswietlane wczytane. patrz strona 154.
Urzgdzenie nie jest poprawnie » Podilgczy¢ urzadzenie raz
podtgczone. jeszcze.
ISOBUS nieprawidiowo » Skonfigurowaé ISOBUS, patrz
skonfigurowany. strona 43
Sekcje szerokosci nie sg Btad w zarzgdzaniu urzgdzeniami [P Zresetowaé zarzgdzanie
poprawnie wyswietlane w widoku urzgdzeniami, patrz
mapy strona 154.
Maszyna nie jest wyswietlana na Podtgczony jest drugi terminal. » Skonfigurowaé¢ ISOBUS, patrz
terminalu. strona 43
Wiaczanie sekcji szerokosci nie Podtgczony jest drugi terminal. » Skonfigurowaé ISOBUS, patrz

dziala.

strona 43
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30 | Przywracanie ustawien fabrycznych

1.

Mozna zresetowaé nastepujace obszary aplikac;ji:

»

W menu Konfiguracja wybrac "Serwis" >
"Ustawienia fabryczne".

Ustawienia terminala: resetuje wszystkie
ustawienia AmaTron 4

Zarzadzanie urzgdzeniami: usuwa wszystkie
utworzone ciggniki i urzgdzenia

Dokumentacja: usuwa wszystkie dane zlecen

Zapisane dane pool: usuwa zapisane widoki
sterowania urzadzenia

Wybrac¢ zgdany obszar aplikaciji.

Wybra¢ "Przywr6¢ ustawienia fabryczne".

Zatwierdzi¢ przyciskiem \/

Przywracanie ustawien fabrycznych

< Serwis

@ Ustawienia fabryezne >

< Ustawienia fabryczne

{ié} Ustawiznia terminala

Eﬁ Zarzadzanie urzadzeniami

ﬁJ Dokumentacja

CICICHL

Zapisane dane pool

E op
@ Przywrad ustawienia fabryczne

154
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31 | Zatacznik

Zatgcznik

31.1 Dodatkowo obowigzujgce dokumenty

e Instrukcja obstugi urzadzenia i oprogramowania
sterowania urzgdzenia

e Instrukcja obstugi odbiornika GPS

e Instrukcja obstugi ciggnika
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32 | Spisy i wykazy

Spisy i wykazy

32.1 Glosariusz

AUX

AUX pochodzi od stowa "auxiliary" i oznacza
dodatkowe urzgdzenie wejscia, na przykitad
wielofunkcyjny uchwyt.

Belka polowa

Belkg polowg nazywany jest zesp6t sekcji szerokosci.

E

ECU

ECU oznacza sterowanie maszyng zamontowane
W maszynie. Za pomocg terminala obstugowego
mozna uzyskac dostep do sterowania maszyng i
obstugiwa¢ maszyne.

EGNOS

European Geostationary Navigation Overlay Service.

Europejski system korekty nawigacji satelitarne;j.

F

Farm Management Information System

Farm Management Information System, w
skrocie FMIS, jest programem do zarzgdzania
gospodarstwami rolnymi. Taki program umoZliwia
zarzgdzanie zleceniami i danymi podstawowymi.

GLONASS

Rosyjski satelitarny system nawigacyjny

H

HDOP

(Horizontal Dilution of Precision), wymiar dokladnosci
poziomych danych pozycji (stopieri szerokoSci

i dlugosci geograficznej), ktére sg przesytane przez
satelite.

Karta aplikacyjna

Karty aplikacyjne zawierajg dane, ktérymi mozna
sterowac elementem urzgdzenia roboczego. Do tych
danych nalezg dawki rozsiewu/oprysku lub gtebokosci
robocze.

MSAS

Multifunctional Satellite Augmenatation. Japoriski
system korekty nawigacji satelitarnej.

@)

Oprogramowanie sprzgtowe

Program komputerowy na stale zapisany
w urzgdzeniu.

156
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32 | Spisy i wykazy
Glosariusz

Odbiornik wartosci zadanych

Odbiornik wartosci zadanych to sterowany element
urzgdzenia roboczego. W przypadku opryskiwacza
polowego sterowanym elementem moze by¢ regulator
cisnienia oprysku, ktérym mozna regulowac dawke
oprysku.

Plik shape

W pliku shape w rekordzie danych zapisywane

sg informacje dotyczgce geometrii i informacje

o atrybutach. Informacje o geometrii tworzg ksztaity,
ktére mogg byc wykorzystywane jako linie graniczne.
Informacje o atrybutach sg potrzebne do aplikacji, aby
na przykiad sterowac dawkami rozsiewu/oprysku. Plik
shape ma format ,,.shp”.

RTK

Platny system korekty danych satelitarnych.

S

Szybkos$¢ transmisji

Predkos¢ transmisji danych mierzona w bitach na
sekunde.

TASK.XML

TASK.XML jest plikiem zawierajgcym dane zlecen.

Terminal uniwersalny

Za pomocg terminala uniwersalnego mozna
odwzorowywac interfejs uzytkownika sterowania ECU
na terminalu obslugowym.

y4

Znoszenie GPS

Terminem ,znoszenie GPS” okresla sie odchylenia
sygnatu GPS powodowane stosowaniem Zrodet
korekty o mafej dokladnosci. Znoszenie GPS mozna
rozpoznac po tym, ze pozycja symbolu pojazdu

na terminalu obstlugowym nie pokrywa sie juz

Z rzeczywistg pozycjg pojazdu.

Zrédio korekty

N~

Zrédtami korekty sg rézne systemy stuzgce poprawie

i korekcie sygnalu GPS.
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32 | Spisy i wykazy

Indeks
32.2 Indeks
A Czujnik radarowy
konfigurowanie 60

Adres i ) Czujnik WOM-u

Redakcja techniczna 8 konfigurowanie 63
AmaCam

aktywacja 46 D
Aplikacja AmaTron-Twin 72  Dane kontaktowe

o Redakcja techniczna 8
Aplikacja myAmaRouter

Eksportowanie ISO-XML 93 Dane zlecenia

Importowanie ISO-XML 91 eksportowanie 25

o eksportowanie do pliku PDF 101
Aplikacje

aktywacja 46  Dawka rozsiewu

przeglad 17 konfigurowanie 95

przeglgd 17

przetgczanie 23,23 E
Automatyczne obnizenie belki 136  Eksportowanie do pliku PDF 101

Automatyczne wigczanie sekcji szerokosci

aktywacja 46
B
Belki polowe
wymiana 74
C
Chiaski 27
Ciggniki i urzgdzenia
wyswietlanie menu 17
Ciagnik
konfigurowanie czujnikéw 59
tworzenie 57
Cyfrowa instrukcja obstugi 7
Czujniki
Kolo 59
konfigurowanie 59
podtgczanie 11
Pozycja robocza 64
Radar 60
WOM 63
Czujnik kofa
konfigurowanie 59

Czujnik pozyciji roboczej
konfigurowanie 64, 64

G

Geometria urzgdzenia

patrz Konfigurowanie urzgdzenia non-ISOBUS 54

Gesty
konfigurowanie

Glosnosé
regulacja w ustawieniach podstawowych
Ustawianie przez menu szybkiego startu
ustawianie przez menu szybkiego startu

GPS
konfigurowanie odbiornika
korzystanie z sygnatu predkosci

GPS-Maps&Docs
aktywacja

GPS-Switch
aktywacja

GPS-Track
aktywacja

Granica pola
automatyczne rozpoznawanie
Ukrywanie

ISB

23
36

33
33
25

38
62

46

46

46

113

119
117

15
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Indeks

ISO-XML
Eksport danych
Eksportowanie danych zlecenia do pamieci
usB
eksportowanie za pomocg aplikacji
myAmaRouter
Importowanie danych zlecenia z pamieci USB
importowanie za pomocg aplikaciji
myAmaRouter
Wczytywanie danych pola

J

Japonski

Jasnosc¢
regulacja w ustawieniach podstawowych
ustawianie przez menu szybkiego startu
ustawianie przez menu szybkiego startu

Jasnos¢ wyswietlacza
regulacja w ustawieniach podstawowych
ustawianie przez menu szybkiego startu
ustawianie przez menu szybkiego startu

Jazda réwnolegta
aktywacja
korzystanie
Ukrywanie $ladow przejazdu
Zmiana nazwy S$ladéw przejazdu
zmiana odlegto$ci miedzy Sladami

K

Kamera
korzystanie
podtgczanie
ustawianie
wyswietlanie obrazu z kamery

Karta aplikacyjna
Aktywacja zastosowania
wymiana

Karuzela aplikacji
korzystanie

przeglgd
Konfigurowanie automatycznego zoomu

Konfigurowanie hotspotu
patrz konfigurowanie punktu dostepowego
Wi-Fi za pomocg AmaTron 4

Konfigurowanie maszyny
patrz Konfigurowanie urzgdzenia non-ISOBUS

Konfigurowanie punktu dostepowego

25

92

93
89

91
84

27

34
35
25

34
35
25

127

46
127
135
134
128

152
11
30
17

46
75

16
23
17

70

50

54

50

konfigurowanie sekcji szerokosci
patrz Konfigurowanie urzgdzenia non-ISOBUS 54

Konfigurowanie szerokosci roboczej
patrz Konfigurowanie urzgdzenia non-ISOBUS 54

Konfigurowanie zoomu 70
Kontrola sekcji
aktywacja 46
patrz Wigczanie sekcji szerokosci 103
Konturowy $lad przejazdu
tworzenie 131
Korzystanie z kilku terminali obstugowych
patrz konfigurowanie ISOBUS 43
M
Mapa
przeglad 19
Maszyna
ISOBUS 52
reczne 54
sterowanie 72
Menu Konfiguracja
Otwieranie 17
Menu Praca
konfigurowanie 72
korzystanie 72
przeglgd 20
wyswietlanie 68
Menu szybkiego startu 25
Montaz
Normalna praca 10
Multi Boom 74
N
Nawrot
przesuwanie Sladu przejazdu 124
tworzenie 121, 124
zmiana szerokosci 124
@)
Obnizenie belki 136
Obrobiona powierzchnia
usuwanie 113
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Indeks
Odbiornik GPS Przeszkoda
konfigurowanie innego odbiornika GPS 41 Ostrzezenie 118
konfigurowanie odbiornika A100, A101 lub zaznaczanie 125
A631 38 Proveiski 23
konfigurowanie odbiornika Ag-Star 39 fzyciski menu
podawanie pozycii 54 Przyporzadkowanie AUX-N
Pozycja 57 Wyswietlanie 17
Ostrzezenia 118 wyswietlanie przez menu szybkiego startu 25
Przywracanie ustawien fabrycznych 154
P
R
Pasek przyciskéw 20
wyswietlanie 68  Rozpoznawanie kierunku jazdy 69
Pasek przyciskdw funkcyjnych 20 S
korzystanie 72
wyswietlanie 68  gie¢
Pasek stanu 16 konfigurowanie 50
konfigurowanie 24 sterowanie gestami 23
Plik diagnostyczny konfigurowanie 36
eksportowanie 25 Strefy wylaczenia
Plik shape tworzenie 115
Dodawanie danych pola do pola 87 Sygnat predkosci 59
Importowanie danych 25
Importowanie danych pola 81 T
POI . .
trz 2 . Kod 125 Terminal uniwersalny
patrz Zaznaczanie przeszkody orzeglad 20
Pokrycie (naktadka) WySwietlanie 17
okreslanie stopnia pokrycia 105
okreslanie tolerancji pokrycia 107 U
Okreslanie tolerancji pokrycia na granicy pola 109 )
okreslanie w kierunku jazdy 103 Urzadzenie
zmiana odleglosci miedzy Sladami 128 ISOBUS 52
sterowanie 72
Pole Wybor 56
automatyczne rozpoznawanie 119 )
Dodawanie danych pola z pliku shape 87 Urzadzgnle ISOE.;US
Importowanie danych pola z pliku shape 81 konfigurowanie 52
tworzenie 86  Urzadzenie non-ISOBUS
tworzenie bez dokumentacji 78 konfigurowanie 54
Wczytywanie danych pola 84 tworzenie 54
Pomoc Ustawianie daty 31
wywolywanie 25,28
Ustawianie formatu godziny 31
Porady o _
wywolywanie 25, 28 Ustawianie godziny 31
Pozycja anteny 57 Ustawianie strefy czasowej 31
Praca Usuwanie danych pools 154
rozpoczynanie 8 uT 20
Praca warsztatowa 7
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Indeks
Vv Zlecenia .
eksportowanie 25
vT 20 eksportowanie do pamieci USB 92
eksportowanie za pomocg aplikacji
W myAmaRouter 93
importowanie za pomocg aplikaciji
Warto$¢ zadana myAmaRouter 91
przypisywanie 95 importowanie z pamieci USB 89
Widok 2D tworzenie 94
aktywacja 69  Zmiana jezyka 32
Widok 3D Zmiana modelu urzadzenia
aktywacja 69 patrz Konfigurowanie urzgdzenia non-ISOBUS 54
Widok mapy Zmiana separatora dziesietnego 32
Otwieranie 17 ) )
przeglad 19 Zmianatypu grzadzenlg .
wyswietlanie na przenognym urzadzeniu patrz Konfigurowanie urzgdzenia non-ISOBUS 54
koricowym 72 Zmiana ukfadu jednostek miar 32
Wi-Fi Zmienne sterowanie dawka
Konfigurowanie hotspotu 50 aktywacja 46
Nawigzywanie potgczenia AmaTron 4 _
z siecig Wi-Fi 50 Znoszenie GPS
Korekta za pomocg zaznaczonej przeszkody 76
Wirtualny nawrot Korygowanie reczne 76
przesuwanie $ladu przejazdu 124 Zaznaczanie przeszkody 125
tworzenie 121, 124
zmiana szerokosci 124 S
Wigczanie sekcji szerokosci 103 Slad A-B
Wigczanie trybu dziennego 25 tworzenie 130
Wigczanie trybu nocnego 25  Slady przejazdu
o tworzenie 130
Wskaznik swietlny 129 Tworzenie zagonéw 132
Wspomaganie jazdy rownolegtej Ukr_ywanie 135
Ukrywanie $ladéw przejazdu 135 Zmiana nazwy N 134
Zmiana nazwy $ladéw przejazdu 134 Zmiana odleglosci 128
zmiana odlegtosci miedzy Sladami 128
Wtyczka sygnatowa
podtgczanie 11
Wykrywanie jazdy wstecz 69
Z
Zagon
tworzenie 132
Zapis 110
Zarzgdzanie licencjami 46
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