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Przed przeczytaniem niniejszego
podrecznika

©®©Wprowadzenie

* W niniejszym podreczniku opisano dedykowane urzadzenia wchodzace w sktad zestawu Smart
Construction 3D Machine Guidance Kit (w dalszej cze$ci dokumentu nazywanego ,zestawem”) oraz
funkcje tego zestawu. Informacje na temat urzgdzen i funkcji nieuwzglednionych w niniejszym
podreczniku mozna znalez¢ w Podreczniku obstugi i konserwacji maszyny wyposazonej w zestaw.

* Niniejszy podrecznik zawiera opis obstugi, procedur przegladu i konserwacji zestawu oraz instrukcje,
ktérych nalezy przestrzega¢ w celu bezpiecznego uzytkowania zestawu. Niestosowanie przez
uzytkownikow podstawowych srodkow ostroznosci podczas pracy wielokrotnie stwarza ryzyko
wystgpienia wypadkow. Przed przystgpieniem do obstugi, przeglagdu lub konserwacji maszyny
wyposazonej w zestaw nalezy przeczyta¢ wszystkie informacje podane w Podreczniku obstugi i
konserwacji tej maszyny oraz w Podreczniku serwisowym, a takze informacje o alertach i przestrogach
podane w niniejszym podreczniku. Nalezy przestrzega¢ podanych informacji. Nalezy stosowac sie do
informacji podanych w ostrzezeniach i przestrogach. W przeciwnym razie moze dojs¢ do powaznych
obrazen ciata lub zgonu.

* Nie jesteSmy w stanie przewidzie¢ wszystkich sytuacji, w ktérych znajdzie sie uzytkownik podczas
korzystania z zestawu. W zwigzku z tym $rodki ostroznosci wskazane w tresci Podrecznika obstugi i
konserwacji maszyny wyposazonej w zestaw / Podrecznika serwisowego i niniejszego podrecznika nie
obejmujg wszystkich srodkow ostroznosci dotyczacych bezpieczenstwa.

W przypadku obstugi, przeprowadzania przegladdw i czynnosci konserwacyjnych w sytuacjach, ktore nie
zostaty opisane w niniejszym podreczniku, nalezy na wtasne ryzyko podjaé wszelkie $rodki
zapobiegawcze w celu zapewnienia bezpieczehstwa.

Pod Zzadnym pozorem nie wolno wykonywac¢ czynnos$ci zwigzanych z obstugg ani prac wskazanych jako
zabronione w Podreczniku obstugi i konserwacji maszyny wyposazonej w zestaw / Podreczniku
serwisowym oraz niniejszym podreczniku.

* Nie wolno w niedozwolony sposéb przeprowadzac czynnosci zwigzanych z obstugg, przegladem i
konserwacjg maszyny wyposazonej w zestaw. Nieprawidtowa obstuga maszyny moze doprowadzi¢ do
powaznych obrazen ciata lub zgonu.

* W przypadku przenoszenia maszyny wyposazonej w zestaw nalezy pamieta¢ o przeniesieniu niniejszego
podrecznika wraz z nig.

* Nalezy przechowywa¢ niniejszy podrecznik w miejscu przechowywania Podrecznika obstugi i konserwacji
maszyny wyposazonej w zestaw, aby pracownicy mogli w kazdej chwili z niego skorzystac.

* W przypadku utraty lub uszkodzenia niniejszego podrecznika nalezy powiadomic¢ o tym centrum wsparcia
w celu niezwtocznego otrzymania kopii.

* W niniejszym podreczniku stosowane sg jednostki zgodne z Miedzynarodowym Uktadem Jednostek Miar
(SI). Opisy, wartosci i ilustracje zawarte w niniejszym podreczniku zostaty opracowane na podstawie
informacji aktualnych w momencie przygotowywania podrecznika.

¢ Ze wzgledu na to, ze zestaw jest ciggle udoskonalany, rzeczywiste dane techniczne mogg réznic sie od
danych technicznych podanych w niniejszym podreczniku.

* W razie jakichkolwiek pytan nalezy skontaktowac sie z centrum wsparcia.

* W zestawie zainstalowana jest aplikacja wykorzystujgca oprogramowanie typu Open Source Software
(OSS). Aby korzysta¢ z aplikacji, nalezy zaakceptowaé warunki uzywania wyswietlane przy pierwszym
uruchomieniu aplikacji. Nalezy doktadnie zapoznaé sie z warunkami uzywania aplikacji. Informacje o
licencji na aplikacje mozna wys$wietli¢ z poziomu ekranu menu.

* Przed rozpoczeciem korzystania z aplikacji nalezy zapozna¢ sie z zapisami warunkéw uzywania aplikaciji
dotyczacymi umowy, gwarancji i zakresu odpowiedzialnosci.

* Widok ekranu lub informacje wyswietlane w aplikacji mogg ulec zmianie w wyniku aktualizac;ji.

W przypadku rozbiezno$ci miedzy informacjami opisanymi w tym podreczniku a informacjami
wyswietlanymi na ekranie aplikacji nalezy postepowac zgodnie z informacjami widocznymi w aplikaciji.

* W kontekscie uzytkowania zestawu jego producent i dystrybutor nie ponoszg odpowiedzialnosci za
doktadnos¢ krawedzi thacej i wskaznika masy fadunku (funkcja opcjonalna) ani za awarie nadwozia
maszyny zwigzane z instalacja.



©®©Przeznaczenie
¢ Zestaw jest przeznaczony do modernizacji maszyny w celu zapewnienia dostepnosci funkcji ICT w
uzywanej koparce. Doposazenie maszyny typu standardowego w zestaw pozwala na korzystanie ze
wskazanych ponizej funkcji, umozliwiajgc tym samym przeprowadzanie prac budowlanych ICT.
* Funkcje naprowadzania maszyny 3D (*1)
* Funkcja pozyskiwania danych historii prac budowlanych 3D
¢ Wskaznik masy ftadunku (opcjonalny) (*2)

*1 Funkcja pozyskiwania informacji o lokalizacji maszyny za pomocg satelitdw GNSS i wyswietlania na
tablecie przy stanowisku operatora réznic miedzy danymi projektowymi obszaru budowy a lokalizacjg
krawedzi thacej tyzki.

*2 Funkcja pomiaru masy gleby tadowanej za pomocg tyzki koparki.

®Ograniczenia dotyczace uzytkownikow

¢ Kazdy pracownik obstugujgcy maszyne wyposazong w zestaw i pracujgcy na takiej maszynie musi
posiada¢ kwalifikacje wymagane do obstugi koparki. Wiecej informacji zawiera Podrecznik obstugi i
konserwacji maszyny wyposazonej w zestaw.

®Znaki towarowe uzywane w tym podreczniku

* Smart Construction, Smart Construction 3D Machine Guidance i Smart Construction Pilot to znaki
towarowe lub zastrzezone znaki towarowe firmy Komatsu Ltd.

* Wi-Fi to zastrzezony znak towarowy firmy Wi-Fi Alliance.

¢ Android, Google, Google Play i logo Google Play to znaki towarowe lub zastrzezone znaki towarowe
firmy Google LLC.

¢ docomo to zastrzezony znak towarowy firmy NTT DOCOMO, INC.

¢ iPad to zastrzezony znak towarowy firmy Apple Inc.

¢ iOS to nazwa systemu operacyjnego firmy Apple Inc. iOS to zastrzezony znak towarowy lub znak
towarowy firmy Cisco Systems, Inc. lub jej spétek zaleznych w Stanach Zjednoczonych i innych krajach,
ktory jest uzywany na mocy licenciji.

¢ Lenovo to znak towarowy firmy Lenovo Corporation.

* Pocket WiFi to znak towarowy firmy SoftBank Corporation.

Pozostate nazwy, takie jak nazwy firm i nazwy produktéw, uzywane w tym podreczniku sg na ogét

nazwami handlowymi, zastrzezonymi znakami towarowymi lub znakami towarowymi poszczegdinych

firm.

®Deklaracja zgodnosci

¢ Firma EARTHBRAIN Ltd. niniejszym deklaruje, ze sprzet radiowy zawarty w zestawie Smart
Construction 3D Machine Guidance jest zgodny z dyrektywg 2014/53/UE.

Petna tres¢ deklaracji zgodnosci z przepisami UE jest dostepna pod nastepujgcym adresem:
https://smartconstruction.io/en/legal-overview/
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1. Srodki ostroznosci dotyczace bezpieczenstwa

1.1 Znaczenie etykiet ostrzegawczych
(hasta sygnatowe)

Aby ufatwi¢ uzytkownikom identyfikacje komunikatéw dotyczgcych bezpieczenstwa, w niniejszym
podreczniku i na zestawie stosowane sg omowione ponizej etykiety ostrzegawcze. Nalezy przestrzegac
informacji podanych na tych etykietach ostrzegawczych.

Ta etykieta wskazuje sytuacje, ktéra — w przypadku
niewyeliminowania ryzyka — doprowadzi do powaznych obrazen lub

OSTRZEZENIE | “™™

Ta etykieta wskazuje sytuacje, ktéra — w przypadku
niewyeliminowania ryzyka — doprowadzi do powaznych obrazen.

PRZESTROGA

Ponizsze etykiety wskazujg inne $rodki ostroznosci, ktdérych uzytkownicy muszg przestrzegaé podczas
korzystania z zestawu i maszyny wyposazonej w zestaw.

Ta etykieta wskazuje informacje, ktére sg wazne dla prawidlowego
korzystania z zestawu i maszyny wyposazonej w zestaw.

(Supplementary explanation) Uzyteczne informacije.

1.2 Srodki ostroznosci dotyczace
bezpieczenstwa

OSTRZEZENIE

RYZYKO POWAZNYCH OBRAZEN CIALA LUB ZGONU.

W celu zapewnienia bezpieczenstwa pracownikéw i ich otoczenia nalezy przestrzegaé wszystkich
alertéw i sSrodkéw zapobiegawczych opisanych w niniejszym podreczniku i umieszczonych na maszynie
wyposazonej w zestaw.




2. Informacje ogolne

2.1 Informacje ogolne o zestawie (zawarte
elementy)

Zestaw zawiera wymienione ponizej elementy.

e MU tyzki ¢ Sterownik GNSS

* IMU ramienia * Wigzka przewoddéw

¢ IMU wysiegnika ¢ Czujnik ci$nienia (2 sztuki) (opcjonalnie)
* IMU nadwozia maszyny * Wspornik do mocowania itp.

* Antena GNSS (2 sztuki)

|2.2 Schemat

Ustuga dystrybucji informacji
do korekcji danych z systemu

Antena Antena GNSS
M GNSS GNSS
v NTT docomo/JENOBA
Serwer
Smart Constr.uctlon Server Informacje do
MU (rzeczywiste dane korekgii
projektu) danych z
Dane systemu GNSS
projektowe
Historia prac
Sterownik GNSS budowlanych LTE
LTE
Wi-Fi
Informacje o Informacje o
krawedzi tnacej lokalizacji

Odbiér: dane projektowe / informacje do
. - korekcji danych z systemu GNSS
zrédio zasilania Wysytanie: informacje o krawedzi tnacej
(akumulator maszyny) (rzeczywiste)

IMU

Czujnik Czujnik
ci$nienia cisnienia
MU (opcia) (opcia)

Tablet Router Wi-Fi

¢ W przypadku uzywania w potgczeniu z maszyng budowlang z wysiegnikiem dwuczesciowym
konieczne jest zainstalowanie czujnika IMU 2. wysiegnika.

* W przypadku uzywania w potgczeniu z maszyng budowlang z wysiegnikiem obrotowym konieczne jest
zainstalowanie czujnika wysiegnika obrotowego i mechanizmu taczgcego na potrzeby obracania.




|2.3 Co nalezy przygotowaé

Po instalacji zestawu w maszynie nalezy przygotowac nastepujgce urzgdzenia, ktére bedg umozliwiaty
korzystanie z funkgciji ICT: tablet, tadowarka do tabletu, uchwyt do tabletu i router Wi-Fi. Urzadzenia te nie sg
dostarczane z zestawem, dlatego wymagane jest ich przygotowanie.

§ 2.3.1 Tablet (zgodne typy tabletéw)

Po instalacji zestawu funkcji ICT mozna uzywac za pomocag tabletu, na ktérym zainstalowana jest aplikacja.
Potwierdzono prawidtowe dziatanie nastepujgcych tabletow:
* Lenovo Tab M10 HD (2. gen.) (system operacyjny: Android 11)
* Lenovo M10 Plus (3. gen.) (system operacyjny: Android 12)
* Lenovo P11 Pro (2. gen.) (system operacyjny: Android 12)
W przypadku innych urzgdzen nalezy skontaktowac sie z centrum wsparcia.
* Nie mozna uzywac tabletéw z systemem iOS, takich jak iPad.

(Supplementary explanation)

¢ Aktualizacja systemu operacyjnego spowoduje zastgpienie uzywanej wersji najnowszg dostepng
wersjg. Po aktualizacji nie mozna przywréci¢ starej wersji. Nalezy zwréci¢ uwage na to, ze po
aktualizacji oprogramowania do najnowszej wersji dziatanie tabletu moze zosta¢ spowolnione lub tablet
moze nie dziata¢, poniewaz w zaleznosci od daty produkcji uzywanego tabletu moze on nie by¢ zgodny
Z Najnowszg wersjg oprogramowania.

* W rzadkich przypadkach aktualizacja oprogramowania moze spowodowac¢ uszkodzenie lub usuniecie
wewnetrznych danych tabletu lub uniemozliwi¢ uruchomienie tabletu. W przypadku aktualizaciji
oprogramowania nalezy przygotowac¢ sie na kazdg ewentualno$¢: po wykonaniu kopii zapasowej
danych, np. skopiowaniu ich na komputer, nalezy postepowac¢ zgodnie z procedurami okreslonymi przez
producenta tabletu. Szczegétowe informacje mozna uzyskaé od producenta tabletu.

] 2.3.2 Uchwyt do tabletu

Jest to uchwyt przytrzymujacy tablet wewnatrz kabiny. Nalezy przygotowaé taki uchwyt, ktéry bedzie
stabilnie podtrzymywat tablet.



§ 2.3.3 Router Wi-Fi

W celu korzystania z funkcji ICT konieczne jest podtgczenie tabletu do sterownika GNSS za posrednictwem
bezprzewodowej sieci LAN, a nastepnie potgczenie sie z serwerem Smart Construction Server za
posrednictwem linii telefonii komorkowej. W tym celu nalezy przygotowac router Wi-Fi (nazywany ogdlnie
mobilnym routerem Wi-Fi), ktéry mozna podtgczy¢ do linii 4G/LTE. Router Wi-Fi musi spetnia¢ wskazane
ponizej warunki.

¢ Standardy bezprzewodowej sieci LAN: IEEE802.11a/b/g/n/ac

* Liczba urzgdzen z wtaczong siecig Wi-Fi, ktére mozna podtaczy¢ w tym samym czasie: 2 jednostki lub

wiece;j

Routery Wi-Fi zwalidowane do pracy to ,809SH” i ,FS040W”. W przypadku innych routeréw Wi-Fi nalezy
skontaktowac sie z centrum wsparcia.

] 2.3.4 Ladowarka do tabletu

OSTRZEZENIE

RYZYKO POWAZNYCH OBRAZEN CIALA LUB ZGONU.

* Najpierw nalezy ustawi¢ dzwignie blokady osprzetu roboczego maszyny wyposazonej w zestaw w
potozeniu zablokowanym i wytgczy¢ silnik. Dopiero w takich warunkach mozna podtgczaé/odtgczaé
tadowarke i przewdd do tadowania lub zmieniac¢ ich potozenie.

¢ Uchwyt do tabletu, tadowarke do tabletu i przewdd do tadowania nalezy zainstalowa¢ w miejscu
spetniajgcym wszystkie okreslone ponizej warunki, tak aby nie mogty spasé.

Jesli podczas obstugi maszyny wyposazonej w zestaw pole widzenia zostanie zastoniete, moze dojsé
do powaznego wypadku skutkujgcego obrazeniami ciata lub zgonem. Jesli te elementy bedg
przeszkadzaé operatorowi w pracy albo dojdzie do ich upadku, sytuacja taka moze skutkowac
obrazeniami ciata operatora albo uszkodzeniem tabletu lub innych urzgdzen.
- Tablet i uchwyt do tabletu nie mogg blokowac¢ pola widzenia podczas obstugi maszyny
wyposazonej w zestaw.
- Tablet i uchwyt do tabletu nie mogg wchodzi¢ w kontakt z dtorimi i innymi czesciami ciata operatora
podczas obstugi maszyny wyposazonej w zestaw.
- Tablet i uchwyt do tabletu musza by¢ dobrze zamocowane w taki sposob, aby nie spadty.

* Aby nie dopusci¢ do roztadowania akumulatora podczas korzystania z tabletu, nalezy podtgczy¢ do
niego tadowarke.
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(Supplementary explanation)

Tablet dziata po podigczeniu do routera Wi-Fi, ale nie po podigczeniu do linii telefonii komorkowe;.
Na rynku dostepne sg rézne rodzaje tadowarek do tabletéw, takie jak tadowarki pobierajgce energie z

nadwozia maszyny oraz przenosne akumulatory o duzej pojemnosci. Nalezy przygotowac¢ tadowarke
odpowiednig dla uzywanego tabletu.

Kabina jest wyposazona w gniazdo zapalniczki 24 V i gniazdo zasilania 12 V.

Wielu tabletéw nie mozna uzywacé przez dtugi czas, gdy nie sg one podtgczone do zasilania. Nalezy
uzywac tabletu podigczonego do tadowarki.

l 2.3.5 Urzadzenie do lokalnego przechowywania danych

Do lokalnego przechowywania danych mozna uzy¢ karty Micro SD, podtgczajgc czytnik kart SD do tabletu
za posrednictwem portu USB. Zweryfikowano dziatanie z czytnikiem kart SD Anker USB-TypeC 2-in-1. W
przypadku innych czytnikéw kart SD nalezy skontaktowac sie z centrum wsparcia.

(Supplementary explanation)

* Zweryfikowano dziatanie z nastepujaca kartg Micro SD sformatowang w systemie plikéw FAT32.
SanDisk microSD 32 GB UHS-I klasa 10
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3. Przed rozpoczeciem pracy

© Wymagania wstepne przed rozpoczeciem pracy
Przed rozpoczeciem pracy z wykorzystaniem zestawu nalezy upewnic sie, ze wykonano nastepujace
czynnosci:

* Po poprawnym zainstalowaniu kazdej czesci zestawu zweryfikowano prawidlowe dziatanie systemu.

* Prawidlowo zainstalowano uchwyt do tabletu.

¢ Skalibrowano maszyne/tyzke, a funkcja naprowadzania maszyny osiggneta standardowg doktadnos¢. W

przeciwnym razie nalezy powtorzy¢ kalibracje.
¢ Sprawdzono, czy zainstalowana jest najnowsza wersja aplikacji Pilot.

3.1 Wazne kwestie

PRZESTROGA

RYZYKO OBRAZEN CIALA.

Nie wolno zbliza¢ sie do maszyny wyposazonej w zestaw, jesli nie jest to konieczne. W przypadku

koniecznosci zblizenia sie do maszyny wyposazonej w zestaw nalezy zapewni¢ bezpieczenstwo,

wykonujac ponizsze procedury.

¢ Poinformowac operatora maszyny wyposazonej w zestaw o zamiarze zblizenia sie do maszyny.

* Zblizy¢ sie do maszyny wyposazonej w zestaw dopiero po tym, jak operator maszyny ustawi dzwignie
blokady osprzetu roboczego w potozeniu zablokowanym i da sygnat.

* Nie nalezy wskakiwa¢ do maszyny wyposazonej w zestaw ani z niej zeskakiwaé. Podczas wchodzenia
do maszyny i wychodzenia z niej nalezy podpiera¢ ciato w trzech punktach.

* W razie potrzeby skorzysta¢ z podno$nika.
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13.2 Przeptyw pracy

I Korzystanie z funkcji naprowadzania maszyny

- Przeprowadzi¢ przeglad zestawu.

w
w\'(
&:

' Sprawdzi¢ stan mocowan zestawu.

w
-b\lz
g:

< Uzyc¢ funkcji naprowadzania maszyny.

3-1 Korzystanie w petni z funkcji naprowadzania maszyny 3D

Uzywanie funkcji naprowadzania maszyny 3D.

N

Konfigurowanie funkcji naprowadzania maszyny 3D.

>

SN

3-2 Korzystanie z funkcji naprowadzania maszyny bez konfigurowania zaawansowanych ustawien

Uzy¢ funkcji 3DMG Basic.

>

)]

3-3 Gdy nie sa uzywane informacje satelitarne

Uzy¢ funkcji naprowadzania maszyny 2D.

(63}
\lx'(
ﬁ:

3-4 Funkcja nie jest skonfigurowana lub wymieniono tablet lub czesé

Potgczy¢ sie z siecig Wi-Fi.

w
m\'r
ﬁ:

Zainstalowac aplikacje na tablecie.

w
(o]
ﬁ:

(Wymagane jest rowniez wykonanie czynnosci opisanych w punkcie 3-2).
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3-5 Zmiana miejsca pracy lub kontrola dokladnosci

Wczytacé plik projektu.

Kontrola doktadnosci pozycji krawedzi thace;j.

3-6 Konfigurowanie ustawien funkcji naprowadzania maszyny

» Skonfigurowac¢ system GNSS.

* Ustawi¢ tyzke.

* Przeprowadzi¢ kalibracje maszyny.
» Uzy¢ funkcji geofencingu.

» Uzy¢ funkcji symulatora.

» Skonfigurowac¢ ustawienia administratora.

* Wykonac¢ czynnosci zwigzane z zarzgdzaniem systemem.

@]
—_

o
(N

SRIEERE
2 o lo o e,

I Masa tadunku

- Uruchomi¢ wskaznik masy tadunku.

(o]
s S
df\

n Uzy¢ wskaznika masy tadunku.

»
w\'z
ﬁ:

2-1 Przy pierwszym uzyciu, zmianie modelu itp.

Skonfigurowac wskaznik masy fadunku.

D
-_—
ﬁ:

2-2 Przy pierwszym uzyciu lub zmianie tyzki/modelu itp. lub co miesigc

Skalibrowa¢ wskaznik masy fadunku.

D
M\'/
g\'
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3.3 Przeglad sprzetu

Raz dziennie, przed uruchomieniem silnika, nalezy przeprowadzi¢ przeglad pod katem poluzowanych srub i
nakretek, poluzowanych ztgczy przewoddw i innych luzéw.

I 3.3.1 Sprawdzanie instalacji anteny GNSS

1. Sprawdzi¢, czy sruby mocujgce anteny GNSS nie sg poluzowane. Jezeli sg poluzowane, dokrecic je
(moment dokrecania: 32 N-m).

Tyt kabiny
Prawa strona maszyny

32N'm

2. Dokrecac sruby, dociskajgc ztgcze anteny GNSS w kierunku wskazywanym przez strzatke.
Dobrze dokreci¢ sruby, aby nie poluzowaty sie podczas pracy.

Tyt kabiny
Prawa strona maszyny

| 3.3.2 Sprawdzanie instalacji sterownika GNSS

Sprawdzi¢, czy sterownik GNSS jest dobrze zamocowany.
Jesli sterownik GNSS nie jest dobrze zamocowany, dokreci¢ go.
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|3.4 Sprawdzanie instalacji

1. Sprawdzi¢, czy zadne czesci instalowane wraz z zestawem nie odpadty oraz czy nie zainstalowano
niewtasciwych czesci.
Nalezy zainstalowac¢ pojedyncze jednostki IMU dla wysiegnika, ramienia, tyzki i nadwozia maszyny.
Instalacja identycznych jednostek IMU moze spowodowac problemy (np. instalacja dwoch jednostek
IMU wysiegnika).

2. Upewnic¢ sie, ze system dziata prawidtowo.
(1) Wigczy¢ odtgcznik.
(2) Wigczy¢ stacyjke i zasilanie. (Nie jest konieczne uruchamianie silnika).

(3) Sprawdzi¢ diody LED sterownika GNSS.

POWER Zasilanie: swieci sie po wtgczeniu stacyjki.

Potwierdzenie ustalenia lokalizacji: $wieci sie w stanie ustalania lokalizacji
POS niezaleznie od satelity GNSS lub wyzszym.
Wyltgcza sie w stanie nieodbierania lub nieustalania lokalizaciji.

Swieci sie podczas odbioru danych korekty.

LINK Wytacza sie w momencie zatwierdzenia dziatania.

Miga w trybie RTK-Float (Swob. RTK). Swieci $wiattem ciggtym w trybie RTK-Fix
MODE (Ust. RTK).
Wytacza sie w momencie zatwierdzenia dziatania.

2.4G Swieci sie, gdy uzywana jest sieé Wi-Fi 2,4 GHz.

Swieci sie, gdy uzywana jest sie¢ Wi-Fi 5 GHz.
5G * W Japonii zabronione jest korzystanie z sieci Wi-Fi 5 GHz na zewnatrz. Z tego
wzgledu lampka ta nie wigcza sie, gdy zestaw jest uzywany w Japonii.

3. Upewnic sie, ze wigzka przewodéw itp. nie zawadza ani nie jest zagieta.
Uruchomi¢ silnik i powoli poruszy¢ tyzkg, ramieniem i wysiegnikiem maszyny wyposazonej w zestaw w
celu sprawdzenia ich dziatania.

4.  Whylgczyé¢ silnik, aby upewnic sie, ze z czujnika cisnienia pod wysiegnikiem nie wycieka olej.
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3.5 Konfigurowanie potaczenia z siecia
Wi-Fi

Potgczy¢ tablet i sterownik GNSS za posrednictwem routera Wi-Fi. Metoda konfiguracji routera Wi-Fi i
tabletu rézni sie w zaleznosci od uzywanych urzadzen.

W celu skonfigurowania routera FS040W nalezy wykonac¢ ponizszg procedure. Ustawienia nalezy
skonfigurowac¢ zgodnie z procedurami konfiguracji routera FS040W i instrukcjg obstugi uzywanego
urzadzenia.

(Supplementary explanation)

Opisane tutaj metody sag jedynie przyktadami.
Szczegotowe informacije zawiera instrukcja obstugi uzywanego urzadzenia.

1. Sprawdzi¢ identyfikator SSID i hasto sterownika GNSS.
¢ SSID: numer seryjny sterownika GNSS

Miejsce, w ktérym widoczny jest
identyfikator SSID

* Hasto: identyfikator SSID od konca
Np. jesli identyfikator SSID to ,Retro-48A4934916E4”, hasto to ,4E6194394A84”. Skonfigurowaé
karte SIM routera Wi-Fi.

2. Rozpoczac¢ tadowanie, podtgczajac router Wi-Fi do komputera za pomoca przewodu USB. Przygotowac
przewdd tadujgcy odpowiedni dla uzywanego routera Wi-Fi.
Po podtgczeniu routera na komputerze automatycznie instalowany jest sterownik.

Otworzy¢ ekran ustawien routera Wi-Fi na komputerze i zalogowac sie.

4. Na ekranie ustawien protokotu DHCP routera Wi-Fi ustawi¢ adres IP hosta ,192.168.128.1”. W razie
potrzeby zmieni¢ wartos¢ maski podsieci.

5. Zmieni¢ identyfikator SSID i hasto routera Wi-Fi zgodnie z identyfikatorem SSID i hastem sterownika
GNSS, ktoére zidentyfikowano w kroku 1.

6. Wylgczy¢ funkcje separatora prywatnosci routera Wi-Fi.
System nie dziata, jesli funkcje separatora prywatnosci sg wigczone, poniewaz funkcje te
uniemozliwiajg wymiane informacji miedzy tabletami.

7. Wprowadzi¢ odpowiednie ustawienie routera Wi-Fi.
Router Wi-Fi i sterownik GNSS zostang potaczone.

8. Zamkna¢ ekran ustawienh routera Wi-Fi i odtgczyé router od komputera.

Wiaczy¢ funkcje Wi-Fi w tablecie.
Na liscie sieci Wi-Fi wyswietlany jest identyfikator SSID sterownika GNSS.

10. Wybra¢ identyfikator SSID sterownika GNSS i wprowadzi¢ hasto.
Router Wi-Fi, sterownik GNSS i tablet zostang potgczone za posrednictwem sieci Wi-Fi.
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3.6 Instalowanie aplikacji

* W przypadku nawigzywania potgczenia zdalnego z tabletem z systemem Android 11 lub nowszym
nalezy zaktualizowac¢ aplikacje do wsparcia zdalnego do wersiji 1.7.0 lub nowszej.

Pobra¢ wymagang aplikacje Smart Construction Pilot ze sklepu Google Play i zainstalowac jg na tablecie.

Wpisa¢ wyszukiwane hasto ,Smart Construction Pilot” w sklepie Google Play.
Jesli podczas instalacji aplikacji Smart Construction Pilot na tablecie nie wystgpig zadne problemy, na
ekranie gtébwnym zostanie wyswietlona ponizsza ikona.

(Supplementary explanation)

* W celu uzywania aplikacji Smart Construction Pilot nalezy zaakceptowa¢ warunki uzywania. Warunki
uzywania sg wyswietlane przy pierwszym uruchomieniu aplikacji Smart Construction Pilot. Nalezy je
zaakceptowac.

¢ Aplikacje Smart Construction Pilot nalezy zainstalowaé po podtagczeniu tabletu do Internetu. Mozna
korzysta¢ z dowolnego typu potgczenia (np. mobilnej sieci Wi-Fi, publicznej/firmowej sieci Wi-Fi).

Po ukonczeniu instalacji aplikacji Smart Construction Pilot nalezy przej$¢ do konfiguracji ustawien, aby
sterownik GNSS i tablet mogty komunikowac sie za posrednictwem routera Wi-Fi.

Tablet Sterownik GNSS

-> Ustawic¢ ten sam identyfikator SSID: Retro-*******

SSID i hasto co w sterowniku Hasto: identyfikator SSID od

GNSS. konca (odpowiadajacy Unikatowe

powyzszej sekcji ,,*******7)
Ustawié te sama sie¢ Wi-Fi.

Router Wi-Fi
-> Ustawi¢ ten sam Serwer Smart
identyfikator _SSID i hasto Construction
co w sterowniku GNSS. Server
AG/LTE
(SIM)
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3.7 Uruchamianie aplikacji Smart
Construction Pilot

1. Stuknac ikone aplikacji ,Smart Construction Pilot” na ekranie tabletu.
Zostanie wyswietlony ponizszy ekran.

2.  Wybra¢ zadany jezyk i region, a nastepnie stukna¢ przycisk ,,OK”.

(Supplementary explanation)

* Dostepne regiony réznig sie zaleznie od wybranego jezyka.

3. Wyswietlone zostang warunki uzywania.
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4. Przewingé ekran w dot, aby zaakceptowac zasady poprzez stukniecie przycisku ,ACCEPT” (Akceptuije).
Jesli warunki uzywania nie majg by¢ wyswietlane przy kolejnych uruchomieniach aplikacji, przed ich
zaakceptowaniem nalezy wybra¢ opcje ,Do not show this again” (Nie pokazuj ponownie). Zostanie
wyswietlony ekran poczatkowy.

(Supplementary explanation)

* Gdy na ekranie ,Common Settings” (Ustawienia wspoélne) opcja ,Simulator Mode” (Tryb symulatora) jest

ustawiona na ,ON” (Wt.), na ekranie poczatkowym wyswietlana jest tylko funkcja ,Machine Guidance”
(Naprowadzanie maszyny).

5.  Stuknag¢ przycisk ,Machine Guidance” (Naprowadzanie maszyny).

6. Stukng¢ przycisk ,OK”.
Zostanie wy$wietlony ekran gtéwny.

7. Jesli nie przeprowadzono kalibracji maszyny, nalezy jg teraz przeprowadzié.
Odpowiednie informacje mozna znalez¢ w Instrukgji instalacji. Miejsce dystrybucji Instrukciji instalacji,
identyfikatora i hasta podano w dokumencie dotgczonym do produktu.
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3.8 Konfigurowanie pozycji wspolnych

Nalezy ustawic¢ jezyk, region, jednostke dtugosci oraz jednostke masy, ktdre zostang zastosowane w
aplikacji Smart Construction Pilot.

1. Stuknac¢ ikone na ekranie poczatkowym, aby otworzyé¢ ekran ,Common Settings” (Ustawienia
wspolne).

2. Skonfigurowac¢ ustawienia ,Language” (Jezyk), ,Region”, ,Unit of Length” (Jednostka dtugosci), ,Weight
Unit” (Jednostka masy), ,Coordinates” (Wspédtrzedne) itd. i stuknaé¢ przycisk ,v”.

3.9 Plik projektu

Na ekranie ,Project File” (Plik projektu) mozna wykona¢ nastepujace czynnosci dotyczgce plikdw projektu,
ktére bedg wykorzystywane przez funkcje naprowadzania maszyny (dane 3D rysunkow projektowych).

Download project files (Pobierz pliki Pobieranie plikéw projektu z serwera Smart Construction
projektu) Server.

Create project files (Utworz pliki projektu) Tworzenie nowych plikéw projektu.

Select project files (Wybierz pliki projektu) | Wybdr i weczytanie plikéw projektu do tabletu.

Select design surface (Wybierz

powierzchnie projektowa) Wybor powierzchni projektowej uzywanej w projekcie.

Edit project files (Edytuj pliki projektu) Edycja plikéw projektu.
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(Supplementary explanation )

* Po przejsciu w tryb online aplikacji na tablecie maszyny budowlanej, dla ktérej plik projektu zostat
powigzany przez aplikacje sieciowa Pilot, docelowy plik projektu zostanie automatycznie pobrany i

pojawi sie nastepujacy ekran. Stukniecie przycisku ,v” spowoduje otwarcie ekranu ,Project File” (Plik
projektu).

1. Stuknac ikone , aby otworzy¢ menu.

2. Stukng¢ pozycje ,Project File” (Plik projektu), aby otworzy¢ ekran ,Project File” (Plik projektu).
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§ 3.9.1 Uzyskiwanie plikéw projektu

Pliki projektu mozna uzyskac z serwera lub pamieci lokalne;.

B Pobieranie z serwera

1. Stukng¢ ikone I| aby otworzy¢ ekran ,Project File Download” (Pob. pliku projektu).
Na ekranie ,Project File Download” (Pob. pliku projektu) zostanie wys$wietlona lista plikéw projektu
zarejestrowanych na serwerze Smart Construction Server.

2. Stuknigcie ikony @ docelowego pliku projektu spowoduje wyswietlenie okna potwierdzenia.

3. Stukng¢ przycisk ,v”, aby rozpoczg¢ pobieranie.
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4. Po pobraniu stukng¢ przycisk ,v” w oknie potwierdzenia, aby wybra¢ docelowy plik projektu.

B Uzyskiwanie z pamieci lokalnej

1. Stukna¢ ikone ’ 3| ‘ aby wybraé¢ plik projektu z rozszerzeniem ,.rpz” przy uzyciu funkcji
wyboru folderu w tablecie.

2. Stukna¢ przycisk ,v” w oknie potwierdzenia, aby uzyskac¢ plik projektu.
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3. Po uzyskaniu pliku projektu z pamieci lokalnej stukng¢ przycisk ,v” w oknie potwierdzenia, aby wybrac
docelowy plik projektu.

§ 3.9.2 Tworzenie plikéw projektu

Na tablecie mozna tworzy¢ pliki projektu.
1. Stukng¢ ikone , aby otworzy¢ ekran ,Project Settings” (Ustawienia projektu).

2. Wprowadzi¢ nazwe projektu w polu ,Project Name” (Nazwa projektu).

3. Stukng¢ przycisk Q, aby przejs¢ na ekran ustawien ,Localization/Projection” (Lokalizacja/projekcja), i
wprowadzi¢ uktad wspoirzednych.

<Ustawienia lokalizacji>
¢ Stukngé ikone , aby przej$¢ na ekran ,Add Control Point” (Dodaj punkt kontrolny).

» Dodawanie punktu kontrolnego
* Wprowadzi¢ nazwe punktu kontrolnego.
* Wprowadzi¢ odlegtosci N, E i Z od punktu odniesienia.
¢ Wyréwnac punkt kontrolny i krawedz tngcg tyzki przy lewej krawedzi / srodku / prawej krawedzi

krawedzi thgcej, a nastepnie stuknagé ikone , aby zarejestrowac wspotrzedne.
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* Aby uzy¢ opcji ,H Use” (Uzycie H) / ,V Use” (Uzycie V), stukng¢ przycisk ,ON” (Wt.) / ,Off” (Wyt.).

* Stuknaé przycisk , aby usunac¢ punkt kontrolny.
* Po skonfigurowaniu wszystkich ustawien stukng¢ przycisk ,v”, aby je zapisac.

<Ustawienia projekcji>
* Stukna¢ przycisk ,Projection” (Projekcja) w gérnej czesci ekranu.

* Skonfigurowa¢ ustawienia ,Region”, ,Projection” (Projekcja), ,Datum” (Odniesienie) i ,Geoid Name”
(Nazwa Geoid).

(Supplementary explanation)

¢ Stukniecie pola ,Projection” (Projekcja) lub ,Geoid Name” (Nazwa Geoid) i wprowadzenie ciggu znakéw
umozliwia wyswietlenie wytacznie pozycji zawierajgcych dany ciag.

* Aby zapisa¢ ustawienia, stukng¢ przycisk ,v” w prawym dolnym rogu ekranu.
¢ Jedli nie pobrano wymaganego pliku, wy$wietlone zostanie okno potwierdzenia. Stukng¢ przycisk
-, aby pobrac plik.

* Stuknat ikone , aby uzyskaé najnowszy plik ustawien z serwera.
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4. Aby utworzy¢ prostg powierzchnie projektowg, stukng¢ ikone 3 w celu przejscia na ekran
~Create Simple Design Surface” (Utw. prostg pow. proj.).
Wspodirzedne krawedzi thgcej mozna zarejestrowac i zmierzy¢ w 1-3 punktach.

(Pomiar 1-punktowy)
* Stukna¢ obrazek ,Flat Plane” (Powierzchnia ptaska), a nastepnie stukna¢ przycisk — w prawym
dolnym rogu ekranu.

* Wprowadzi¢ nazwe warstwy.

¢ Wyréwnac lewg krawedz / srodek / prawg krawedz krawedzi tngcej z punktem pomiaru, a nastepnie
stukngc¢ przycisk , aby zarejestrowaé wspétrzedne krawedzi tnacej.

- 27 -



* Jesli punkty pomiaru topografii zostaty wczes$niej zarejestrowane, mozna zarejestrowaé zmierzone

wspotrzedne krawedzi tngcej, stukajgc przycisk
Wybraé punkt warstwy docelowej i stukng¢ przycisk ,v” w prawym dolnym rogu ekranu.

Informacje o wspotrzednych mozna sprawdzi¢, stukajgc przycisk

(Supplementary explanation)

* Kolor, w jakim wys$wietlany jest punkt, mozna zmieni¢ na ekranie , Topographic Survey List” (Lista
pomiaréw topografii).

* Stukna¢ przycisk v w prawym dolnym rogu ekranu, aby zapisa¢ powierzchnie projektowa.
Aby uzy¢ powierzchni projektowej w projekcie, stukngé przycisk ,v” w oknie potwierdzenia.

- 28 -



(Pomiar 2-punktowy)
* Stukna¢ obrazek ,2 Point Sloping Plane” (Ptasz. nachyl. wg 2 pkt.), a nastepnie stuknaé¢ przycisk —
w prawym dolnym rogu ekranu.

* Podobnie jak w przypadku pomiaru 1-punktowego wprowadzi¢ nazwe warstwy i zarejestrowac
wspotrzedne krawedzi tngce;.

* Woprowadzi¢ informacje o nachyleniu. Stukng¢ ikone , aby wybra¢ metode
wprowadzania nachylenia (%/stosunek/kat).

* Stukna¢ przycisk ,,v” w prawym dolnym rogu ekranu, aby zapisa¢ powierzchnie projektowa.
Aby uzy¢ powierzchni projektowej w projekcie, stukngé przycisk ,v” w oknie potwierdzenia.
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(Pomiar 3-punktowy)

* Stukna¢ obrazek ,3 Point Sloping Plane” (Ptasz. nachyl. wg 3 pkt.), a nastepnie stuknaé¢ przycisk —
w prawym dolnym rogu ekranu.

Podobnie jak w przypadku pomiaru 1-punktowego / 2-punktowego wprowadzi¢ nazwe warstwy i
zarejestrowaé wspotrzedne krawedzi tngcej.

Stukng¢ przycisk ,v” w prawym dolnym rogu ekranu, aby zapisa¢ powierzchnie projektows.
Aby uzy¢ powierzchni projektowej w projekcie, stukngé przycisk ,v” w oknie potwierdzenia.

B Tworzenie powierzchni projektowej na podstawie linii
Istnieje mozliwos$¢ utworzenia powierzchni projektowej na potrzeby funkcji naprowadzania maszyny na

podstawie linii w pliku projektu. Nalezy wprowadzi¢ szerokos¢ i przesuniecie w kierunku Z wybranej linii, aby
utworzy¢é powierzchnie projektows.

Wybrana linia

o ) Szerokos¢
Przesunigcie w osi Z

(kierunek dodatni)

Przesuniecie w osi Z
(kierunek ujemny)
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1. Na ekranie ,Project File” (Plik projektu) stukngé¢ ikone docelowego pliku projektu w celu dodania
powierzchni projektowej, aby otworzy¢ ekran ,Project Settings” (Ustawienia projektu).

2. Stukna¢ ikone , aby otworzy¢ ekran ,Create Design Surface” (Utwdrz powierzchnie
projektowsq).

(Supplementary explanation)

¢ Stukngc¢ ikone utworzonej powierzchni projektowej, aby jg edytowac.

¢ Stukngc¢ ikone , aby usungé utworzong powierzchnie projektows.

3. Ustawi¢ ikone AL (krzyzyk) na linii docelowej do utworzenia powierzchni projektowe;.
4. Wprowadzi¢ nazwe warstwy, szerokos¢ i przesuniecie w osi Z, a nastepnie stuknaé¢ przycisk ,v”.
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1
* Tworzenie warstwy projektowej moze by¢ niekompletne w nastepujgcych przypadkach.
- Liczba tréjkatow (TIN) tworzgcych powierzchnie projektowg przekracza 200.
- Dtugo$¢ wybranej linii przekracza 200 m.
- Wybrana linia jest w znacznym stopniu odchylona*.

- Wprowadzona szerokos¢ jest zbyt duza*.
- Linia obejmuje bardzo maty segment*.

* W tych przypadkach tworzenie powierzchni projektowej moze zakonczyé sie niepowodzeniem i
wyswietleniem ponizszego komunikatu.

(‘Supplementary explanation )

¢ Utworzong powierzchnie projektowg mozna sprawdzi¢, wybierajgc warstwe z menu rozwijanego
,Design surface” (Powierzchnia projektowa) na ekranie ,Project Settings” (Ustawienia projektu).
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§ 3.9.3 Wybieranie plikéw projektu

1. Stuknac plik projektu na liscie, aby podswietli¢ go na zétto.

2. Stuknaé przycisk ,v” w prawym dolnym rogu ekranu.
3. Stukng¢ przycisk ,v” w oknie potwierdzenia, aby ustawi¢ wybrany plik projektu.

- 33 -



§ 3.9.4 Wybieranie wyswietlanej warstwy projektu

1. Stukna¢ menu rozwijane ,Design surface” (Powierzchnia projektowa).
Zostanie wyswietlona lista powierzchni projektowych istniejgcych w pliku projektu.

Stukna¢ powierzchnie projektowg do wyswietlenia, aby jg wybracé.
3.  Stukng¢ przycisk ,v” w prawym dolnym rogu ekranu. Po pojawieniu sie okna potwierdzenia stukng¢
przycisk ,v”.

l 3.9.5 Edytowanie plikow projektu

1. Stuknac przycisk Q przy zgdanym pliku projektu.
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2. Mozna edytowac kazdg pozycje.
(W celu edycji nazwy projektu, edycji uktadu wspoirzednych, wyboru powierzchni projektowe; i
utworzenia prostej powierzchni projektowej nalezy zapoznac¢ sie z sekcjg ,,3.9.2 Tworzenie plikow
projektu”).

Mozliwe jest wybranie warstw do wyswietlenia.

Po dodaniu znacznika wyboru do warstwy na liscie warstwa bedzie wyswietlana na ekranie
naprowadzania maszyny. Po usunigciu znacznika warstwa nie bedzie wysSwietlana.

Stukng¢ przycisk koloréw miedzy przyciskiem ,TIN” a przyciskiem Q, aby zmieni¢ kolor wyswietlanej
warstwy.

3. Po zakonczeniu edyciji stuknagé przycisk ,v” w prawym dolnym rogu ekranu.
Po pojawieniu sie okna potwierdzenia stukng¢ przycisk ,v”, aby zapisa¢ ustawienia.
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3.10 Kontrola dokladnosci pozycji
krawedzi thacej

Kazdego dnia przed rozpoczeciem pracy nalezy sprawdzi¢, czy system prawidiowo wykrywa pozycije

krawedzi thace;j.

I 3.10.1 Przygotowanie do kontroli

1. Wigczyc¢ odtacznik.
2. Wigczy¢ stacyjke i zasilanie. (Nie jest konieczne uruchamianie silnika).

3.  Wigczyc tablet.

I 3.10.2 Sprawdzanie informacji GNSS

Jesli w miejscu pracy ustawiony jest punkt odniesienia / standardowy stos, nalezy przemiesci¢ maszyne
w poblize punktu odniesienia / standardowego stosu.

1.

2. Stukngé ikone @ aby otworzy¢ menu.

3. Stukng¢ opcje ,GNSS Settings” (Ustawienia GNSS).
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4. Stuknac¢ opcje ,GNSS Info” (Informacje GNSS), aby otworzy¢ ekran ,GNSS Info” (Informacje GNSS).

(Supplementary explanation)

* Na ekranie ,GNSS Info” (Informacje GNSS) mozna sprawdzi¢ liczbe odbieranych satelitow.

5.  Upewni¢ sig, ze wartosci w polach ,Vertical RMS” (RMS - pion) i ,Horizontal RMS” (RMS - poziom) w
obszarze ,Main Antenna” (Antena gtéwna) wynoszg maksymalnie 0,02.

Jesli sg wieksze niz 0,02, nalezy poczekac, az odbiér satelitarny bedzie dobry, i ponownie sprawdzic¢
wartosci.

6. Stukngé przycisk ,v”.

l 3.10.3 Kontrola dokladnosci pozycji krawedzi tnacej

Do kontroli doktadnosci pozycji krawedzi thacej nalezy uzy¢ aplikacji Smart Construction Pilot na tablecie.
Informacje na temat uruchamiania aplikacji Smart Construction Pilot zawiera punkt ,3.7 Uruchamianie
aplikacji Smart Construction Pilot”.

1. Stukngc¢ ikone 8:33 aby otworzy¢ menu.
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2. Stuknaé opcje ,Guidance settings” (Ustawienia naprowadzania).

3. Stuknagc¢ opcje ,Tip Position Measurement” (Pomiar pozycji koncowki).

4. Woybraé punkt kontrolny lub stukng¢ przycisk , aby zarejestrowac punkt poréwnawczy.
(Szczegdtowe informacje zawiera punkt ,4.2.1 Pomiar pozycji krawedzi tngce;j”).

5. Ustawi¢ osprzet w pozycji 1, jak pokazano na ponizszym rysunku.

Pozycja 4
Pozycja 3
Pozycja 2
Pozycja 1
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6. Utrzymujac pozycje 1, wybra¢ lewg krawedz / srodek / prawg krawedz krawedzi tngcej tyzki, umiescic
krawedz tngcg tyzki na punkcie odniesienia / standardowym stosie i stukngé przycisk
Wspoétrzedne krawedzi tngcej rozpoznanej przez system zostang wyswietlone w obszarze ,,Cuttlng

Edge Position” (Poz. kraw. tngcej).
Jedli krawedz thgca nie moze zosta¢ umieszczona na punkcie odniesienia, nalezy zmierzy¢ odlegto$¢

AZ pokazang na rysunku (odlegto$¢ w pionie miedzy punktem odniesienia a krawedzig tnaca tyzki),
wprowadzi¢ jg w polu ,AZ” w obszarze ,Cutting Edge Position” (Poz. kraw. tngcej) i stukngé przycisk

7. Robznica miedzy zmierzong pozycjg krawedzi tngcej tyzki a pozycjg punktu odniesienia zostanie
wyswietlona w polu ,Difference” (Réznica).
Sprawdzi¢, czy wartos¢ ta miesci sie w normach.

* Jesli wartosci mieszczg sie w normach: Sprawdzi¢ doktadnosé krawedzi tngcej w pozycjach 2/3/4 w
taki sam sposéb. Jesli wszystkie warto$ci mieszczg sie w normach, doktadnos¢ prowadzonych prac

jest zapewniona.

* Jedli wartoéci nie mieszczg sie w normach: Upewnic sig, ze nie doszto do poluzowania lub
odfgczenia zamontowanych urzgdzen, i przeprowadzi¢ kalibracje tyzki. Dalsze informacje zawiera

punkt ,5.2.2 Kalibracja tyzki”.

(Supplementary explanation)

* Po obliczeniu wspotrzednych krawedzi tngcej stukniecie przycisku ,MATCHING” (Dopasow.) w sekgc;ji
,Offset” (Przesuniecie) spowoduje przesuniecie wspétrzednych N, E i Z wyswietlanych w polu
,Difference” (Roznica) i wyswietlenie maszyny budowlanej na ekranie naprowadzania maszyny.

¢ Stukng¢ przycisk ,RESET” (Resetuj), aby usungé wprowadzone wartosci przesuniecia. Wartosci
przesunigecia mozna wprowadzi¢ recznie.

* Aby zastosowac ustawione wartosci przesuniecia, stukngé przycisk ,v” w prawym dolnym rogu ekranu.
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4. Korzystanie z aplikacji Smart Construction Pilot

4.1 Uzywanie funkcji naprowadzania
maszyny 3D

§ 4.1.1 Wyswietlanie ekranu gtéwnego

1. Na ekranie poczatkowym stukna¢ opcje ,Machine Guidance” (Naprowadzanie maszyny).
Zostang wczytane dane wymagane do uruchomienia i wyswietlony zostanie ekran gtéwny.

Jesli system nie uzyska wymaganych danych, zostanie wyswietlony komunikat o btedzie.

2. Jedli nie przeprowadzono jeszcze kalibracji, nalezy przeprowadzi¢ jg zgodnie z Instrukcjg instalaciji.
Miejsce dystrybucji Instrukcji instalacji, identyfikatora i hasta podano w dokumencie dotgczonym do
produktu.

I 4.1.2 Dziatania dostepne na ekranie giléwnym

Ponizej oméwiono dziatanie ikon wyswietlanych na ekranie gtéwnym:

Ikona Nazwa Funkcja

Przycisk menu Stuzy do wyswietlania menu.

Przycisk przetgczania widoku |Umozliwia przetgczanie miedzy widokiem
podzielonego petnoekranowym, widokiem podzielonym na dwie
czesci i widokiem podzielonym na trzy czesci.

Przycisk statusu GNSS Powoduje wyswietlenie informacji o kodzie statusu
GNSS.

Przycisk pomiaru pozyciji Powoduje przejscie na ekran , Tip Position

krawedzi thacej Measurement” (Pomiar pozycji koncéwki).

Przycisk ustawienia Powoduje przejscie na ekran ustawieh przesuniecia

przesuniecia powierzchni powierzchni docelowej. Po wprowadzeniu ustawien

docelowe;j wyswietlana jest powierzchnia przesunieta

wzgledem wybranego nachylenia.
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lkona

Nazwa

Funkcja

Przycisk tyzki

Powoduje wyswietlenie ekranu ustawien pliku tyzki.

Przycisk przetgczania na lewo

Przetgcza odlegtosc¢ i kat do nachylenia oraz pozycje
krawedzi thgcej na lewa strone, patrzac z
perspektywy operatora.

Przycisk przetgczania na
Srodek

Przetgcza odlegtos¢ i kat do nachylenia oraz pozycje
krawedzi thgcej na $rodek, patrzgc z perspektywy
operatora.

Przycisk przetgczania na
prawo

Przetgcza odlegtos¢ i kat do nachylenia oraz pozycje
krawedzi thacej na prawg strone, patrzac z
perspektywy operatora.

Przycisk dodawania punktu
pomiaru topografii

Stuzy do rejestracji biezacej pozycji krawedzi tngce;j.
Stukniecie tego przycisku spowoduje dodanie
zmierzonego punktu do listy punktéw pomiaréw
topografii.

Przycisk wyboru powierzchni
docelowej w sieci TIN
(nieregularna sie¢ trojkatéw)

Powoduje przejscie na ekran wyboru TIN
powierzchni docelowej w trybie petnoekranowym
(patrz punkt ,4.1.4 Widok wyboru powierzchni
docelowej w sieci TIN”). Po dokonaniu wyboru
nastgpi powrét do pierwotnego ekranu.

Wybierane sg zaznaczona sie¢ TIN oraz co najmniej
dwie sieci TIN w okreslonym zakresie katow.

Przycisk przetgczania miedzy
widokami

Stuzy do wyswietlania ekranu przetgczania miedzy
widokami.

Przycisk minimapy

Powoduje wyswietlenie minimapy, ktéra umozliwia
podglad catego miejsca pracy z lotu ptaka.

Przycisk resetowania

Powoduje przywrdcenie poczatkowej pozyciji
wyswietlania maszyny budowlane;.

Przycisk ustawienia
przesuniecia powierzchni
docelowej

Umozliwia zwigkszenie/zmniejszenie wartosci
przesunigcia wartosci docelowej w pionie.

Kompas kata kierunku

Wyswietla kgt obrotu wymagany do skierowania
maszyny w strone powierzchni docelowe;.

Wskaznik kata obrotu dna
tyzki

Wyswietla kgt obrotu wymagany do ustawienia dna
tyzki réwnolegle do powierzchni docelowe;.

Odlegtos¢ od krawedzi thacej

Wyswietla odlegtos¢ od powierzchni docelowej do
krawedzi tngce;.

Widok okna podrzednego 1

Wyswietla okno podrzedne. W oknie podrzednym
mozna wigczyé/wytgczy¢ wyswietlany element.
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Ikona Nazwa Funkcja

Widok okna podrzednego 2 Wyswietla okno podrzedne. W oknie podrzednym
mozna wyswietli¢ kat przechytu, kat nachylenia, kat
obrotu dna tyzki oraz odlegtos¢ do krawedzi tngcej
maszyny budowlanej.

Przetgczanie miedzy nazwg Umozliwia przetgczanie wyswietlania nazwy tyzki /
tyzki / katem i odlegtoscig od | kata lub odlegtosci od powierzchni projektowe;j.
powierzchni projektowe;j

(Supplementary explanation)

TIN (nieregularna sie¢ trojkatéw): Cyfrowa struktura danych reprezentujgca powierzchnie podtoza za
pomocgy trojkatoéw. Aplikacja wykorzystuje te sie¢ do ustawienia powierzchni docelowe.

B Wyswietlanie menu

Stukng¢ ikone .

B Przelgczanie widoku podzielonego

Stukngc¢ ikone L1, aby przetgczy¢ miedzy widokiem petnoekranowym, widokiem podzielonym na dwie
czesci i widokiem podzielonym na trzy czesci.
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(Supplementary explanation)

* W widoku podzielonym na trzy czesci ekran naprowadzania maszyny jest wyswietlany w widoku
podzielonym na dwie czesci w gérnej sekcji, a masa tadunku jest widoczna w dolnej sekcji. Mozna
jednoczesnie uzywac funkcji naprowadzania maszyny i masy tadunku.

B Przetaczanie widoku

Stukng¢ ikone , aby wyswietli¢ ekran przetgczania miedzy widokami.
Stukniecie poszczegolnych ikon powoduje przetgczenie widoku w nastepujgcy sposob.

LProfile” (Profil): widok z boku operatora
~oection” (Przekroj): widok z przodu operatora
.Plan” (Ptaszczyzna): widok z géry

»3D”: widok swobodny 3D

~3DMesh”: tryb siatki 3D (tylko tyZzka przechylna)

B Przetaczanie pozycji krawedzi thacej
Stukniecie przycisku ,L”, ,M” lub ,R” powoduje przetgczenie pozycji krawedzi thacej wyswietlanej na
ekranie na pozycje z lewej, na srodku lub z prawe;.

B Wyswietlanie informacji GNSS

Stukniecie przycisku powoduje wyswietlenie ekranu ,GNSS Info” (Informacje
GNSS).
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B Dodawanie punktu pomiaru topografii
Stukniecie przycisku powoduje zarejestrowanie biezgcej pozycji krawedzi thacej.

Nazwe punktu pomiaru mozna edytowac po stuknieciu przycisku rejestraciji.
Aby wyswietli¢ liste punktow pomiaru, nalezy stukngé opcje ,Topographic Survey List” (Lista pomiaréw
topografii). Aby zapisa¢ punkt pomiaru, nalezy stukng¢ przycisk ,SAVE” (Zapisz).

l 4.1.3 Dziatania dostepne w widoku naprowadzania

W widoku naprowadzania na ekranie gtdbwnym wyswietlana jest powierzchnia projektowa i maszyna
wyposazona w zestaw. Widok mozna przesunaé lub przyblizyé/oddali¢ palcami.

* Przeciggniecie palcem po ekranie powoduje przesuniecie wyswietlanej zawartosci.
* Rozsunigcie dwdch palcow na ekranie powoduje przyblizenie wysSwietlanej zawartos$ci.
* Zsuniecie dwoch palcéw na ekranie powoduje oddalenie wyswietlanej zawartos$ci.
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Stukniecie przycisku umozliwia zmiane widoku.

Widok Opis widoku Funkcja

Widok z boku operatora | W widoku z boku maszyny wyposazonej w
zestaw mozna sprawdzi¢ zaleznos¢ miedzy
tyzkg a powierzchnig projektowa.

Widok z przodu operatora | W widoku z perspektywy operatora mozna
sprawdzic¢ zaleznos$¢ miedzy tyzkg a
powierzchnig projektowa.

Widok z gory W widoku z géry mozna sprawdzi¢
miejsce pracy.

Widok swobodny 3D Na obrazie 3D w widoku swobodnym
mozna sprawdzi¢ biezgcy status prac
budowlanych.

Siatka 3D Podczas korzystania z tyzki przechylnej
mozna uzy¢ siatki 3D.

(Supplementary explanation)

¢ |stnieje mozliwosé ustawienia statej wartosci nachylenia maszyny rownej 0 (w poziomie) podczas
wyswietlania widoku z boku operatora.

* W widoku z przodu operatora mozna wyswietlic wysokos$¢ obu kohcow krawedzi thacej tyzki. Ponadto
mozna wyswietli¢ tyzke w ustawieniu poziomym, ustawiajgc statg wartos¢ przechytu maszyny.

* Linie szerokosci tyzki mozna wyswietlic w widoku z gory.

* Mape termiczng mozna wyswietli¢ w widoku swobodnym 3D i widoku siatki 3D.
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I 4.1.4 Widok wyboru powierzchni docelowej w sieci TIN

Stukniecie przycisku na gtébwnym ekranie naprowadzania powoduje przetgczenie widoku na widok
wyboru powierzchni docelowej w sieci TIN.

Powierzchnia wyrdzniona jasnoniebieskim kolorem na $rodku ekranu jest wybrana jako powierzchnia
docelowa. Powierzchnie docelowg mozna przesuwac, przeciggajac palcem po ekranie.

» Stukniecie przycisku ,v” powoduje okreslenie powierzchni docelowej i powrét do poprzedniego
ekranu.

Stukniecie przycisku ,CLEAR” (Usun) powoduje anulowanie wyboru powierzchni docelowe;j i
powr6t do poprzedniego ekranu.

* Stukniecie przycisku < powoduje zresetowanie zmian wprowadzonych w widoku wyboru
powierzchni docelowej w sieci TIN i powrét do poprzedniego ekranu.

(Supplementary explanation)

* Powierzchnia docelowa jest wyswietlana w kolorze wybranym na ekranie ustawien kolorow
naprowadzania.

l 4.1.5 Widok ustawienia miejsca docelowego

Stukniecie minimapy powoduje wy$wietlenie widoku ustawienia miejsca docelowego w trybie
petnoekranowym.

Widok ustawienia miejsca docelowego umozliwia ustawienie miejsca docelowego maszyny budowlanej i
wyswietlenie najkrétszej odlegtosci oraz trasy do tego miejsca.

1. Po wyswietleniu ikony ustawienia miejsca docelowego na srodku ekranu nalezy przesungc te ikone do
miejsca pracy.

- 46 -



2. Sprawdzi¢ ustawione miejsce pracy i stukng¢ przycisk ,,v”.
Wyswietlona zostanie ikona okres$lenia ustawienia miejsca docelowego. Nastgpi przejscie do trybu
nawigacji i powrét do poprzedniego ekranu.

* W trybie nawigacji wyswietlane sa: kursor miejsca docelowego, najkrotsza odlegtos¢ do miejsca
docelowego (doktadnos¢: 0,001 m) oraz najkrétsza trasa.

* Stukniecie przycisku ,CLEAR” (Usun) spowoduje, ze miejsce docelowe nie bedzie ustawione.

* Stukniecie przycisku <1 spowoduje odrzucenie zmian i powrét do poprzedniego ekranu.

] 4.1.6 Inne wyswietlane pozycje

B Wyswietlanie kata obrotu dna tyzki

Wskaznik kata wyswietlany w lewym gérnym rogu wskazuje kat obrotu wymagany do ustawienia dna tyzki
réwnolegle do wybranej powierzchni docelowej z doktadnoscig do 0,1 stopnia. Kierunek obrotu jest
wskazywany przez strzatki znajdujgce sie po obu stronach wskaZznika oraz ich kolory.

Wskaznik w ksztatcie pierscienia wskazuje w kolorze kat obrotu wymagany do ustawienia dna tyzki
réwnolegle do powierzchni docelowe;.

Rézowy: otworzy¢ tyzke w kierunku przeciwnym do maszyny
Niebieski: zamkngc¢ tyzke w kierunku maszyny
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B Wyswietlanie kata obrotu w kierunku powierzchni docelowej
Wskaznik wskazuje kgt obrotu wymagany do skierowania maszyny wyposazonej w zestaw do wybranej nig
przez powierzchni docelowej.

(Supplementary explanation)

* W zaleznosci od ustawienia z tabletu moze by¢ emitowany sygnat dzwiekowy. Mozna réwniez ustawic
zakres katow wyswietlanych na wskazniku. Informacje na temat ustawiania kata kierunku i
naprowadzania dzwiekowego zawiera punkt ,4.2.3 Zmiana ustawien kompasu kata kierunku i
dzwiekow”.

B Wyswietlanie odlegtosci od krawedzi thacej

Wyswietlana jest odlegtos¢ od wybranej powierzchni docelowej do krawedzi thgcej lub odlegtosé od
powierzchni przesunietej do krawedzi thace;.

(Supplementary explanation)

* W zalezno$ci od odlegtoéci i ustawienia tablet moze emitowa¢ sygnat dzwiekowy. Informacje na temat
konfigurowania mapy termicznej i gloSnosci zawiera punkt ,4.2.4 Zmiana ustawieh mapy termicznej i
gtosnosci”.

¢ Sposéb obliczania odlegtosci (w pionie lub w kierunku prostopadtym do powierzchni projektowej) i
informacje o doktadnosci zawiera punkt ,4.2.5 Zmiana ustawien aplikac;ji”.
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W przypadku widoku od przodu
¢ QOdlegtos¢ miedzy srodkiem krawedzi tngcej tyzki a powierzchnig docelowa jest wyswietlana jako
wartosé/ikona w lewym gérnym rogu ekranu.
¢ QOdlegtos¢ miedzy lewg krawedzig / prawg krawedzig krawedzi tngcej tyzki a powierzchnig docelowg jest
wyswietlana w nastepujgcy sposob.
- Jako warto$¢ na srodku ekranu (moze by¢ takze wyswietlana wysokos$¢)
- Jako wskazniki liniowe na obu koncach ekranu

____________

B Wyswietlanie kata przechytu, kata nachylenia, kata obrotu dna tyzki i odlegtosci
od powierzchni docelowej do krawedzi tnacej

Stuknigcie przycisku w dolnej czesci ekranu powoduje wyswietlenie kata nachylenia/przechytu
maszyny i kgta obrotu dna tyzki z doktadnoscig do 0,1 stopnia oraz odlegtosci od powierzchni docelowej do
krawedzi thgcej z ustawiong doktadnoscia.

. —

nachyleni ¢ t Kat Kat obrotu Odlegto$¢ od
chylania dna tyzki krawedzi tnacej tyzki
i

0
przechyt P! do powierzchni

tyzk

Stukniecie przycisku powoduje ukrycie wyswietlanych elementéw.
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B Wyswietlanie minimapy

Stukniecie przycisku w prawym dolnym rogu ekranu powoduje wyswietlenie minimapy. Minimapa
umozliwia podglad catego miejsca pracy z lotu ptaka. (Pétnoc znajduje sie na gérze. Maszyna i punkt
docelowy sg oznaczone odpowiednio zielong ikong A i rézowg ikong O).

______________

* Ponowne stukniecie przycisku powoduje ukrycie minimapy.
* Stukniecie minimapy powoduje wyswietlenie ekranu ustawien miejsca docelowego (patrz punkt ,4.1.5
Widok ustawienia miejsca docelowego”) w trybie petnoekranowym.

B Wyswietlanie mapy termicznej

Po ustawieniu opcji ,Heatmap” (Mapa termiczna) na ,ON” (Wt.) na ekranie ,Application Settings” (Ustawienia
aplikaciji) historia prac budowlanych jest wyswietlana na mapie termicznej w widoku z géry. Najnizszg
powierzchnie, przez ktoérg przeszty krawedz tngca lub dno tyzki wzgledem powierzchni projektowej, mozna
okresli¢ na podstawie kolorow.

(Informacje na temat konfigurowania kolorow mapy termicznej zawiera punkt ,4.2.4 Zmiana ustawien mapy
termicznej i gtosnosci”).
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B Wyswietlanie nazwy lyzki

Stukniecie czesci wskazujgcej kat tyzki lub odlegtos¢ od krawedzi thgcej tyzki do powierzchni docelowej w
prawym dolnym rogu ekranu powoduje wyswietlenie nazwy tyzki. Ponowne stukniecie tej czesci powoduje
przywrocenie wyswietlania kata tyzki lub odlegtosci od powierzchni docelowe;.

B Wyswietlanie maszyny budowlanej w pozycji poczatkowej

Stukniecie przycisku E w prawym dolnym rogu ekranu powoduje przywrocenie poczatkowej pozycji
wys$wietlania maszyny budowlane;.

B Wyswietlanie linii szerokosci tyzki

Po ustawieniu opcji ,Bucket Width Line” (Linia szerokosci tyzki) na ,ON” (Wt.) na ekranie ,Application
Settings” (Ustawienia aplikacji) linia szerokosci tyzki jest wyswietlana w widoku z gory.

B Wyswietlanie wskaznika kierowania

Wybranie linii za pomocg przycisku w panelu bocznym podczas korzystania z pliku projektu
zawierajgcego linie powoduje wyswietlenie wskaznika na ekranie naprowadzania.
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Te funkcje mozna wigczyé/wytgczy¢ w ustawieniach aplikacji. Gdy opcja ,Steer Indicator Mode” (Tryb
wskaznika kierowania) jest ustawiona na ,ON” (W), panel boczny bedzie wyswietlany na ekranie
naprowadzania. Ustawieniem domysinym jest ,OFF” (Wyt.).

W widoku podzielonym na dwie czgsci w ustawieniu ,Display Mode” (Tryb wy$wietlania) mozna wybrac
jedng z dwdch pozycji wskaznika kierowania — ,Middle” (Srodek) lub ,Bottom” (Dolna czesc).
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4.2 Konfigurowanie funkcji
naprowadzania maszyny 3D

Ekran ,Guidance Settings” (Ustawienia naprowadzania) umozliwia wybor nastepujacych funkcji w menu.

Tip Position Measurement (Pomiar
pozycji koncowki)

Umozliwia pomiar wspotrzednych pozycji krawedzi thgcej tyzki oraz
sprawdzenie/zmiane ustawien przesuniecia o okreslong wartos¢.

Bucket Position (Potozenie tyzki)

Umozliwia pomiar wspotrzednych w sze$ciu punktach na dnie tyzki
oraz sprawdzenie wynikow.

Target Surface Settings (Ustawienia
powierzchni docelowej)

Umozliwia zmiane wartosci przesuniecia powierzchni docelowe;.

Compass and Sound Settings
(Ustawienia kompasu i dzwieku)

Umozliwia sprawdzenie/zmiang ustawien funkcji generowania
dzwiekow podczas zblizania sie maszyny do kata kierunku.

Heatmap and Sound Settings (Ust.
mapy termicznej i dzwieku)

Umozliwia wyswietlanie mapy termicznej i ustawienie gtosnosci
dzwiekdéw naprowadzajgcych w zaleznosci od odlegtosci miedzy
krawedzig thgcg tyzki a powierzchnig projektowa.

Application Settings (Ustawienia
aplikaciji)

Umozliwia sprawdzenie/zmiane ustawien aplikacji Smart
Construction Pilot.

Guidance Color Settings (Ustawienia
koloréw naprowadzania)

Umozliwia zmiane kolorow wyswietlanych na ekranie
naprowadzania.

1. Stukngc¢ ikone

, aby otworzy¢ menu.

2. Stukna¢ opcje ,Guidance settings” (Ustawienia naprowadzania).
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§ 4.2.1 Pomiar pozycji krawedzi tnacej
1.

Stukng¢ opcje , Tip Position Measurement” (Pomiar pozycji koncéwki) na ekranie ,Guidance Settings”
(Ustawienia naprowadzania).

2. Skonfigurowa¢ ustawienia zgodnie z ponizszymi instrukcjami:
¢  Wybodr punkt odniesienia
Wybrac¢ zapisany punkt odniesienia.

Aby ustawi¢ go recznie, stuknagé przycisk 27 ) wprowadzi¢ nazwe i wartosci N/E/Z, a nastepnie
stukng¢ przycisk ,v”.

Pomiar pozycji krawedzi thacej tyzki
Wybrac¢ wartosci L/M/R mierzonej pozycji krawedzi tngcej, wprowadzi¢ odlegtos¢ AZ do punktu

odniesienia, a nastepnie stukng¢ przycisk . Po kilku sekundach zostang wyswietlone
wspétrzedne pozycji krawedzi tngcej. Jesli nie ustalono sygnatu GNSS, w miejscu przycisku

zostanie wyswietlony komunikat ,RTK NOT FIX” (Nieust.RTK). Ustali¢ sygnat GNSS
przed wykonaniem pomiaru.
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1
* Przesuniecie o warto$¢ réznicy i uwzglednienie jej w krawedzi tngcej

W przypadku pomiaru pozycji krawedzi tngcej z ustawionym punktem odniesienia réznica miedzy

punktem odniesienia a pozycjg krawedzi thgcej bedzie wyswietlana w polu ,Difference” (Réznica)

Po stuknieciu przycisku

réznica zostanie ustawiona jako warto$¢ przesuniecia.
Stukng¢ przycisk

, aby anulowacé przesunigcie.

3. Stukng¢ przycisk ,v”. Zmiany zostang zastosowane i nastgpi powrét do poprzedniego ekranu.

Stukniecie przycisku <1 spowoduje odrzucenie zmian i powrét do poprzedniego ekranu.

§ 4.2.2 Zmiana ustawien powierzchni docelowej

Stukng¢ opcje ,Target Surface Settings” (Ustawienia powierzchni docelowej) na ekranie ,Guidance Settings”
(Ustawienia naprowadzania), aby otworzy¢ ekran , Target Surface Settings” (Ustawienia powierzchni
docelowej). Na tym ekranie mozna zmieni¢ ustawienia przesuniecia powierzchni docelowej i wybrang

powierzchnie docelowa. (Informacje na temat sposobu wyboru powierzchni docelowej zawiera punkt ,4.1.4
Widok wyboru powierzchni docelowej w sieci TIN”).

B Zmiana ustawien przesuniecia powierzchni docelowej

Powierzchnia docelowa zostanie przesunieta w gore lub w doét o ustawiong warto$¢ przesuniecia.
1. Wybra¢ kierunek przesunigcia.

,Vertical” (Pionowo): przesunigcie w kierunku pionowym
.Perpendicular’ (Prostopadle): przesuniecie prostopadte wzgledem powierzchni docelowej
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2. Ustawi¢ wielkos¢ przesuniecia.
Nastapi przesuniecie powierzchni docelowej o wartos¢ wprowadzong w polu ,Offset Distance”
(Wielkos¢ przesuniecia). Stukngc¢ przycisk , aby zresetowaé wprowadzong wartosc.

Wprowadzenie wartosci w polu A spowoduje zwiekszenie lub zmniejszenie wielkosci przesuniecia

-

odpowiednio do wprowadzonej wartosci po stuknieciu przycisku * . Dziatanie to mozna réwniez

wykonag, stukajgc przycisk na gtébwnym ekranie naprowadzania.

Przesunieta powierzchnia docelowa jest wyswietlana na ekranie naprowadzania jako zielona linia.

3.  Stukng¢ przycisk ,v”, aby zastosowac ustawienia.

B Zmiana wartosci maksymalnej zmiany nachylenia powierzchni docelowej
W widoku wyboru powierzchni docelowej w sieci TIN mozna ustawi¢ zakres, ktéry ma zosta¢ wybrany jako
powierzchnia docelowa.

1. Wprowadzi¢ wartos¢ zmiany nachylenia, ktéra ma zosta¢ ustawiona jako powierzchnia docelowa, w
polu ,Max Grade Transition” (Maks. przej. nachylenia).

Mozna jg takze ustawic, okreslajgc wielko$¢ zmiany w polu Ai stukajgc przycisk = .

W widoku wyboru powierzchni docelowej w sieci TIN jako powierzchnie docelowg mozna ustawic
powierzchnie projektowg o nachyleniu mniejszym niz wartos¢ maksymalnej zmiany nachylenia i
przylegajaca do TIN na wybranej ikonie.

2. Stukna¢ przycisk ,v”, aby zastosowaé ustawienia.
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I 4.2.3 Zmiana ustawien kompasu kata kierunku i dzwieku

1. Stuknac¢ opcje ,Compass and Sound Settings” (Ustawienia kompasu i dzwieku) na ekranie ,,Guidance
Settings” (Ustawienia naprowadzania), aby otworzy¢ ekran ,Compass and Sound Settings” (Ustawienia
kompasu i dzwigku).

Zostang wyswietlone biezgce ustawienia.

2. Zmieni¢ ustawienia w nastepujgcy sposob:
* Ustawi¢ zakresy A, B i C.
* Wybra¢ typ dzwieku sposrod 30 opcji. Dotkniecie przycisku gtosnika powoduje wyemitowanie
dzwieku.
* Gtosnos¢ dzwieku mozna ustawi¢ w pieciu poziomach.

(Supplementary explanation)

* Podczas emitowania dzwieku wyswietlana jest animacja.

3. Stukng¢ przycisk ,v”.
Zmiany zostang zastosowane i nastgpi powrét do poprzedniego ekranu.
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l 4.2.4 Zmiana ustawien mapy termicznej i glosnosci

Ustawienia wyswietlania mapy termicznej i ustawienia dzwiekéw mozna skonfigurowa¢ odpowiednio do
odlegtosci miedzy krawedzig thgcg a powierzchnig docelowa.

1.

Stukng¢ opcje ,Heatmap and Sound Settings” (Ust. mapy termicznej i dzwieku) na ekranie ,Guidance
Settings” (Ustawienia naprowadzania), aby otworzy¢ ekran ,Heatmap and Sound Settings” (Ust. mapy
termicznej i dzwigku).

Zostang wyswietlone biezgce ustawienia.

Zmieni¢ ustawienia w nastepujgcy sposoéb:
* Woprowadzajgc wartosci w obszarze ,Range and Sound Volume” (Zakres i glosnos¢), mozna
zmieni¢ zakres widoku mapy termiczne;.

¢ Stukajgc poszczegdlne prostokgty mapy termicznej w obszarze ,Range and Sound Volume”
(Zakres i gtosnosc¢), mozna wybra¢ odpowiadajgce im kolory.
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e Z obszaru ,Color Pattern” (Wzér kolorow) mozna wybraé jeden z czterech przygotowanych
wczesniej wzoréw map termicznych.

¢ Stukajgc przycisk

“ w obszarze ,Range and Sound Volume” (Zakres i glosnos¢), mozna ustawié

gtosnos¢ dzwieku emitowanego przy zblizaniu sie do odlegtosci ustawionej na mapie termiczne;.
Dostepnych jest pie¢ poziomow dzwieku. Dzwiek mozna wybraé sposrdd 30 opciji, a stukniecie
przycisku gtosnika powoduje wyemitowanie dzwieku.

(Supplementary explanation)

* Podczas emitowania dzwigku wyswietlana jest animacja.

§ 4.2.5 Zmiana ustawien aplikacji

1. Stukna¢ opcje ,Application Settings” (Ustawienia aplikacji) na ekranie ,Guidance Settings” (Ustawienia
naprowadzania), aby otworzy¢ ekran ,Application Settings” (Ustawienia aplikacji).
Zostang wyswietlone biezgce ustawienia aplikacji Smart Construction Pilot.

wyswietlania)

Linework Thickness (Grubos$¢ linii)

Kategoria Nazwa Funkcja
Heatmap (Mapa termiczna) Umo;I|W|a wigczenie/wytgczenie wyswietlania mapy
termiczne;.
Distance Direction (Kierunek lkJmOZZW.'a prze.’radczanle.metck)]dy obl.lcitanla pdla%%osm oq .
odleglosci) rawedzi tnacej do powierzchni projektowej miedzy opcjami
.Vertical” (Pionowo) i ,Perpendicular’ (Prostopadle).
Target Surface Extension (Roz. pow. | Umozliwia aktywowanie/dezaktywowanie rozszerzenia
docel.) powierzchni docelowe;j.
. . . Umozliwia wybor rozmiaru paska potozenia spo$réd opcii
ngtieBrf‘i;)S'ze (Rozmiar paska ,Large” (Duzy), ,Middle” (Sredni) i ,Small” (Maty). Domy$Inym
P ustawieniem jest ,Large” (Duzy).
Display Mode Umozliwia wybdr grubosci wyswietlania linii sposrod opcji
(Tryb .Bold” (Pogrubiona), ,Normal” (Standardowa) i , Thin”

(Cienka). Ustawieniem domysinym jest ,Normal”
(Standardowa).

Decimal Places (Miejsca dziesietne)

Umozliwia przetgczanie doktadnosci podczas wyswietlania
odlegtosci od tyzki do powierzchni docelowe;j.
Domysinie s3 to dwie cyfry.

Display Machine (Wyswietl maszyne)

Umozliwia wigczenie/wytgczenie wyswietlania maszyny.

Display Name of Control Point
(Wyswietlana nazwa punktu
kontrolnego)

Umozliwia wigczenie/wytgczenie wyswietlania nazwy punktu
odniesienia.

Bucket Wire Frame Mode (Tryb
rysunku szkieletowego tyzki)

Umozliwia wigczenie/wytgczenie funkcji wyswietlania rysunku
szkieletowego tyzki.

Profile View
Screen (Ekran
widoku profilu)

Profile Display Value (Warto$¢ wysw.
profilu)

Umozliwia przetgczanie miedzy opcjami wyswietlania profilu
LAngle” (Kat) i ,Distance” (Odlegtosc¢).

Rotation Mode (Tryb obrotu)

Umozliwia aktywowanie/dezaktywowanie wy$wietlania ze
statym nachyleniem maszyny w widoku z boku operatora.

Focus Point (Ognisko)

Umozliwia przetgczanie srodka ekranu naprowadzania miedzy
opcjami ,Cutting Edge” (Krawedz tngca) i ,Body Center”
(Srodek nadwozia).
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Kategoria

Nazwa

Funkcja

Section View
Screen (Ekran
widoku sekcji)

Section Display Value (Wartos¢
wysw. sekcji)

Umozliwia przetgczanie miedzy opcjami wyswietlania sekcji
+LAngle” (Kat) i ,Distance” (Odlegtos¢).

Rotation Mode (Tryb obrotu)

Umozliwia aktywowanie/dezaktywowanie wy$wietlania ze
statym nachyleniem maszyny.

Section View Distance Setting
(Ustawienia odlegtosci widoku sekcji)

Umozliwia aktywowanie/dezaktywowanie wy$wietlania
odlegtosci od powierzchni projektowe;j.

Elevation (Wzniesienie)

Umozliwia aktywowanie/dezaktywowanie wy$wietlania
wysokosci obu koncow krawedzi thacej tyzki.

Plan View
Screen (Ekran
widoku planu)

Plan Display Value (Warto$¢ wy$w.
planu)

Umozliwia przetgczanie miedzy opcjami wyswietlania planu
+LAngle” (Kat) i ,Distance” (Odlegtos¢).

Bucket Width Line (Linia szeroko$ci
tyzki)

Umozliwia aktywowanie/dezaktywowanie wyswietlania linii
szerokosci tyzki w widoku z gory.

wysiegnika wychylnego)

Bucket
E&}BOEEA; Bottom Mode (Tryb spodu) Umozliwia wtgczenie/wytaczenie funkcji aktualizacji historii
yzki bgz ryosp prac budowlanych o wspotrzedne dna tyzki.
zmian)
Steer Indicator Mode (Tryb Umozliwia wtaczenie/wytaczenie funkcji wskaznika
Steer wskaznika kierowania) kierowania.

Indicator A - T . -
(Wskaznik Umozliwia przetgczanie pozycji wySwietlania wskaznika
kierowania) Display Mode (Tryb wyswietlania) kierowania w widoku podzielonym na dwie czesci miedzy

opcjami ,Bottom” (Dolna czes¢) i ,Middle” (Srodek).

Extended Extension Arm Function (Funkcja Umozliwia wtgczenie/wytaczenie funkcji ramienia z

Function ramienia z przedtuzeniem) przedtuzeniem.

Funkcja i i ia tyzki
roészerzéna) glrgeiﬁ/ll(r?;j'):uncnon (Funkcja tyzki Umozliwia wtgczenie/wytaczenie funkcji tyzki przechylne;.
2 Piece Boom Function (Funkcja Umozliwia wigczenie/wytaczenie funkcji wysiegnika 2-

Extended | Wysiegnika 2-czesciowego) czesciowego.

Model Swing Boom Function (Funkcja Umozliwia wtgczenie/wytaczenie funkcji wysiegnika
(Rozszerzony | wysiegnika obrotowego) obrotowego.
model) Offset Boom Function (Funkcja

Umozliwia wigczenie/wytaczenie funkcji wysiegnika
wychylnego.

Others (Inne)

Maximum Baseline (Maksimum linii
bazowej)

Umozliwia ustawienie wartosci odlegtosci dla przestrogi
wyswietlanej w przypadku zbytniego oddalenia sie od punktu
kontrolnego.

(Supplementary explanation)

¢ Ekran ,Application Settings” (Ustawienia aplikacji) mozna takze otworzy¢, stukajgc opcje ,Application
Settings” (Ustawienia aplikacji) w menu wskaznika masy tadunku.

naprowadzania.

Zmieni¢ ustawienia i stukng¢ przycisk ,v”. Zmiany zostang zastosowane i nastgpi powrét do ekranu
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§ 4.2.6 Zmiana ustawien koloréw naprowadzania

1. Stuknac¢ opcje ,Guidance Color Settings” (Ustawienia koloréw naprowadzania) na ekranie ,Guidance
Settings” (Ustawienia naprowadzania), aby otworzy¢ ekran ,,Guidance Color Settings” (Ustawienia
koloréw naprowadzania).

2. Aby osobno ustawi¢ kolory w opcjach , TIN”, ,Side” (Strona) itd., stuknaé¢ kolor poszczegdlnych pozyciji
w obszarze ,Color Settings” (Ustawienia kolorow) w celu wyswietlenia palety koloréw i wyboru koloru.

3. Aby zastosowac wstepnie zdefiniowang kombinacje koloréw, wybra¢ wzér w polu ,,Color Pattern” (Wz6r
kolorow).

4. Stuknac przycisk ,v”, aby zapisa¢ ustawienia kolorow naprowadzania.
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5. Konfigurowanie

5.1 Zmiana ustawien GNSS

Ekran ,GNSS Settings” (Ustawienia GNSS) umozliwia wybér nastepujgcych funkciji w menu.

GNSS Basic Settings (Ust. podst.
GNSS)

Zawiera podstawowe ustawienia GNSS.

Ntrip Settings (Ustawienia Ntrip)

Umozliwia sprawdzenie ustawien Ntrip.

GNSS Info (Informacje GNSS)

Zawiera informacje o GNSS, w tym status i liczbe odbieranych
satelitow.

1. Stukngc¢ ikone 8:3:3 aby otworzy¢ menu.

2. Stuknaé opcje ,GNSS Settings” (Ustawienia GNSS).
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I 5.1.1 Sprawdzanie lub zmiana ustawien GNSS

1. Stuknac¢ opcje ,GNSS Basic Settings” (Ust. podst. GNSS) na ekranie ,GNSS Settings” (Ustawienia
GNSS).

2. Skonfigurowac¢ ustawienia zgodnie z ponizszymi instrukcjami:
* Zmieni¢ ustawienia GNSS.
Edytowaé poszczegodlne pozycje i stukng¢ przycisk ,v”.
Zmiany zostang zastosowane i nastgpi powrét do poprzedniego ekranu.

* Zresetowac informacje do korekcji danych satelitarnych w odbiorniku GNSS.
Stuknac¢ opcje ,Soft Reset” (Miekki reset).

Jesli operacja powiedzie sig, nastgpi powro6t do poprzedniego ekranu.

* Zresetowac informacje do korekcji danych satelitarnych w odbiorniku GNSS i ponownie
zarejestrowaé informacje o orbitach (efemerydach) poszczegdinych satelitéw.
Stuknac¢ opcje ,Hard Reset” (Twardy reset).

Jesli operacja powiedzie sig, nastgpi powrét do poprzedniego ekranu.

(Supplementary explanation)

* W przypadku wersji 1.7.0 lub nowszej oprogramowania sprzetowego sterownika GNSS wyswietlana jest
wartos¢ ,FIX duration time” (Ust. czas trwania).
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§ 5.1.2 Zmiana ustawien Ntrip

Ntrip (ang. Networked Transport of RTCM via Internet Protocol) to protokét wykorzystywany do dystrybucji

danych réznicowych GPS (DGPS) przez Internet. Nalezy zwréci¢ uwage na to, ze wprowadzane dane réznig

sie w zaleznosci od uzywanej ustugi.

1. Stuknac¢ opcje ,Ntrip Settings” (Ustawienia Ntrip) na ekranie ,GNSS Settings” (Ustawienia GNSS).
Zostang wyswietlone informacje o uwierzytelnianiu serwera Ntrip Caster i dzienniki statusu potgczenia.

2. Skonfigurowa¢ ustawienia zgodnie z ponizszymi instrukcjami:

* Stukniecie przycisku powoduje zarejestrowanie punktu zamontowania z serwera Ntrip Caster.
* Nazwe punktu zamontowania mozna wprowadzi¢ recznie.

3. Stuknag¢ przycisk ,v”, aby potaczy¢ sie z serwerem Nirip.

* DomysInym ustawieniem wersiji klienta Ntrip jest ,Ver2” (Wer. 2). Jesli nie jest to wartos¢ stata, nalezy
zmieni¢ ustawienie wersiji klienta Ntrip na ,Ver1” (Wer. 1).

| 5.1.3 Sprawdzanie informacji z systemu GNSS

1. Stuknac¢ opcje ,GNSS Info” (Informacje GNSS) na ekranie ,GNSS Settings” (Ustawienia GNSS).
Zostanie wyswietlona lista informacji GNSS.

Upewni¢ sie, ze warto$ci w polach ,Vertical RMS” (RMS - pion) i ,Horizontal RMS” (RMS - poziom) w
obszarze ,Main Antenna” (Antena gtéwna) wynoszg maksymalnie 0,02. Jesli sg wigeksze niz 0,02,
nalezy poczekac, az odbiér satelitarny bedzie dobry, i ponownie sprawdzi¢ wartosci.
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(Supplementary explanation )

¢ Jesli uzywany jest sterownik GNSS z oprogramowaniem sprzetowym w wersiji 1.4.3 lub wczes$niejszej,
w kazdej pozycji w obszarze ,Number of captured satellites” (Liczba odbieranych satelitéw) widoczny
jest symbol ,-”.

2. Stukna¢ przycisk ,v”. Zostanie wyswietlony poprzedni ekran.

- 65 -



5.2 Zmiana konfiguracji tyzki

Na ekranie ustawien pliku tyzki mozna wybraé nastepujgce funkcije.

Bucket file download (Pobieranie
pliku tyzki)

Plik tyzki mozna wybrac¢ z listy plikow tyzki zarejestrowanych na
serwerze Smart Construction Server lub sterowniku i pobra¢ go na
tablet.

Ponadto plik tyzki zapisany w sterowniku mozna usung¢.

Bucket calibration (Kalibracja tyzki)

Po wymianie tyzki nalezy przeprowadzi¢ kalibracje przed
zarejestrowaniem nowej tyzki na tablecie.

Czynnosci tej nie trzeba wykonywac, jesli kalibracje wykonano
podczas instalacji zestawu.

Bucket file setting (Ustawienie pliku
tyzki)

Plik tyzki mozna wybrac¢ z listy plikow tyzki zapisanych w tablecie i
przesta¢ go do sterownika.

Bucket tooth calibration (Kalibracja
zeba tyzki)

Umozliwia przeprowadzenie kalibracji w celu uwzglednienia diugosci
zuzytego zeba tyzki w funkcji naprowadzania maszyny.

1. Stukng¢ ikone , aby otworzy¢ menu.

2. Stukna¢ opcje ,Bucket Configuration” (Konfiguracja tyzki), aby otworzy¢ ekran ustawien pliku tyzki.
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¢ Aby uzy¢ tyzki przechylnej, nalezy zaktualizowa¢ oprogramowanie sprzetowe sterownika GNSS oraz
aplikacje na tablecie odpowiednio do wersji 1.5.7 lub nowszej i 1.0.04 lub nowszej.

* Podczas korzystania z tyzki przechylnej nalezy ustawié opcje ,Tilt Bucket Function” (Funkcja tyzki
przechylnej) na ,ON” (W) na ekranie ,Application Settings” (Ustawienia aplikacji).

(Supplementary explanation)

* Ten system nie obstuguje tyzek z mechanizmem obrotowym.

* Jedli zainstalowano wieloztgcze, nalezy przeprowadzié kalibracje ksztattu tyzki, w tym wieloztgcza.

¢ Ekran ustawien pliku tyzki mozna takze otworzy¢, stukajgc opcje ,Bucket Configuration” (Konfiguracja
tyzki) w menu wskaznika masy tadunku.

§ 5.2.1 Pobieranie pliku tyzki

1.  Stukng¢ przycisk & na ekranie ustawien pliku tyzki.

Zostang wyswietlone informacje o tyzkach zarejestrowanych na serwerze Smart Construction Server
lub w sterowniku.

(Supplementary explanation)

¢ Aby usungg¢ plik tyzki zarejestrowany w sterowniku, stukngé¢ wybrany plik tyzki w obszarze ,,Controller”

(Sterownik), a nastepnie stukna¢ przycisk B

2. Wybrac plik tyzki i stukngé¢ przycisk .
* Pobieranie pliku tyzki zarejestrowanego na serwerze Smart Construction Server
Stukng¢ plik tyzki do pobrania w obszarze ,Server” (Serwer).
* Pobieranie pliku tyzki zarejestrowanego w sterowniku
Stukng¢ plik tyzki do pobrania w obszarze ,Controller” (Sterownik).
3. Stukng¢ przycisk ,v”.
Jesli na tablecie zapisany jest plik tyzki o takiej samej nazwie jak plik, ktéry ma zosta¢ pobrany, zostanie
wyswietlone okno potwierdzenia.
Plik tyzki zostanie zapisany na tablecie i nastgpi powrét do poprzedniego ekranu.
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§ 5.2.2 Kalibracja tyzki

Po wymianie tyZzki nalezy przeprowadzi¢ kalibracje przed zarejestrowaniem nowej tyzki na tablecie.
Czynnosci tej nie trzeba wykonywac, jesli kalibracje wykonano podczas instalacji zestawu.

* Dokfadnos¢ krawedzi tngcej moze by¢ obnizona, jesli kat pochylenia jest zbyt duzy. Po
przeprowadzeniu kalibracji tyzki przechylnej nalezy sprawdzi¢ doktadnos¢ krawedzi thace;.
Szczegotowe informacije zawiera punkt ,3.10 Kontrola doktadnosci pozycji krawedzi thacej”.

(Supplementary explanation )

* Ten system nie obstuguje tyzek z mechanizmem obrotowym.
* Jesli zainstalowano wieloztgcze, nalezy zwracaé uwage na pozycje pomiaru w czasie przeprowadzania
kalibracji. Nalezy przeprowadzi¢ pomiar ksztattu tyzki wraz z wieloztgczem.

Kalibracja tyzki jest przeprowadzana za pomocg tabletu. Nalezy zmierzy¢ ksztatt tyzki i wprowadzi¢ wartosci
na tablecie.

B Sprawdzanie punktéw pomiarowych
Mozna uzy¢ tyzki standardowej, pochylanej i przechylne;.

1. Stukng¢ przycisk s na ekranie ustawien pliku tyzki, aby otworzy¢ ekran ,Bucket Calibration”
(Kalibracja tyzki).

2. Wybrac tyzke do kalibracji, a nastepnie stukngc¢ przycisk ,—” w prawym dolnym rogu ekranu.
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3. Sprawdzi¢ punkty pomiarowe tyzki standardowej, pochylanej lub przechyine;j.

Standard
(Standardowa) Slope (Pochylana) Tilt (Przechylna)

B Pomiar ksztattu tyzki

Ponizej przedstawiono sposéb pomiaru na przykfadzie tyzki standardowe;.

W celu zarejestrowania informacji o tyzce nalezy zmierzy¢ jej wymiary i katy. Pomiar wymiaréw i kgtow

odbywa sie z dokfadnoscig odpowiednio do 0,001 metra i 0,1 stopnia.

1. Ustawi¢ maszyne wyposazong w zestaw na ptaskim i twardym podtozu (o kgcie nachylenia nie
wigkszym niz pie¢ stopni), np. na betonowej powierzchni.

2. Zmierzy¢ wymiar (1) (B). Wymiar (1) (B) to odlegto$¢ pomiedzy sworzniem tyzki (7) a sworzniem

tacznika tyzki (8).
Zmierzy¢ go miarkg i wprowadzi¢ wartosc.

Bez wieloztgcza Z wieloztgczem
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3.

Zmierzy¢ wymiar (2). Wymiar (2) to odlegto$é pomiedzy sworzniem tyzki a krawedzig tngca.
Zmierzy¢ go miarkg i wprowadzi¢ warto$¢. Ten pomiar powinny wykonywac¢ dwie osoby.

Bez wieloztagcza Z wieloztgczem

Zmierzy¢ wymiar (3) (A). Wymiar (3) (A) to odlegto$é pomiedzy dolnymi krawedziami nozyc bocznych
tyzki.

Zmierzy¢ go miarkg i wprowadzi¢ warto$¢. W przypadku tyzek bez nozyc bocznych nalezy zmierzy¢ i
wprowadzi¢ wymiar najszerszej czesci tyzki.

Zmierzy¢ wymiar (4) (F). Wymiar () (F) to odlegto$¢é pomiedzy podstawg zeba a krawedzig tngca.
Zmierzy¢ go miarkg i wprowadzi¢ warto$c.
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W przypadku tyzek bez zebéw nalezy zmierzy¢ i wprowadzié szeroko$¢ lemiesza (9) (G).

6. Zmierzy¢ wymiary i katy punktow konturu tyzki.
(5 (E): kat punktu konturu tyzki (i)
(6) (C): wymiar punktu konturu tyzki (i)
(D): kat punktu konturu tyzki (ii)

Oba katy ((5) (E) i @) (D)) mozna zmierzy¢ bez uzycia cyfrowej poziomicy.
Wprowadzenie dtugosci (D) powoduje aktywacje przycisku edyciji.
Ustawi¢ maszyne na stabilnym podtozu i stukng¢ przycisk aktualizacji w celu wykonania pomiaru.
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7. Oznaczy¢ markerem oba punkty konturu tyzki — (i) oraz (ii). Punkt konturu tyzki (i) to punkt przeciecia
czesci prostej dna tyzki i jej naroznika. Punkt konturu tyzki (ii) to najbardziej zewnetrzna czesc na
przedituzeniu linii prostej faczacej sworznie tyzki i sworznie tgcznika tyzki.

Bez wieloztgcza Z wieloztagczem
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Jesli rozroznienie prostej czesci dna tyzki i jej naroznika jest trudne, za punkt konturu tyzki (i) przyjmuje
sie punkt, w ktérym tyzka bedzie dotyka¢ ziemi podczas kopania.

W przypadku tyzki
pochylanej

8. Zainstalowa¢ statyw magnesu na sworzniu tyzki. W tym momencie srodek sworznia stopy i Srodek
statywu powinny by¢ wyréwnane.

Bez wieloztgcza Z wieloztgczem

9. Zawiesi¢ ciezarek pionu (1) na statywie magnesu (10) i ustawi¢ w taki sposéb, by linia miedzy sworzniem
tyZki a krawedzig thacg byta pionowa.

10. Zmierzy¢ miarkg odlegtos¢ miedzy punktem (i) a Srodkiem statywu i wprowadzi¢ warto$é jako wymiar

11. Przymocowa¢ sznurek do statywu magnesu i rozciggng¢ go do punktéw docelowych pomiaru (i)
oraz (ii).
12. Ustawi¢ cyfrowy wskaznik kata 12) na sznurku i wykonaé pomiar kata (13) punktow (i) oraz (ii) od linii
poziomej sworznia tyzki.
¢ Jedli sznurek znajduje sie ponizej poziome;j linii sworznia tyzki, wprowadzi¢ wartosci uzyskane
poprzez odjecie kagta 13) od 90° dla katéw (5) i 4) punktdéw konturu tyzki.
¢ Jedli sznurek znajduje sie powyzej poziomej linii sworznia tyzki, wprowadzi¢ wartosci uzyskane
poprzez dodanie kata 13) do 90° dla katéw (5) i 14) punktéw konturu tyzki.

(Supplementary explanation)

 Pomiar wymiaru (6) i katéw (5) oraz (4) punktéw konturu tyzki powinny wykonywaé dwie osoby.

* Gdy osprzet roboczy znajduje sie w powietrzu, opada on w wyniku samoistnego obnizenia.

* Podczas pomiaru punktéw konturu tyzki nalezy za pomoca ciezarka pionu (1) sprawdzaé pionowe
ustawienie.
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B Kalibracja pliku tyzki
Wprowadzi¢ zmierzone wartosci odpowiadajgce ksztattowi tyzki na ekranie ,Bucket Calibration” (Kalibracja
tyzki).

A Wymiar (1)

B Wymiar (6)

C Wymiar (2)

D Wymiar (3)

a Kat

b Kat (5)

E Poczatkowa warto$¢ wymiaru () lub (9)

F (*1) Biezgca warto$¢ wymiaru (3) lub (9)

Nazwa tyzki (*2) Opcjonalna (np. ,Bucket1” (Lyzka1))

*1: W tym kroku nie mozna wprowadzi¢ wartosci w polu F.
Warto$¢ w tym polu mozna wprowadzi¢ wytgcznie podczas kalibracji zeba tyzki.
*2: Nalezy ustawi¢ unikatowag nazwe tyzki, ktéra nie powtarza sie w danej firmie.

Sprawdzi¢ wprowadzone wartosci i stukng¢ przycisk ,—”, jesli nie stwierdzono zadnych problemaéw.
Wprowadzone informacje dotyczace tyzki zostang zapisane w tablecie i pojawi sie ekran ,Bucket Weight
Settings” (Ustawienia masy tyzki).

B Ustawianie masy tyzki i ztacza
1. Nalezy ustawi¢ mase tyzki, okresli¢, czy ztgcze jest uzywane, oraz ustawi¢ mase ztgcza.
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1
* Dane wprowadzone na ekranie ,Bucket Weight Settings” (Ustawienia masy tyzki) sg wykorzystywane
wytgcznie na potrzeby funkcji wskaznika masy tadunku.

* W przypadku proby uzycia funkcji wskaznika masy tadunku bez ustawienia masy tyzki pojawi sie
nastepujgcy komunikat.

* Nalezy ustawi¢ mase tyzki, a nastepnie przeprowadzi¢ kalibracje bez tadunku.

2. Stukngé przycisk ,v”.

B Ustawianie kierunku instalacji IMU tyzki przechylnej i pomiar kata tacznika

1. Podczas korzystania z tyzki przechylnej nalezy ustawi¢ mase tyzki i ztgcze, a nastepnie ustawic

lokalizacje i kierunek instalacji IMU tyzki przechylne;.

Kierunek
instalacji

Etykieta

Ziacze

1 Gérna cze$¢ maszyny Lewa strona maszyny
2 Gérna cze$¢ maszyny Prawa strona maszyny
3 Przéd maszyny Lewa strona maszyny
4 Przéd maszyny Prawa strona maszyny
5 Spdd maszyny Lewa strona maszyny
6 Spdd maszyny Prawa strona maszyny
7 Tyt maszyny Lewa strona maszyny
8 Tyt maszyny Prawa strona maszyny
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* Numer czesci IMU (ustawienie) rozni sie zaleznie od kierunku instalacji. Nalezy wybra¢ numer czesci
odpowiadajgcy kierunkowi instalacji.

Kierunek instalacji Numer czesci
1,2,5,6 2AB-06-11250
3,4,7,8 2AB-06-11260

2. Stuknaé przycisk ,—".

3. Sterowac tyzkg zgodnie z instrukcjami na ekranie i stuknaé przycisk , aby zarejestrowac
wartos¢ IMU.

* Podczas sterowania tyzkg nalezy uzywac cyfrowego wskaznika kata.

4. Stukngc przycisk ,—".

Sterowac tyzkg zgodnie z instrukcjami na ekranie i stukng¢ przycisk , aby zarejestrowaé
wartos¢ IMU.

6. Stuknaé przycisk ,v”, aby zapisa¢ zarejestrowane ustawienia.
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§ 5.2.3 Wybor tyzki

1. Na ekranie ustawien pliku tyzki stukng¢ zadany plik tyzki na liscie plikdw tyzki zapisanych w tablecie.

2. Stukniecie przycisku t , a nastepnie przycisku ,v” w oknie potwierdzenia spowoduje
oznaczenie wybranej tyzki jako ,in use” (w uzyciu).

] 5.2.4 Kalibrowanie zgba fyzki

Ze wzgledu na to, ze zuzycie zeba tyzki wptywa na doktadnos$é krawedzi thacej, nalezy przeprowadzi¢
kalibracje uwzgledniajgcg poziom zuzycia.

1. Stuknac przycisk Q docelowego pliku tyzki na ekranie ustawien pliku tyzki, aby otworzy¢ ekran

.Bucket Tooth Calibration” (Kalibracja zeba tyzki).

2.  Wprowadzi¢ biezgcg dtugosé zeba w polu ,F”.

Stukniecie przycisku ,v” w prawym dolnym rogu ekranu spowoduje zastosowanie wprowadzonych
danych i powr6t do ekranu gtéwnego.
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5.3 Zmiana ustawien kalibracji maszyny

Ekran ,Machine Calibration Settings” (Ustawienia kalibracji maszyny) umozliwia wybér nastepujgcych funkgciji

w menu.

Machine Calibration (Kalibracja
maszyny)

Umozliwia przeprowadzenie kalibracji maszyny wyposazonej w
zestaw.

Swing Sensor Calibration (Kalibracja
czujnika obrotu)

Umozliwia przeprowadzenie kalibracji modeli wyposazonych w
wysiegnik obrotowy.

Individual Calibrations (Indywidualne
kalibracje)

Umozliwia przeprowadzenie kalibracji osprzetu roboczego bez
korzystania z tachimetru.

2D/3D Accuracy Check (Kontrola
doktadnosci 2D/3D)

Umozliwia sprawdzenie wspotrzednych sworznia, kata i odlegtosci
osprzetu roboczego od stopy wysiegnika w czasie rzeczywistym.

Machine Calibration Info (Informacje o
kalibracji maszyny)

Wyswietla liste informacji o kalibracji maszyny wyposazonej w
zestaw.

Position Posture Info (Informacje o
konf. pozyciji)

Wyswietla informacje o pozyc;ji i ustawieniu maszyny wyposazone;j
w zestaw.

1. Stukna¢ ikone S{)B aby otworzy¢ menu.

2. Stukna¢ opcje ,Machine Calibration Settings” (Ustawienia kalibracji maszyny).
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(Supplementary explanation)

¢ Ekran ,Machine Calibration Settings” (Ustawienia kalibracji maszyny) mozna takze otworzy¢, stukajgc
opcje ,Machine Calibration Settings” (Ustawienia kalibracji maszyny) w menu wskaznika masy fadunku.

I 5.3.1 Przeprowadzanie kalibracji maszyny

Stukngc¢ opcje ,Machine Calibration” (Kalibracja maszyny) na ekranie ,Machine Calibration Settings”
(Ustawienia kalibracji maszyny).

Szczegotowe informacije zawiera Instrukcja instalacji. Miejsce dystrybucji Instrukcji instalacji, identyfikatora i
hasta podano w dokumencie dotgczonym do produktu.

W przypadku wersji z wysiegnikiem dwuczesciowym i wysiegnikiem wychylnym kalibracje maszyny nalezy
przeprowadzi¢ z zainstalowanym dodatkowym czujnikiem.

* Podczas kalibracji maszyny w wersji z wysiegnikiem dwuczesciowym nalezy ustawi¢ opcje ,2 Piece
Boom Function” (Funkcja wysiegnika 2-czesciowego) na ,ON” (Wt.) na ekranie ,Application Settings”
(Ustawienia aplikaciji) oraz ustawi¢ opcje ,Enable” (Wigcz) ustawienia ,2nd Boom IMU” (IMU 2.
wysiegnika) na ,ON” (WL.) na ekranie ,Controller Settings” (Ustawienia sterownika).

¢ Podczas kalibracji maszyny w wersji z wysiegnikiem wychylnym nalezy ustawi¢ opcje ,Offset Boom
Function” (Funkcja wysiegnika wychylnego) na ,ON” (Wt.) na ekranie ,Application Settings”
(Ustawienia aplikacji) oraz ustawi¢ opcje ,Enable” (Wtacz) ustawienia ,Offset Sensor” (Czujnik
przesuniecia) na ,ON” (W.) na ekranie ,Controller Settings” (Ustawienia sterownika).

I 5.3.1.1 Przeprowadzanie kalibracji maszyny w wersji standardowej

Przeprowadzi¢ kalibracje zgodnie z instrukcjami na ekranie.
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I 5.3.1.2 Przeprowadzanie kalibracji maszyny w wersji z wysiegnikiem wychylnym

* Informacje na temat instalacji czujnika wysiegnika wychylnego itp. zawiera osobny podrecznik.
* Zestaw do maszyn w wersji z wysiegnikiem wychylnym jest dostepny wytgcznie w Japonii (stan na
04.2024 r.).

B Przygotowanie

Przygotowac nastepujgcy osprzet.

* Zestaw Smart Construction 3D Machine Guidance (wraz z tabletem i routerem Wi-Fi)

¢ Tachimetr

* Przyrzady do kalibracji przeznaczone do koparki ICT Komatsu lub do zastosowan ogoélnych (pryzmat)

* Zestaw przyrzgdoéw do pomiaru krawedzi tnacej
Zaktualizowa¢ oprogramowanie sprzetowe sterownika GNSS oraz aplikacje na tablecie odpowiednio do
wersji 2.0.3 lub nowszej i 1.0.06.2 lub nowsze;.

1. Przemiesci¢ maszyne budowlang na otwartg przestrzen, poniewaz wymagane jest maksymalne
wysuniecie i uniesienie oraz wykonanie obrotu.

2. Ustawi¢ maszyne budowlang na réownym (jesli to mozliwe) i twardym podtozu, np. na betonowej
powierzchni, na ktorej nadwozie maszyny nie jest podpierane w stanie przechylania.

3. Przesungc¢ kazdg czes¢ obwodu hydraulicznego do konca zakresu, aby we wnetrzu sitownika nie
powstata préznia.

4. W celu ograniczenia samoistnego obnizania zwiekszy¢ temperature oleju hydraulicznego, tak aby
wskaznik sygnalizowat prawidtowg temperature.

5. Na ekranie poczgtkowym stukng¢ opcje ,Machine Guidance” (Naprowadzanie maszyny) w celu
otwarcia ekranu naprowadzania maszyny.

6. Stukngc¢ ikone , aby otworzy¢ menu.

7. Stukng¢ kolejno opcje ,Guidance Settings” (Ustawienia naprowadzania) — ,Application Settings”
(Ustawienia aplikaciji) i ustawi¢ opcje ,,Offset Boom Function” (Funkcja wysiegnika wychylnego) na ,,ON”
(WL.), a nastepnie stukng¢ przycisk ,v” w prawym dolnym rogu ekranu.

8. Stukna¢ kolejno przycisk E{:B — ,Administrator Settings” (Ustawienia administratora) (wprowadzi¢
hasto administratora) — ,,Controller Settings” (Ustawienia sterownika) i zmieni¢ opcje ,Enable” (Wigcz)
ustawienia ,Offset Sensor” (Czujnik przesuniecia) na ,ON” (WL.), a nastepnie stukna¢ przycisk ,v” w
prawym dolnym rogu ekranu.

B Przeprowadzanie kalibracji maszyny

Zasadniczo odbywa sie ona tak samo jak kalibracja maszyny w wersji standardowej. Istniejg dodatkowe
punkty pomiarowe wtasciwe dla modeli z wysiegnikiem wychylnym. Ponizej opisano wytgcznie punkty
réznigce sie od wersji standardowe;.
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Do kalibracji modeli maszyny wyposazonych w wysiegnik wychylny wymagane sg instalacja pryzmatu w
ponizszych trzech miejscach (od (1) do (3)) oraz wykonanie pomiaru przy uzyciu tachimetru.

Podczas wykonywania pomiaru przy uzyciu tachimetru nalezy ustawi¢ pryzmat w taki sposob, aby znajdowat
sie na srodku osi.

* Nalezy zainstalowac pryzmat w kazdym punkcie pomiarowym i wykona¢ pomiar.
* Nie jest konieczne przygotowanie trzech pryzmatow.
* Po zainstalowaniu czujnika przesuniecia $ruba wydostaje sie w punkcie (3).
W przypadku instalacji pryzmatu za pomocg magnezu nalezy tymczasowo zdemontowaé czujnik.

1. Stuknac kolejno przycisk €§3 — ,Machine Calibration Settings” (Ustawienia kalibracji maszyny) —
»Machine Calibration” (Kalibracja maszyny), a nastepnie wprowadzi¢ hasto A.

2. Wprowadzi¢ wartosci i wykona¢ pomiar zgodnie z instrukcjami na ekranie.

3. W kroku 4 sprawdzi¢, czy osprzet roboczy znajduje sie w pozycji neutralnej (nie jest przesuniety).
* W przypadku ponizszej procedury kalibracji maszyny nalezy wykona¢ pomiar bez przesuniecia
osprzetu roboczego.
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4. W kroku 6 zainstalowa¢ pryzmat w miejscach oznaczonych literami E, F i G na rysunku, ustawiajgc go
na srodku osi, a nastepnie wykona¢ pomiar przy uzyciu tachimetru.
*1: Nie zmienia¢ wysokosci pryzmatu A podczas pomiaru punktéw E, F i G.

*2: Nawet jesli wysokos¢ pryzmatu rézni sie od wartosci uzyskanej w pomiarze anteny, nie stanowi to
problemu.

Zainstalowac pryzmaty na srodku osi

5. Podobnie w kroku 7 zainstalowa¢ pryzmat w miejscach oznaczonych literami E, F i G na rysunku,
ustawiajgc go na $rodku osi, a nastepnie wykona¢ pomiar przy uzyciu tachimetru.
* Nie zmienia¢ wysokosci pryzmatu wzgledem warto$ci w kroku 6 podczas pomiaru punktéw E, F i G.

Zainstalowac pryzmaty na srodku osi
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6. Wprowadzi¢ wartosci i wykonaé pomiar zgodnie z instrukcjami na ekranie.
7. W kroku 11 wprowadzi¢ ponizsze wartosci ustawien zaleznie od modelu.

EERNENERE

PC58UU-6 0,063 -0,160 0,413 0,611

8. Po zakonczeniu wprowadzania wszystkich wartosci i pojawieniu sie komunikatu ,Success”
(Powodzenie) kalibracja maszyny jest zakoriczona. Sprawdzi¢, czy na ekranie naprowadzania maszyny
wyswietlany jest model maszyny budowlanej z wysiggnikiem wychylnym.

B Przeprowadzanie kalibracji czujnika przesuniecia

¢ Kalibracje czujnika przesuniecia nalezy przeprowadzi¢ po zakonczeniu kalibracji maszyny.

* W przypadku wykonywania pomiaru przy uzyciu tachimetru nalezy ustawi¢ osprzet roboczy tak, by
wysiegnik wychylny byt mozliwie najbardziej wyrownany. Nie nalezy przemieszczac¢ osprzetu
roboczego. Nalezy go wytgcznie wychylic.

¢ Zainstalowac tachimetr w miejscu, w ktérym kolimacja jest dostepna, gdy osprzet roboczy jest
przesuniety do obu pozycji koncowych.
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1. Stukngc¢ kolejno przycisk 8]33 — ,Machine Calibration Settings” (Ustawienia kalibracji maszyny) —
,Offset Sensor Calibration” (Kalibracja czujnika przesuniecia).

Wykona¢ pomiar i wprowadzi¢ wartosci zgodnie z instrukcjami na ekranie.

W kroku 2 przesungc¢ osprzet roboczy do potozenia neutralnego i zatrzymac go.

W kroku 3 przesungc¢ osprzet roboczy do prawego potozenia koricowego i zatrzymac go.

W kroku 4 przesungc¢ osprzet roboczy do lewego potozenia koncowego i zatrzymac go.

Po pomysinym zakonczeniu kalibracji czujnika przesuniecia pojawi sie informacja ,Success”
(Powodzenie).

Jesli blgd pomiaru kata przesuniecia lub tachimetru jest duzy lub wprowadzona wartosc jest
nieprawidtowa, pojawi sie informacja ,Failed” (Niepowodzenie).

Wykona¢ pomiar ponownie lub sprawdzi¢, czy wprowadzone wartosci sg prawidtowe.

oakrwn

I 5.3.2 Sprawdzanie informacji o kalibracji maszyny

Stukng¢ opcje ,Machine Calibration Info” (Informacje o kalibracji maszyny) na ekranie ,Machine Calibration
Settings” (Ustawienia kalibracji maszyny). Zostanie wyswietlona lista biezgcych informaciji o kalibraciji.

* Mozliwa jest zmiana kazdej pozycji ustawieh. Jednak z uwagi na to, ze zmiana dowolnego ustawienia
powoduje zmiane wartosci ustawienia kalibracji, wprowadzanie zmian zwykle nie jest zalecane. Je$li
wymagane jest wprowadzenie zmian, nalezy zapoznaé sie z Instrukcjg instalacji. Miejsce dystrybuciji
Instrukcji instalaciji, identyfikatora i hasta podano w dokumencie dotgczonym do produktu.
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l 5.3.3 Sprawdzanie pozycji i ustawienia nadwozia maszyny

1. Stuknac¢ opcje ,Position Posture Info” (Informacje o konf. pozycji) na ekranie ,Machine Calibration
Settings” (Ustawienia kalibracji maszyny).
Zostang wyswietlone szczegdtowe informacje o pozyciji i kacie nadwozia maszyny.

2. Stukngé przycisk ,v”.
Nastagpi powrot do ekranu naprowadzania.

] 5.3.4 Kalibracja czujnika obrotu

Aby korzysta¢ z modeli z wysiegnikiem obrotowym, nalezy skalibrowaé czujnik obrotu.

* Informacje na temat instalacji czujnika wysiegnika obrotowego i mechanizmu tgczgcego na potrzeby
obracania zawiera osobny podrecznik.

¢ Kalibracje czujnika obrotu nalezy przeprowadzi¢ po zakonczeniu kalibracji maszyny.
¢ Kalibracje czujnika obrotu powinny wykonywa¢ dwie osoby.

¢ Zestaw do maszyn w wersji z wysiegnikiem obrotowym jest dostepny wytgcznie w Japonii (stan na
04.2024 r.).

B Przygotowanie

Przygotowa¢ nastepujgcy osprzet.

* Zestaw Smart Construction 3D Machine Guidance (wraz z tabletem i routerem Wi-Fi)

e Tachimetr

* Przyrzady do kalibracji przeznaczone do koparki ICT Komatsu lub do zastosowanh ogdlnych (pryzmat)

* Zestaw przyrzgdéw do pomiaru krawedzi tngcej
Zaktualizowa¢ oprogramowanie sprzetowe sterownika GNSS oraz aplikacje na tablecie odpowiednio do
wersji 1.7.2 lub nowszej i 1.0.04 lub nowszej.

1. Przemiesci¢ maszyne budowlang na otwartg przestrzen, poniewaz wymagane jest maksymalne
wysuniecie i uniesienie oraz wykonanie obrotu.

2. Ustawi¢ maszyne budowlang na réownym (jesli to mozliwe) i twardym podtozu, np. na betonowej
powierzchni, na ktérej nadwozie maszyny nie jest podpierane w stanie przechylania.

3. Przesung¢ kazda czes¢ obwodu hydraulicznego do konca zakresu, aby we wnetrzu sitownika nie
powstata préznia.

4. W celu ograniczenia samoistnego obnizania zwiekszy¢ temperature oleju hydraulicznego, tak aby
wskaznik sygnalizowat prawidtowg temperature.

5. Na ekranie poczgtkowym stukng¢ opcje ,Machine Guidance” (Naprowadzanie maszyny) w celu
otwarcia ekranu naprowadzania maszyny.
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Stukng¢ ikone E§3 aby otworzy¢ menu.

Stukng¢ opcje ,Guidance Settings” (Ustawienia naprowadzania), aby otworzy¢ ekran ,Guidance
Settings” (Ustawienia naprowadzania).

Stukng¢ opcje ,Application Settings” (Ustawienia aplikacji), aby otworzy¢ ekran ,Application Settings”
(Ustawienia aplikaciji).

Ustawi¢ opcje ,Swing Boom Function” (Funkcja wysiegnika obrotowego) na ,ON” (Wt.) i stuknagé¢
przycisk ,v”.

-94 -



10. Stuknag¢ przycisk 8]33 aby otworzy¢ menu, a nastepnie stuknag¢ opcje ,Machine Calibration Settings”
(Ustawienia kalibracji maszyny).

11. Sprawdzi¢, czy na ekranie ,Machine Calibration Settings” (Ustawienia kalibracji maszyny) wyswietlana
jest informacja ,Swing Sensor Calibration” (Kalibracja czujnika obrotu).

12. Stukng¢ przycisk 8:3:3 aby otworzy¢ menu, a nastepnie stukna¢ opcje ,Administrator Settings”
(Ustawienia administratora) w celu otwarcia ekranu ,Administrator Settings” (Ustawienia
administratora).

13. Stuknac¢ opcje ,Controller Settings” (Ustawienia sterownika), aby otworzy¢ ekran ,Controller Info”
(Informacje o sterowniku).
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14. Ustawi¢ opcje ,Enable” (Wtacz) ustawienia ,Swing Sensor” (Czujnik obrotu) na ,ON” (W}.) i stukngc
przycisk ,v”.

B Przeprowadzanie kalibracji

* W przypadku wykonywania pomiaru przy uzyciu tachimetru nalezy mozliwie najbardziej wysungc¢
osprzet roboczy. Obrét nalezy wykonac¢ bez przemieszczania osprzetu roboczego, aby nie zmienié
odlegtosci od $rodka obrotu do pryzmatu.

1. Zainstalowa¢ pryzmat w stabilnym potozeniu, w ktérym kolimacja jest dostepna z tachimetru po
obrdéceniu osprzetu roboczego, na przyktad na spodzie tyzki.

2. Stukna¢ opcje ,Swing Sensor Calibration” (Kalibracja czujnika obrotu) na ekranie ,Machine Calibration
Settings” (Ustawienia kalibracji maszyny), aby otworzy¢ ekran ,Swing Sensor Calibration” (Kalibracja
czujnika obrotu).
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3. Wybra¢ typ tgcznika w polu ,Link Type” (Typ tacznika) i stukng¢ przycisk ,v”, aby zastosowac
parametry.
4. Stukng¢ przycisk ,—”, aby przejs¢ do nastepnego kroku.

5. Sprawdzi¢, czy parametry ,Swing Center” (Srodek obrotu) i ,Link Angle” (Kat tacznika) zostaty
ustawione, a nastepnie stukngc¢ przycisk ,—”, aby przej$¢ do nastepnego kroku.

6. Przesung¢ osprzet roboczy do potozenia neutralnego i zatrzymac go.
7. Zmierzy¢ wspotrzedne pryzmatu za pomocg tachimetru i wprowadzi¢ wartosci w polu ,Prism” (Pryzmat).
8. Stukng¢ przycisk i zarejestrowac kat obrotu, gdy osprzet roboczy jest ustawiony w

pozycji neutralne;.
9. Sprawdzi¢ zarejestrowang wartos¢, a nastepnie stukng¢ przycisk ,—”, aby przejs¢ do nastepnego
kroku, jesli nie stwierdzono zadnych probleméw.

10. Przesungc osprzet roboczy do prawego potozenia korncowego i zatrzymac go.
11. Zmierzy¢ wspotrzedne pryzmatu za pomocg tachimetru i wprowadzié¢ wartosci w polu ,,Prism” (Pryzmat).

- 97 -



12.

13.

14.
15.

16.

17.

18.

Stukng¢ przycisk i zarejestrowac kat obrotu, gdy osprzet roboczy jest ustawiony w
prawym potozeniu koncowym.

Sprawdzi¢ zarejestrowang wartos¢, a nastepnie stukng¢ przycisk ,—”, aby przejs¢ do nastepnego
kroku, jesli nie stwierdzono zadnych problemow.

Przesunaé osprzet roboczy do lewego potozenia koncowego i zatrzymac go.
Zmierzy¢ wspétrzedne pryzmatu za pomoca tachimetru i wprowadzi¢ wartosci w polu ,,Prism” (Pryzmat).

Stukng¢ przycisk i zarejestrowac kat obrotu, gdy osprzet roboczy jest ustawiony w lewym
potozeniu koncowym.
Sprawdzi¢ zarejestrowang warto$¢, a nastepnie stukng¢ przycisk ,—”, aby przej$¢ do nastepnego

kroku, jesli nie stwierdzono zadnych problemdw.

Stukng¢ dowolny wyswietlany przycisk 4 , aby otworzy¢ ekran pomiaru.
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(Supplementary explanation)

* Mozna stukng¢ dowolny przycisk 4 .

19. Obréci¢ osprzet roboczy zgodnie z wartoscig w polu , Target Angle” (Kat docelowy).
20. Zmierzy¢ wspotrzedne pryzmatu za pomocg tachimetru i wprowadzi¢ wartosci w polu ,Prism” (Pryzmat).

21. Stuknaé przycisk i zarejestrowac kat obrotu osprzetu roboczego.

22. Sprawdzi¢ zarejestrowang wartos¢ i stukng¢ przycisk ,v”, jesli nie stwierdzono zadnych problemaéw.
23. Powtoérzyc¢ kroki od 20 do 24.

(Supplementary explanation)
* Aby dodac¢ punkt pomiaru, stukng¢ przycisk i wprowadzi¢ kat docelowy.

¢ Dodanie czegsto uzywanego kata obrotu jako punktu pomiarowego umozliwia zwigkszenie doktadnosci
pomiaru.

24. Gdy ikona jest wyswietlana przy wszystkich punktach pomiarowych, stukng¢ przycisk ,v”.

* Po pomysinym zakonczeniu kalibracji czujnika obrotu pojawi sie informacja ,Success” (Powodzenie).

¢ Jesli btad pomiaru kata obrotu lub tachimetru jest duzy lub wprowadzona wartos¢ jest nieprawidtowa,
pojawi sie informacja ,Failed” (Niepowodzenie). W takim przypadku nalezy wykona¢ pomiar
ponownie lub sprawdzi¢, czy wprowadzone wartosci sg prawidtowe.

] 5.3.5 Indywidualna kalibracja

Indywidualna kalibracja to funkcja umozliwiajgca kalibracje osprzetu roboczego bez uzycia tachimetru.

* Funkcja indywidualnej kalibracji nie umozliwia kalibracji pozyciji instalacji anteny.

* Funkcja indywidualnej kalibracji nie obstuguje modeli z wysiegnikiem obrotowym i ramienia z
przedtuzeniem.

B Przygotowanie

Przygotowa¢ nastepujacy osprzet.

* Zestaw Smart Construction 3D Machine Guidance (wraz z tabletem i routerem Wi-Fi)
* Ciezarek pionu

* Wskaznik poziomu

* Miarka, miarka metalowa

* Magnes

Zaktualizowa¢ aplikacje na tablecie do wersji 1.0.05 lub nowszej.

1. Ustawi¢ maszyne budowlang na réwnym (jesli to mozliwe) i twardym podfozu, np. na betonowej
powierzchni, na ktérej nadwozie maszyny nie jest podpierane w stanie przechylania.

(Supplementary explanation)

¢ Podczas korzystania z wysiegnika dwuczesciowego nalezy ustawic¢ opcje ,2 Piece Boom Function”
(Funkcja wysiegnika 2-czesciowego) na ,ON” (Wt.) na ekranie ,Application Settings” (Ustawienia
aplikaciji).
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B Podstawowe ustawienia maszyny

1. Stukna¢ opcje ,Individual Calibrations” (Indywidualne kalibracje) na ekranie ,Machine Calibration
Settings” (Ustawienia kalibracji maszyny), aby otworzy¢ ekran ,Individual Calibrations” (Indywidualne
kalibracje).

2. Stuknac opcje ,Basic Machine Settings” (Podstawowe ustawienia maszyny), aby otworzy¢ ekran ,Basic
Machine Settings” (Podstawowe ustawienia maszyny).

3.  Wprowadzi¢ wartosci w polach ,Makes” (Producent), ,Machine Name” (Nazwa maszyny) i ,Machine ID”
(Id. maszyny), a nastepnie stukng¢ przycisk ,—", aby przejs¢ do nastepnego kroku.
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* Nalezy wprowadzi¢ prawidtowe dane w polach ,Machine Name” (Nazwa maszyny) i ,Machine ID” (Id.
maszyny). Bedg one wykorzystywane do zarzadzania maszyna po stronie serwera.

4. Wprowadzi¢ wartosci projektowe sworznia stopy wysiegnika i wysokos¢ od srodka maszyny do

podioza, a nastepnie stukng¢ przycisk ,v”, aby zakonczyé konfigurowanie podstawowych ustawien
maszyny.

(Supplementary explanation )

¢ Po prawidtowym zapisaniu podstawowych ustawien maszyny pojawi sie informacja ,,Success”
(Powodzenie).

B Kalibracja IMU maszyny
1. Stukna¢ opcje ,Body IMU Calibration” (Kalibracja IMU nadwozia) na ekranie ,Individual Calibrations”
(Indywidualne kalibracje), aby otworzy¢ ekran ,Body IMU Calibration” (Kalibracja IMU nadwozia).

2. Sterowac gorng, obrotowg czescig nadwozia i poszczegdlnymi sitownikami osprzetu roboczego tak, aby
uzyskac¢ ustawienie wyswietlane na ekranie.

3. Stukng¢ przycisk E aby kolejno zmierzy¢ wartosci IMU od ,1st Time” (1. raz).
4. Po zakonczeniu pomiaréw do ,3rd Time” (3. raz) stukng¢ przycisk ,—”, aby przej$¢ do nastepnego
kroku.

(Supplementary explanation)

* W przypadku wyswietlenia btedu wykona¢ pomiar ponownie.

5. Bez zmiany ustawienia osprzetu roboczego obréci¢ gorng czes¢ nadwozia o 180 stopni, sprawdzajgc

kat w polu , a nastepnie zatrzymac je na okoto 10 sekund.
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6. Stuknac przycisk I’ aby ponownie kolejno zmierzy¢ wartosci IMU od ,1st Time” (1. raz).

7. Po zakonhczeniu pomiaréw do ,3rd Time” (3. raz) stukna¢ przycisk ,v”, aby zakonczy¢ kalibracje IMU
maszyny.

(Supplementary explanation)

* W przypadku wyswietlenia btedu sprébowaé ponownie od kroku 1.

B Kalibracja IMU i wysiegnika

1. Stuknac¢ opcje ,Boom and IMU Calibration” (Kalibracja IMU i wysiegnika) na ekranie ,Individual
Calibrations” (Indywidualne kalibracje), aby otworzy¢ ekran ,Boom and IMU Calibration” (Kalibracja IMU
i wysiegnika).

2. Sterowac osprzetem roboczym tak, aby uzyskac ustawienie wyswietlane na ekranie.

* W przypadku modeli standardowych nalezy ustawi¢ osprzet roboczy tak, aby sworzen stopy
wysiegnika i gérny sworzen wysiegnika byly wyréwnane. Sprawdzi¢ wyréwnanie za pomocg
wskaznika poziomu.

* W przypadku modeli z wysiegnikiem dwuczesciowym nalezy ustawi¢ osprzet roboczy tak, aby
sworzen stopy wysiegnika i gérny sworzen wysiegnika byty ustawione pionowo. Za pomocg ciezarka
pionu sprawdzi¢, czy gérny sworzen wysiegnika jest ustawiony pionowo.

* Nalezy podeprzec tyzke, aby osprzet roboczy nie obnizat sie samoistnie podczas pomiaru.

3.  Wprowadzi¢ wartos¢ w polu ,Length”, a nastepnie stukng¢ przycisk Z aby kolejno
zmierzy¢ wartosci IMU od ,1st Time” (1. raz).

4. Po zakonczeniu pomiaréw do ,3rd Time” (3. raz) stukng¢ przycisk ,v”, aby zakonczy¢ kalibracje IMU i
wysiegnika.

B Kalibracja IMU i 2. wysiegnika

¢ Kalibracje IMU i 2. wysiegnika wykonuje sie wytgcznie w modelach wyposazonych w wysiegnik
dwuczesciowy.
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1. Stukngc¢ opcje ,2nd Boom and IMU Calibration” (Kalibracja IMU i 2. wysiegnika) na ekranie ,Individual
Calibrations” (Indywidualne kalibracje), aby otworzy¢ ekran ,2nd Boom and IMU Calibration” (Kalibracja
IMU i 2. wysiegnika).

2. Sterowac osprzetem roboczym tak, aby uzyskac ustawienie wyswietlane na ekranie.

¢ Ustawi¢ osprzet roboczy tak, aby gérny sworzen wysiegnika i gérny sworzen 2. wysiegnika byty
wyréwnane. Sprawdzi¢ wyrdwnanie za pomocg wskaznika poziomu.

* Nalezy podeprzec tyzke, aby osprzet roboczy nie obnizat sie samoistnie podczas pomiaru.

3.  Wprowadzi¢ wartos¢ w polu ,Length”, a nastepnie stukng¢ przycisk E aby kolejno
zmierzy¢ wartosci IMU od ,1st Time” (1. raz).

4. Po zakonczeniu pomiaréw do ,3rd Time” (3. raz) stukng¢ przycisk ,v”, aby zakonczy¢ kalibracje IMU i 2.
wysiegnika.

B Kalibracja IMU i ramienia

1. Stuknac¢ opcje ,Arm and IMU Calibration” (Kalibracja IMU i ramienia) na ekranie ,Individual Calibrations”
(Indywidualne kalibracje), aby otworzyé ekran ,Arm and IMU Calibration” (Kalibracja IMU i ramienia).

2. Sterowac osprzetem roboczym tak, aby uzyskac ustawienie wyswietlane na ekranie.

* Nalezy ustawi¢ osprzet roboczy tak, aby ramie byto ustawione pionowo. Za pomocg ciezarka pionu
sprawdzi¢, czy gorny sworzenh wysiegnika lub gérny sworzen 2. wysiegnika jest ustawiony pionowo.

* Nalezy podeprzec tyzke, aby osprzet roboczy nie obnizat sie samoistnie podczas pomiaru.
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3. Wprowadzi¢ wartos¢ w polu ,Length”, a nastepnie stuknaé przycisk E aby kolejno
zmierzy¢ wartosci IMU od ,1st Time” (1. raz).

4. Po zakonczeniu pomiaréw do ,3rd Time” (3. raz) stukng¢ przycisk ,v”, aby zakonczy¢ kalibracje IMU i
ramienia.

B Kalibracja IMU i fgcznika tyzki

1. Stuknac¢ opcje ,Bucket Link and IMU Calibration” (Kalibracja IMU i tagcznika tyzki) na ekranie ,Individual
Calibrations” (Indywidualne kalibracje), aby otworzy¢ ekran ,Bucket Link and IMU Calibration”
(Kalibracja IMU i fgcznika tyzki).

2. Ustawi¢ osprzet roboczy tak, aby tgcznik tyzki byt ustawiony zgodnie z rysunkiem wyswietlanym na
ekranie.

¢ Sprawdzi¢ wyrdwnanie tgcznika tyzki za pomocg wskaznika poziomu.

3. Woprowadzi¢ kazdg dtugos¢ tgcznika w polu ,Length”, a nastepnie stukng¢ przycisk L
aby kolejno zmierzy¢ wartosci IMU od ,1st Time” (1. raz).

4. Po zakonczeniu pomiaréw do ,3rd Time” (3. raz) stukng¢ przycisk ,v”, aby zakonczy¢ kalibracje IMU i
tacznika tyzki.

l 5.3.6 Kontrola doktadnosci 2D/3D

Istnieje mozliwos¢ sprawdzenia wspoétrzednych sworznia, kata i odlegtosci osprzetu roboczego od stopy

wysiegnika w czasie rzeczywistym.

1. Stuknac¢ opcje ,2D/3D Accuracy Check” (Kontrola doktadnosci 2D/3D) na ekranie ,Machine Calibration
Settings” (Ustawienia kalibracji maszyny), aby otworzy¢ ekran ,,2D/3D Accuracy Check” (Kontrola
dokfadnosci 2D/3D).

Modele standardowe / z Modele z wysiegnikiem
wysiegnikiem obrotowym dwuczesciowym 104



Pozycja Modele standardowe / z wysiegnikiem Modele z wysiegnikiem dwuczesciowym
pokazywana obrotowym
A Wspdirzedne sworznia stopy wysiegnika | Wspdtrzedne sworznia stopy 1. wysiegnika
B Wspdéirzedne gérnego sworznia Wspéirzedne gérnego sworznia 1.
wysiegnika wysiegnika
C Wspdéirzedne gérnego sworznia Wspéirzedne gérnego sworznia 2.
ramienia wysiegnika
Kat a Kat wysiegnika Kat 1. wysiegnika
b Kat ramienia Kat 2. wysiegnika
c Kat tyzki -
Odlegtos¢ | D Odlegtos¢ od sworznia stopy wysiegnika | -
do gérnego sworznia ramienia
E Odlegtos¢ od sworznia stopy wysiegnika | Odlegtosé od sworznia stopy 1. wysiegnika
do krawedzi tngcej tyzki do gérnego sworznia 2. wysiegnika

(Supplementary explanation)

* Wyswietlane warto$ci sg aktualizowane w czasie rzeczywistym.

2. W przypadku modeli z wysiegnikiem dwuczesciowym stuknagé¢ przycisk ,—”, aby otworzyé nastepny
ekran.
Pozycja Modele z wysiegnikiem dwucze$ciowym
pokazywana
A Wspdtrzedne sworznia stopy 1. wysiegnika
B Wspdtrzedne gérnego sworznia 2. wysiegnika
C Wspdtrzedne gérnego sworznia ramienia
Kat c Kat ramienia
d Kat tyzki
Odlegtos¢ | F Odlegtos¢ od sworznia stopy 1. wysiegnika do gérnego sworznia
ramienia
G Odlegtos¢ od sworznia stopy 1. wysiegnika do krawedzi thgcej
tyzki
3.  Stukng¢ przycisk ,v”.
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5.4 Zmiana ustawien kalibracji ramienia z
przedtuzeniem

Stukniecie opciji ,Extension Arm Configuration” (Konfiguracja ramienia z przediuzeniem) powoduje
wyswietlenie ekranu ,Extension Arm Configuration” (Konfiguracja ramienia z przedtuzeniem).

Pliki ramienia z przedtuzeniem mozna wybieraé, pobierac, tworzy¢ i edytowaé w taki sam sposob jak pliki
tyzek.

I 5.4.1 Wybieranie pliku ramienia z przediuzeniem

Lista plikdw ramienia z przedtuzeniem zapisanych w tablecie jest wyswietlana na $rodku ekranu.

1. Stukniecie zgdanego pliku spowoduje jego podswietlenie.

2. Stukniecie przycisku spowoduje wyswietlenie okna potwierdzenia. Stukng¢ przycisk ,v”,
aby wybraé docelowe ramie z przedtuzeniem.
W celu usuniecia zaznaczenia nalezy stukng¢ przycisk

3.  Stukng¢ przycisk ,v” w prawym dolnym rogu ekranu. Zmiany zostang zastosowane i nastgpi powrét do
poprzedniego ekranu.
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I 5.4.2 Pobieranie pliku ramienia z przedtuzeniem

1. Po stuknieciu przycisku & zostanie wyswietlona lista plikdw ramienia z przedtuzeniem
zapisanych na serwerze.

2. Stukniecie przycisku L spowoduje wyswietlenie okna potwierdzenia. Stukng¢ przycisk ,v”, aby
pobra¢ docelowy plik ramienia z przedtuzeniem.
3. Stukng¢ przycisk ,v” w prawym dolnym rogu ekranu. Zostanie wyswietlony poprzedni ekran.

I 5.4.3 Tworzenie pliku ramienia z przedtuzeniem

Szczegotowe informacije zawiera Instrukcja instalacji. Miejsce dystrybucji Instrukcji instalaciji, identyfikatora i
hasta podano w dokumencie dotgczonym do produktu.

¢ Plik ramienia z przediuzeniem nalezy utworzy¢ po zakonczeniu kalibracji maszyny.
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I 5.4.4 Edytowanie pliku ramienia z przedtuzeniem

Stukng¢ przycisk Q odpowiadajgcy plikowi ramienia z przedtuzeniem, aby zmieni¢ ustawienia.

* Mozliwa jest zmiana kazdej pozycji ustawien. Jednak z uwagi na to, ze zmiana dowolnego ustawienia
powoduje zmiane wartosci ustawienia kalibracji, wprowadzanie zmian zwykle nie jest zalecane. Jesli
wymagane jest wprowadzenie zmian, nalezy zapoznac sie z Instrukcjg instalaciji.
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5.5 Korzystanie z funkcji geofencingu

Funkcja geofencingu umozliwia umieszczenie przeszkody 3D w danych projektowych i generuje alert, gdy
maszyna budowlana zbliza sie do przeszkody lub z nig styka. Korzystajgc z funkcji geofencingu, mozna
zapobiec przejsciu do obszaru niebezpiecznego, kolizji z konstrukcjg, ogrodzeniem itp. i zetknieciu z
zakopanym przedmiotem lub przewodem nadziemnym.

* Wykrywanie kontaktu i generowanie alertu funkcji geofencingu moze nie dziata¢ prawidtowo zaleznie
od srodowiska i warunkow pracy. Nalezy zrozumie¢ dziatanie funkcji geofencingu oraz warunki
korzystania z niej i nie polegaé na niej w nadmiernym stopniu.

* Funkciji geofencingu mozna uzywa¢ w maszynach budowlanych z 3DMG i w wersjach standardowych.
Nie mozna z niej korzysta¢ w maszynach budowlanych w trybie 2DMG, w trybie symulatora oraz w
wersjach wyposazonych w wysiegnik dwuczesciowy lub obrotowy.

* Funkcji geofencingu mozna uzywac z aplikacjg na tablety w wersji 1.0.04 lub nowsze;j.

] 5.5.1 Wiaczanie funkgji

1. Ustawi¢ opcje ,Geofence” (Geofencing) na ,ON” (Wi.) na ekranie ,Common Settings” (Ustawienia
wspolne).

2.  Stukngé przycisk ,v”.

l 5.5.2 Ustawianie typu geofencingu

Mozna ustawi¢ jeden z nastepujgcych trzech typéw geofencingu.

« Sciana: umozliwia wskazanie budynku, ogrodzenia itp. Jest to obiekt 3D utworzony na podstawie
wspotrzednych punktéw A i B, gtebokosci D oraz wysokosci H. Mozna ustawi¢ typ alertu ,zetkniecie z
maszyng budowlang (3D)”.
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* Okrgg: umozliwia wskazanie punktu referencyjnego, obszaru niebezpiecznego itp. Jest to obiekt 2D lub
3D utworzony na podstawie wspotrzednych punktu A, promienia R oraz wysokoéci H. Mozna ustawi¢ typ
alertu ,zetkniecie z maszyng budowlang (3D)” lub ,wej$cie maszyny budowlanej do obszaru geofencingu /
wyjscie z niego (2D)".

* Linia: umozliwia wskazanie miejsca przeptywu wody, przewodu elektrycznego itp. Jest to obiekt 3D
utworzony na podstawie wspotrzednych punktow A i B oraz promienia R. Mozna ustawié¢ typ alertu
,zetkniecie z maszyna budowlang (3D)".

(Supplementary explanation)

* Wartosci ustawione dla typu geofencingu zostajg zastosowane w parametrach jako wartosci domysine.
Poszczegodlne parametry mozna zmieni¢ na etapie tworzenia geofencingu.

B Konfigurowanie sciany

1. Stukngc ikone , aby otworzy¢ menu.

2. Stuknac opcje ,Geofence Settings” (Ustawienia geofencingu), aby otworzyé ekran ,Geofence Settings”
(Ustawienia geofencingu).
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3. Stuknaé opcje ,Geofence Basic Settings” (Ustawienia podstawowe geofencingu), aby otworzyé ekran
,Geofence Basic Settings” (Ustawienia podstawowe geofencingu).

4. Stuknaé opcje ,Wall” (Sciana).
5. Skonfigurowa¢ parametry ,Thickness” (Grubos¢), ,Height” (Wysokos$¢), ,Alert Type” (Typ alertu) itd.

(Supplementary explanation)

* Do wyboru dostepnych jest pie¢ typdw alertu: ,Notice” (Informacja) (tylko dzwiek), ,Attention” (Uwaga)
(miganie na zétto i dZzwiek), ,Caution” (Przestroga) (miganie na z6tto ze znakiem i dzwigk), ,Warning”
(Ostrzezenie) (miganie na czerwono ze znakiem i dzwiek) oraz ,Danger” (Niebezpieczenstwo) (miganie
na czerwono ze znakiem i dzwigk).

¢ Stukniecie obszaru w polu ,,Color” (Kolor) umozliwia wybér koloru wy$wietlania geofencingu z palety
koloréw.

6. Stukng¢ przycisk ,v”.
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B Konfigurowanie okregu

1. Otworzy¢ ekran ,Geofence Basic Settings” (Ustawienia podstawowe geofencingu) w sposéb opisany w
punkcie ,m Konfigurowanie $ciany”.

2. Stuknaé opcje ,Circle” (Okrag).

3. Skonfigurowa¢ parametry ,Radius” (Promien), ,Height” (Wysokos¢), ,Dimension” (Wymiar) itd.

4. Stuknaé przycisk ,v”.

B Konfigurowanie linii

1. Otworzy¢ ekran ,Geofence Basic Settings” (Ustawienia podstawowe geofencingu) w sposéb opisany w
punkcie ,m Konfigurowanie $ciany”.

2. Stuknat opcje ,Line” (Linia).

3. Skonfigurowa¢ parametry ,Radius” (Promien), ,Alert Type” (Typ alertu) itd.

4. Stuknac przycisk ,v”.
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§ 5.5.3 Ustawianie typu alertu

Istnieje mozliwo$¢ ustawienia typu dzwieku, gtosnosci i powtarzania dla pieciu typéw alertu.

1. Stukna¢ opcje ,Alert Settings” (Ustawienia alertéw) na ekranie ,Geofence Settings” (Ustawienia
geofencingu), aby otworzy¢ ekran ,Alert Settings” (Ustawienia alertéw).

2. Zmieni¢ ustawienia w nastepujgcy sposob:
* Mozna wybra¢ typ dzwieku sposréd 12 opciji: od F-1 do H-4.

* Stukniecie przycisku powoduje wyemitowanie ustawionego dzwieku.
* Po stuknieciu przycisku w celu wigczenia tej funkcji (kolor zotty) dzwiek bedzie powtarzany.
* Stukna¢ przycisk , aby ustawi¢ jeden z pigciu poziomdéw gtosnosci.

3.  Stukng¢ przycisk ,v”.

] 5.5.4 Ustawianie obszaru wykrywania

Istnieje mozliwo$¢ ustawienia ponizszych pozycji powigzanych z wykrywaniem kolizji w celu wykrycia
zblizenia sie do granicy geofencingu lub zetkniecia z nim.
* Wykrywanie kolizji: obszar osprzetu roboczego

* Wykrywanie kolizji: kgt i obszar nadwozia

(Supplementary explanation)

¢ Ustawienie wzglednie duzej wartosci zgodnie z warunkami korzystania z funkcji geofencingu umozliwia
wykrycie z zachowaniem dodatkowej odlegtosci.
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1. Stukngc¢ opcje ,Collision Detection Settings” (Ustawienia wykrywania kolizji) na ekranie ,Geofence
Settings” (Ustawienia geofencingu), aby otworzy¢ ekran ,Collision Detection Settings” (Ustawienia

wykrywania kolizji).

2. W obszarze ,Collision Detection Area of Work Equipment” (Wykrywanie kolizji: obszar osprzetu
roboczego) ustawi¢ obszar docelowy do wyswietlania alertu, gdy osprzet roboczy zetknie sie z granicg

geofencingu.

(Supplementary explanation)
Zmierzy¢ wartosci X, Y i Z pol ,Boom” (Wysiegnik), ,Arm” (Ramie) oraz ,Bucket” (Lyzka), a nastepnie
wprowadzi¢ te wartosci zgodnie z instrukcjami na ekranie.

3. Stukngé przycisk ,—”", aby wyswietli¢ obszar ,Collision Detection Angle and Body Area” (Wykrywanie
kolizji: kat i obszar nadwozia).

4. Ustawi¢ obszar wykrywania podejscia do granicy geofencingu, obszar z ryzykiem zetkniecia podczas
obracania itd.

(Supplementary explanation)

¢ Ustawi¢ nastepujgce wartosci w pozycjach od A do D.

A: Ustawi¢ kat do okreslenia zetkniecia z granicg geofencingu podczas obrotu. Jesli granica
geofencingu znajdzie sie w obrebie danego kata, wskaznik geofencingu na ekranie naprowadzania
zmieni kolor na zétty.

B: Ustawi¢ kat wykrywania granicy geofencingu. Jeéli granica geofencingu znajdzie sie w obrebie
promienia wykrywania, wskaznik geofencingu zostanie wyswietlony na ekranie naprowadzania.

C: Ustawié promien do okreslania zetkniecia z nadwoziem.

D: Ustawi¢ wysoko$¢ do okreslania zetkniecia z nadwoziem.

5. Stuknaé przycisk ,v”.
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I 5.5.5 Tworzenie granicy geofencingu

1. Stukng¢ ikone , aby otworzy¢ menu.

2. Stukna¢ pozycje ,Project File” (Plik projektu), aby otworzy¢ ekran ,Project File” (Plik projektu).

3. Stukngé przycisk & projektu docelowego do utworzenia granicy geofencingu w celu otwarcia ekranu
.Project Settings” (Ustawienia projektu).
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4., Stukngc¢ przycisk [ ‘% J, aby otworzy¢ ekran ,Geofence List” (Lista granic geofencingu).

5. Stukng¢ przycisk | I, aby otworzy¢ ekran ,Create New Geofence” (Utworz nowg granice

geofencingu).

B Tworzenie sciany
1. Wybra¢ opcje ,Wall” (Sciana) na ekranie ,Create New Geofence” (Utwdrz nowg granice geofencingu).

2. Stukna¢ przycisk ,v”, aby otworzy¢ ekran ,Geofence Details” (Szczegdty geofencingu).

3. Ustawic parametry, np. ,Name” (Nazwa).
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(Supplementary explanation)

* Wybrac¢ pozycje krawedzi tngcej w punkcie Ai B, a nastepnie
stukngc¢ przycisk , aby wprowadzi¢ wspotrzedne krawedzi thace;j.
* Stukniecie przycisku w punkcie A lub B po wprowadzeniu wspotrzednych krawedzi tngcej w

punkcie A i B umozliwia zmodyfikowanie pozycji granicy geofencingu poprzez przeciggniecie
powierzchni projektowe;.

¢ Stukniecie przycisku w prawym goérnym rogu powierzchni projektowej umozliwia przetgczanie
wyswietlania planu / widoku 3D.

¢ Ustawi¢ przesuniecie wysokosci w polu

* Po ustawieniu poszczegdlnych parametréw stukngé przycisk w prawym gérnym rogu ekranu
,Geofence Details” (Szczegdty geofencingu), aby sprawdzi¢ granice geofencingu na powierzchni
projektowe;j.

4. Stuknac przycisk ,v”.
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1
B Tworzenie okregu

1. Wybraé opcje ,Circle” (Okrag) na ekranie ,Create New Geofence” (Utwdrz nowa granice geofencingu).
2. Stuknaé przycisk ,v”, aby otworzy¢ ekran ,Geofence Details” (Szczegoty geofencingu).

3. Ustawi¢ parametry, np. ,Name” (Nazwa).

(Supplementary explanation)

¢ Informacje na temat funkcji poszczegolnych przyciskéw zawiera punkt ,m Tworzenie $ciany”.
¢ Jesli nie zaznaczono opcji ,2D”, mozna ustawi¢ warto$¢ wysokosci H.

* Jesli zaznaczono opcje ,2D”, w polu ,Alert type” (Typ alertu) mozna wybrac typ ,zetkniecie z maszynag
budowlang (w obszarze)” i ,wyj$cie maszyny budowlanej poza granice geofencingu (poza obszarem)”.

4. Stukna¢ przycisk ,v”.
B Tworzenie linii

1. Wybraé opcje ,Line” (Linia) na ekranie ,Create New Geofence” (Utwérz nowg granice geofencingu).
2. Stukna¢ przycisk ,v”, aby otworzy¢ ekran ,Geofence Details” (Szczegdty geofencingu).

3. Ustawi¢ parametry, np. ,Name” (Nazwa).

(Supplementary explanation)

¢ Informacje na temat funkcji poszczegoinych przyciskdéw zawiera punkt ,m Tworzenie $ciany”.

4.,  Stuknac przycisk ,v”.
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§ 5.5.6 Wyswietlanie na ekranie naprowadzania

Jesli granica geofencingu znajdzie sie w obrebie obszaru wykrywania, wskaznik geofencingu zostanie
wyswietlony na niebiesko w prawym gornym rogu ekranu naprowadzania. Jesli granica geofencingu znajduje
sie w zakresie kata wykrywania kolizji, wskaznik geofencingu zmieni kolor na zotty.

Po zetknieciu maszyny budowlanej z granicg geofencingu odpowiednia granica zostanie podswietlona, co
spowoduje wyswietlenie schematu na ekranie lub wygenerowanie powiadomienia dzwiekowego zaleznie od
typu alertu.

(Supplementary explanation)

¢ Jesli na ekranie ,Application Settings” (Ustawienia aplikacji) ustawiono opcje ,Detection Area Display
Mode” (Tryb wyswietlania obszaru wykrywania) na ,ON” (Wt.), obszar wykrywania granicy geofencingu
mozna sprawdzi¢ na ekranie naprowadzania.

- 124 -



§ 5.5.7 Pobieranie granicy geofencingu

1. Stukng¢ ikone , aby otworzy¢ menu.

2. Stukna¢ pozycje ,Project File” (Plik projektu), aby otworzy¢ ekran ,Project File” (Plik projektu).

3. Stukng¢ przycisk £ projektu docelowego do pobrania granicy geofencingu i otworzy¢ ekran ,Project
Settings” (Ustawienia projektu).

- 125 -



4., Stukngc¢ przycisk E aby otworzy¢ ekran ,Geofence List” (Lista granic geofencingu).

5. Stukng¢ przycisk , aby otworzy¢ okno potwierdzenia.

6. Stuknagc¢ przycisk ,v”, aby pobra¢ granice geofencingu z serwera.

(Supplementary explanation)

¢ Podczas pobierania wyswietlany jest status postepu.
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l 5.5.8 Edytowanie granicy geofencingu

1. Stukng¢ ikone , aby otworzy¢ menu.

2. Stukna¢ pozycje ,Project File” (Plik projektu), aby otworzy¢ ekran ,Project File” (Plik projektu).

3. Stukngé przycisk & projektu docelowego do edytowania granicy geofencingu i otworzy¢ ekran
.Project Settings” (Ustawienia projektu).
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4., Stukngc¢ przycisk [ ‘% J, aby otworzy¢ ekran ,Geofence List” (Lista granic geofencingu).

(Supplementary explanation)

¢ Ustawienie mozna dezaktywowac, anulujgc zaznaczenie utworzonej granicy geofencingu wyswietlanej
na ekranie ,Geofence List” (Lista granic geofencingu).

Stukng¢ przycisk £ odpowiadajgcy docelowej edytowanej granicy geofencingu, aby otworzy¢ ekran
,Geofence Details” (Szczegodty geofencingu).

6. Ustawi¢ poszczegodine parametry i stukngé przycisk ,v”.

(Supplementary explanation)

¢ Stuknigcie przycisku w lewym dolnym rogu ekranu spowoduje skopiowanie granicy geofencingu.

¢ Stukniecie przycisku w lewym dolnym rogu ekranu spowoduje usuniecie granicy geofencingu.
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|5.6 Korzystanie z funkcji symulatora

Za pomocg funkcji symulatora mozna korzystac z aplikacji bez nawigzywania potgczenia z urzgdzeniem,
takim jak sterownik GNSS, lub z Internetem. Funkcja symulatora umozliwia korzystanie z funkcji
naprowadzania maszyny 2D/3D lub w trybie demonstracyjnym w przypadku podtgczenia do sterownika

GNSS.
§ 5.6.1 Przetaczanie na tryb symulatora

1. Ustawi¢ opcje ,Simulator Mode” (Tryb symulatora) na ,ON” (Wi.) na ekranie ,Common Settings”
(Ustawienia wspadlne).

2. Stukngé przycisk ,v”.

l 5.6.2 Obstuga ekranu symulatora

1. Na ekranie poczatkowym stuknagc¢ opcje ,Machine Guidance” (Naprowadzanie maszyny) w celu

wyswietlenia ekranu gtéwnego funkcji naprowadzania maszyny.
Jesli nie ustawiono pliku projektu, pojawi sie informacja ,Project file is not selected” (Nie wybrano pliku

projektu).

(Supplementary explanation)
¢ Jesli ustawiono plik projektu, zostang wyswietlone dane projektowe.
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2. Stukna¢ ikone , aby otworzy¢ menu.

3. Stuknag¢ pozycje ,Project File” (Plik projektu), aby otworzy¢ ekran ,Project File” (Plik projektu).

4. Stuknaé przycisk | [ | aby wybra¢ plik projektu na tablecie.

(Supplementary explanation )

¢ Plik projektu ma rozszerzenie ,.rpz”.

* Zarzadzanie plikami projektu uzywanymi w trybie symulatora odbywa sie niezaleznie od zarzgdzania
standardowo wykorzystywanymi plikami.

¢ Pliki projektu uzywane w trybie symulatora sg tworzone w ten sam sposdéb co standardowo
wykorzystywane pliki.
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5. Rozpoczg¢ korzystanie z ekranu gtdwnego trybu symulatora.

(Supplementary explanation)

* Przycisk statusu GNSS jest stale wyswietlany jako ,3DMG Simulator” (Symulator 3DMG).

¢ Stukniecie przycisku | T  lub 4 powoduje przemieszczenie maszyny budowlanej w kierunku
wskazywanym przez strzatke.

¢ Stukniecie przycisku ! 5 lub 7 | powoduje obrécenie maszyny budowlanej w kierunku
wskazywanym przez strzatke.

* Maszyne budowlang mozna swobodnie przemieszczaé, korzystajgc z czarnego kotka (e) w lewym
dolnym rogu ekranu w sposéb podobny do joysticka.

l 5.6.3 Ograniczenia podczas korzystania z funkcji symulatora

* Ponizej przedstawiono gtéwne ograniczenia podczas korzystania z funkcji symulatora.

- Niektorych funkcji i pozycji menu, takich jak wskaznik masy tadunku i geofencing, nie mozna
uzywac ani wyswietlac.

- Nie mozna wybraé widoku podzielonego na trzy czesci.
- Z serwera nie mozna pobierac¢ plikow projektu ani tyzek.

H Menu

Podczas korzystania z funkcji symulatora nastepujace pozycje menu sg niedostepne.
* Ustawienia kalibracji ramienia z przediuzeniem

» Konfiguracja tadunku

* Ustawienia geofencingu

* Ustawienia administratora
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B Ekran naprowadzania maszyny
Podczas korzystania z funkcji symulatora na ekranie naprowadzania maszyny obowigzujg nastepujgce
ograniczenia.

* Wyswietlana pozycja maszyny budowlanej rézni sie od rzeczywistego potozenia.

» Sterownik GNSS nie jest podtaczony, dlatego btedy dotyczgce potaczenia ze sterownikiem, takim jak
GNSS, nie sg wyswietlane.

* Nie mozna wybra¢ widoku podzielonego na trzy czesci.
* Po wylgczeniu funkcji symulatora nastgpi inicjalizacja mapy termiczne;.

B Pliki projektu

Podczas korzystania z funkcji symulatora obowigzujg nastepujace ograniczenia dotyczace plikow projektu.
* Nie mozna pobierac¢ plikéw projektu z serwera.

* Nie mozna tworzy¢ granic geofencingu.

* Nie mozna tworzy¢ powierzchni projektowych na podstawie linii.

* Nie mozna pobra¢ najnowszej listy projekciji.

* Nie mozna uzy¢ przycisku @ na ekranie ,Add Control Point” (Dodaj punkt kontrolny).

* Projektéw utworzonych w trybie symulatora mozna uzywac¢ wytgcznie w trybie symulatora. Nie mozna ich
uzywac w standardowym trybie.

B Ustawienia naprowadzania maszyny
Podczas korzystania z funkcji symulatora obowigzujg nastepujace ograniczenia dotyczace ustawien
naprowadzania maszyny.
* Ustawienia naprowadzania maszyny w trybie symulatora i trybie standardowym nie sg synchronizowane.
* Na ekranie ,Application Settings” (Ustawienia aplikacji) nie mozna ustawi¢ pozycji dotyczgcych
nastepujgcych funkgciji.

- Funkcja ramienia z przedtuzeniem

- Funkcja wysiegnika dwucze$ciowego

- Funkcja wysiegnika obrotowego

—  Tryb wysSwietlania obszaru wykrywania granicy geofencingu

B Ustawienia GNSS

Podczas korzystania z funkcji symulatora obowigzujg nastepujgce ograniczenia dotyczgce ustawien GNSS.

* Nie mozna uzywac informacji GNSS.

* Ustawienia poszczegolnych pozycji na ekranie ,GNSS Basic Settings” (Ust. podst. GNSS) sg state i nie
mozna ich zmieni¢.

* Funkcje ,Soft Reset” (Miekki reset) i ,Hard Reset” (Twardy reset) nie sg dostepne na ekranie ,GNSS Basic
Settings” (Ust. podst. GNSS).

* Poszczegdlne pozycje na ekranie ,Ntrip Settings” (Ustawienia Ntrip) sg puste i nie mozna ich zmienié.
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B Ustawienia tyzki
Podczas korzystania z funkcji symulatora obowigzujg nastepujgce ograniczenia dotyczace ustawien tyzki.

* Domyslnie zarejestrowane sg nastepujgce trzy typy tyzek. Sposrdd tych trzech typéw zainstalowana jest
tyzka standardowa.

- tyzka standardowa
—  kyzka pochylana
- tyzka przechylna

* tyzek z trybu symulatora mozna uzywac wytgcznie w trybie symulatora. Nie sg one synchronizowane z
tyzkami w trybie standardowym.

* Nie mozna pobiera¢ plikéw tyzek z serwera.
* Nie mozna stukng¢ przycisku ,—” na ekranie ,Bucket Calibration” (Kalibracja tyzki).

B Ustawienia kalibracji maszyny

Podczas korzystania z funkcji symulatora obowigzujg nastepujace ograniczenia dotyczace ustawien
kalibracji maszyny.

* Dostepne s3 tylko informacje o pozyciji i ustawieniu.
* Nie mozna stukng¢ przycisku ,—” na ekranie ,Machine Calibration” (Kalibracja maszyny).
* Nie mozna przeprowadzac¢ kalibracji modeli wyposazonych w wysiegnik dwuczesciowy i obrotowy.

B Zarzadzanie systemem

Podczas korzystania z funkcji symulatora obowigzujg nastepujace ograniczenia dotyczace zarzgdzania
systemem.

* Pozycje ,Controller Info” (Informacje o sterowniku), ,License Info” (Informacje licencyjne) i ,Network
Settings” (Ustawienia sieci) nie sg dostepne.
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5.7 Korzystanie z funkcji naprowadzania
maszyny 2D

Z funkcji naprowadzania maszyny 2D nalezy korzystaé¢ w srodowisku, w ktérym informacje GNSS nie sg
dostepne lub doktadnosé GNSS jest niestabilna.

¢ Systemu GNSS nie mozna uzywac z funkcjg naprowadzania maszyny 2D, dlatego obowigzujg
nastepujgce ograniczenia.
- Nalezy ponownie utworzy¢ powierzchnie projektowg po przemieszczeniu lub obréceniu maszyny
budowlane;.
- Nie mozna wybrac¢ plikow projektu.
- Nie mozna sprawdzi¢ ustawien ani informac;ji dotyczacych GNSS.
- Pomiar pozycji krawedzi tngcej i kontrola pozyciji tyzki nie sg dostepne.
- Nie mozna zarejestrowa¢ danych historii prac budowlanych.

I 5.7.1 Wigczanie funkcji naprowadzania maszyny 2D

1. Ustawi¢ opcje ,2DMG Mode” (Tryb 2DMG) na ,ON” (Wt.) na ekranie ,Common Settings” (Ustawienia
wspolne).

2. Stukna¢ przycisk ,v”.

I 5.7.2 Ustawianie powierzchni projektowej

Powierzchnie projektowg na potrzeby funkcji naprowadzania maszyny 2D mozna utworzy¢ na nastepujgce
dwa sposoby.
¢ Jesli okreslono kat nachylenia, ustawi¢ punkt poczgtkowy i nachylenie w celu utworzenia powierzchni
projektowej.
* Jesli nie okreslono kata nachylenia, ustawi¢ punkt poczatkowy i koncowy w celu utworzenia powierzchni
projektowej.
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<
1. Stuknac przycisk . w prawym gérnym rogu ekranu naprowadzania maszyny, aby otworzy¢ okno
podrzedne.

2. Jesli okreslono kgt nachylenia, stukng¢ przycisk , aby ustawi¢ wspotrzedne krawedzi tngcej tyzki
jako punkt poczatkowy, a nastepne stukngé przycisk ,v” w celu ustawienia kata nachylenia na ekranie
»Slope Plane Settings” (Ustawienia powierzchni nachylenia).

(Supplementary explanation)

* Na ekranie ,Slope Plane Settings” (Ustawienia powierzchni nachylenia) mozna ustawi¢ kat od
powierzchni poziomej na nastepujgce trzy sposoby.
- Procent (%)
- Stosunek (a: b)

- Stopien (°)
3. Jesli nie okreslono kata nachylenia, stukngc¢ przycisk , aby ustawi¢ wspotrzedne krawedzi tngcej
tyzki jako punkt poczatkowy, a nastepne stukngc¢ przycisk w celu ustawienia wspétrzednych

krawedzi tngcej tyzki jako punktu kohcowego.

(Supplementary explanation)

* Po okresleniu punktu poczgtkowego i koncowego kgt nachylenia zostanie obliczony automatycznie.

4.,  Stuknac przycisk ,v”.
Powierzchnia projektowa zostanie utworzona zgodnie z okreslonymi warunkami.
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5.8 Korzystanie z funkcji 3DMG Basic

Funkcja 3DMG Basic umozliwia tworzenie powierzchni docelowej 3D na podstawie pozycji krawedzi tngcej
tyzki i tatwiejsze korzystanie z funkcji naprowadzania maszyny bez koniecznosci okreslania lokalizacji w
miejscu pracy i przygotowania danych projektowych.

Jesli funkcja 3DMG Basic nie jest widoczna na ekranie tytutowym, nalezy wtgczy¢ pozycje ,3DMG Basic” w
ustawieniach wspadlnych.

¢ Konieczne jest wczesniejsze skonfigurowanie ustawien wymaganych do korzystania z funkcji
naprowadzania maszyny, takich jak kalibracja maszyny, ustawienia tyzki i ustawienia GNSS, poprzez
stukniecie opcji ,Machine Guidance” (Naprowadzanie maszyny) na ekranie poczatkowym.

* Funkcja 3DMG Basic nie zawiera menu umozliwiajgcego zmiang tych ustawien. W przypadku
wystgpienia btedu nalezy stukng¢ opcje ,Machine Guidance” (Naprowadzanie maszyny) na ekranie
poczatkowym i uzy¢ odpowiednich funkcji w celu usuniecia btedow.

¢ Podczas korzystania z funkcji 3DMG Basic funkcja masy fadunku jest niedostepna.

¢ Dane historii prac budowlanych wygenerowane przez funkcje 3DMG Basic nie sg przesytane na
serwer. Z tego wzgledu nie sg rejestrowane w aplikacji Smart Construction Dashboard.

§ 5.8.1 Opis ekranu

B Przetgczanie miedzy widokiem pojedynczym i

podzielonym na dwie czesci

Umozliwia przetgczanie miedzy widokiem

pojedynczym (bok) i podzielonym na dwie czesci
~_(bok oraz przod).

W \Wigczenie/wylgczenie emitowania dzwieku

Umozliwia wigczenie/wytgczenie emitowania

dzwieku podczas zblizania sie do powierzchni

docelowe;j.

B Ekran naprowadzania

OLinia przerywana

Wskazuje powierzchnig, ktéra zostata ustawiona

za pomocg opcji ,Set the cutting edge as the

target surface” (Ustaw krawedz tngcg jako

powierzchnig docelows).

OLinia ciggta

Wskazuje powierzchnie docelows.

OCzes¢ wypetniona

Wskazuje szerokos¢ obszaru prac budowlanych.

OO0d krawedzi tngcej tyzki do powierzchni

docelowej

Wskazuje odlegtos¢ od krawedzi thgcej (Srodek

tyzki) do powierzchni docelowe;.

H Set the cutting edge as the target surface

Ustaw krawedz thgcg jako powierzchnie

docelowg)

Umozliwia ustawienie krawedzi tngcej (Srodka
\Iyzki) jako powierzchni docelowe;j.

B Wartos¢ ustawienia szerokosci obszaru prac

budowlanych
/ Wskazuje ustawiong szerokos$¢ obszaru prac
budowlanych. Po stuknieciu wyswietlony zostanie
B Wartosé regulacji powierzchni docelowej ekran regulaciji kierunku / szerokosci obszaru

Wskazuje wartos¢ wysokosci/nachylenia ustawiong na prac budowlanych.
podstawie powierzchni docelowej krawedzi thacej. Po

stuknieciu wyswietlony zostanie ekran regulacji

powierzchni docelowei.
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§ 5.8.2 Ustawianie powierzchni docelowej

1. Na ekranie poczgtkowym stukna¢ opcje ,3DMG Basic” w celu otwarcia ekranu naprowadzania.

¢ Podczas uruchamiania funkcji 3DMG Basic moze pojawi¢ sie btad ,,Controller Not Connected”
(Sterownik niepodtgczony) spowodowany opdznieniem w nawigzywaniu potgczenia ze sterownikiem
GNSS lub btad ,Positioning Accuracy Degradation” (Pogorszenie doktadnosci pozycjonowania)
spowodowany wydtuzonym czasem ustalania sygnatu GNSS. W takim przypadku nalezy zaczeka¢, az
opdznienie nawigzywania potgczenia zaniknie, a sygnat GNSS zostanie ustalony.

¢ Jesli wyswietlany jest btad czujnika IMU itp., nalezy go sprawdzi¢ na ekranie naprowadzania maszyny.

2. Przemiesci¢ krawedz thgcg maszyny budowlanej do miejsca odniesienia.
3. Stukngé opcje ,Set the cutting edge as the target surface” (Ustaw krawedz tngcg jako powierzchnie
docelowg), aby ustawi¢ pozycje krawedzi thgcej (Srodek tyzki) jako powierzchnie docelowg 3D.
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l 5.8.3 Modyfikacja powierzchni docelowej

1. Stukniecie opciji ,Height adjustment” (Regulacja wysokosci) lub ,Incline adjustment” (Regulacja
pochylenia) powoduje wyswietlenie klawiatury numeryczne;j.
»Incline adjustment” (Regulacja pochylenia): umozliwia przesuniecie ustawionej powierzchni docelowej
w kierunku wysokosci.

B Height adjustment (Regulacja wysokosci)
Umozliwia regulacje wysokosci powierzchni docelowej
na podstawie wysokosci ustawionej krawedzi tngcej.
Powierzchnia docelowa zostanie uniesiona, jesli
wartos¢ jest dodatnia, lub obnizona, gdy warto$¢ jest
ujemna.

<Zakres wprowadzania>
Od -20 do 20 m

__——MHIncline adjustment (Regulacja pochylenia)
Umozliwia regulacje pochylenia powierzchni
docelowej.

<Zakres wprowadzania (%)>
Od -400 do 400%

<Zakres wprowadzania (stosunek)>
Od -1000 do 0,25, od 0,25 do 1000

N

B Klawiatura numeryczna
Stukna¢, aby wprowadzi¢ wartosci
regulacji wysokosci/pochylenia.

M Jednostka dtugosci (regulacja wysokosci)

Jednostka pochylenia (regulacja pochylenia)

<Regulacji wysokosci> Umozliwia zmiang jednostki dtugosci. Ustawienie zostanie zastosowane na
ekranie naprowadzania.

<Regulacji pochylenia> Umozliwia zmiane jednostki pochylenia. Ustawienie zostanie zastosowane na
ekranie naprowadzania.

2. Wprowadzi¢ wartos¢ powierzchni docelowej, a nastepnie stuknagé przycisk ,SAVE” (Zapisz).

(Supplementary explanation)

* W przypadku ustawienia ,Height adjustment” (Regulacja wysokosci) odniesienie stanowi wysoko$¢é
powierzchni docelowej ustawiona na podstawie krawedzi tngce;j.

* W przypadku ustawienia ,Incline adjustment” (Regulacja pochylenia) odniesienie stanowi kierunek tyzki
podczas ustawiania powierzchni docelowej na podstawie krawedzi tngce;j.
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l 5.8.4 Regulacja kierunku i szerokosci obszaru prac budowlanych

Po ustawieniu szerokosci obszaru prac budowlanych i kierunku obszary szerokosci i kierunku sg
wyswietlane w odpowiednich kolorach na ekranie naprowadzania.

1. Obréci¢ osprzet roboczy w kierunku obszaru prac budowlanych i wyréwnac srodek krawedzi thgcej tyzki
ze $rodkiem szerokos$ci obszaru prac budowlanych.

2. Stukna¢ opcje ,Construction width setting” (Ustawienie szerokosci obszaru prac budowlanych).
3. Kierunek prac budowlanych domysinie jest ustawiony zgodnie z kierunkiem osprzetu roboczego.
4. Wprowadzi¢ szerokos¢ obszaru prac budowlanych za pomoca klawiatury numerycznej.

5. Stukna¢ przycisk ,SAVE” (Zapisz), aby przej$¢ na ekran naprowadzania i rozpoczgé wykonywanie prac
budowlanych.

Po wyréwnaniu srodka krawedzi tngcej tyzki z dowolnymi dwoma punktami i wykonaniu pomiaru mozna
ustawi¢ kierunek prac budowlanych fgczacy te dwa punkty.
1. Stuknac¢ opcje ,Direction adjustment” (Regulacja kierunku).
2. Wyréwnac srodek krawedzi thgcej tyzki z punktem, ktéry ma zostac¢ ustawiony jako kierunek prac
budowlanych, a nastepnie stukng¢ opcje ,Set the bucket cutting edge as point A” (Ustaw krawedz
tngcy tyzki jako punkt A).
3.  Wyréwnac srodek krawedzi thgcej tyzki z drugim punktem, a nastepnie stukngé opcje ,Set the bucket
cutting edge as point B” (Ustaw krawedz tngcg tyZki jako punkt B), aby ustawi¢ kierunek prac
budowlanych.
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Do wyswietlania na ekranie naprowadzania stosowane sg nastepujace dwa kolory.

® Krawedz tngca tyzki znajduje sie w obszarze oznaczonym kolorem i jest ustawiona w kierunku
szerokosci obszaru prac budowlanych w zakresie £0,5°.
Ponadto krawedz tngca tyzki znajduje sie wyzej niz powierzchnia docelowa.

® Krawedz tngca tyzki znajduje sie poza obszarem oznaczonym kolorem.

® Krawedz tngca tyzki znajduje sie w obszarze oznaczonym kolorem, a odchylenie od kierunku
szerokosci obszaru prac budowlanych wynosi co najmniej £0,5°.

® Krawedz tngca tyzki znajduje sie nizej niz powierzchnia docelowa.
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§ 5.8.5 Praca z ekranem naprowadzania

Ekran naprowadzania wskazuje odlegtos¢ od krawedzi thgcej (Srodek tyzki) do powierzchni docelowe;.

* Pozycja krawedzi tngcej ustawiona za pomocg opciji ,Set the cutting edge as the target surface” (Ustaw
krawedz tngcg jako powierzchnie docelowa) jest wyswietlana jako linia przerywana.

* Powierzchnia docelowa jest wyswietlana w postaci linii ciggtej.
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5.9 Zarzadzanie systemem

Ekran ,System Configuration” (Konfiguracja systemu) umozliwia wybér nastepujgcych funkcji w menu.

Controller Info (Informacje o
sterowniku)

Wyswietla informacje o zestawie, w tym wersje oprogramowania
sprzetowego.

License info (Informacje
licencyjne)

Wyswietla informacje licencyjne dotyczace sterownika.

Network Settings (Ustawienia
sieci)

Umozliwia sprawdzenie/zmiane ustawien sieci zestawu.

Sensor Data Monitoring
(Monitorowanie danych z
czujnikow)

Wyswietla dane GNSS i z czujnikéw.

System Log Upload
(Przekazywanie dziennika
systemu)

Umozliwia przekazanie danych dziennika systemu na serwer w celu
szczegobtowego sprawdzenia.

1. Stukna¢ ikone @ aby otworzy¢ menu.

2. Stukna¢ opcje ,System Configuration” (Konfiguracja systemu).
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§ 5.9.1 Sprawdzanie informacji o sterowniku

1. Stukna¢ opcje ,Controller Info” (Informacje o sterowniku) na ekranie ,System Configuration”
(Konfiguracja systemu).
Zostang wyswietlone informacje o sterowniku zestawu.

2. Stukngé przycisk ,v”.
Zostanie wy$wietlony poprzedni ekran.

I 5.9.2 Sprawdzanie/zmiana ustawien sieci

1. Stuknac¢ opcje ,Network Settings” (Ustawienia sieci) na ekranie ,System Configuration” (Konfiguracja
systemu).
Zostang wyswietlone ustawienia sieci zestawu.

W celu wprowadzenia jakichkolwiek zmian stukng¢ pole tekstowe, aby recznie wprowadzi¢ dane.

3.  Stukng¢ przycisk ,v”.
Zostanie wys$wietlony poprzedni ekran.

] 5.9.3 Sprawdzanie informaciji z czujnikéw

1. Stukna¢ opcje ,Sensor Data Monitoring” (Monitorowanie danych z czujnikdw) na ekranie ,System
Configuration” (Konfiguracja systemu).
Zostang wyswietlone informacje GNSS i z czujnikow.
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2. Stukngé przycisk ,v”.
Zostanie wyswietlony poprzedni ekran.

I 5.9.4 Przekazywanie danych dziennika systemu

1. Stuknac¢ opcje ,System Log Upload” (Przekazywanie dziennika systemu) na ekranie ,System
Configuration” (Konfiguracja systemu).
Dane dziennika systemu z tabletu zostang przekazane i pojawi si¢ okno potwierdzenia.

2. Stukna¢ przycisk ,v”.
Dane dziennika zostang przekazane i pojawi sie poprzedni ekran.
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| 5.10 Ustawienia administratora

Ekran ,Administrator Settings” (Ustawienia administratora) umozliwia wyboér nastepujacych funkcji w menu.

Controller Settings (Ustawienia
sterownika)

Umozliwia sprawdzenie lub zmiane ustawien sterownika.

Network Settings (Ustawienia
sieci)

Umozliwia sprawdzenie lub zmiane ustawien sieci.

Server Settings (Ustawienia
serwera)

Umozliwia sprawdzenie lub zmiane ustawien serwera.

System Settings (Ustawienia
systemu)

Umozliwia sprawdzenie lub zmiane ustawien systemu.

Machine Calibration Settings
(Ustawienia kalibracji maszyny)

Wyswietla liste informacji o kalibracji maszyny wyposazonej w zestaw.
Mozna je takze skorygowac.

Product Setting (Ustawienia
produktu)

Umozliwia sprawdzenie ustawien produktu.

Administrator Guidance Settings
(Ustawienia instrukcji dla admin.)

Umozliwia sprawdzenie ustawien instrukcji dla administratora.

1. Stukngc ikone €§3 aby otworzy¢ menu.
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2. Stuknaé opcje ,Administrator Settings” (Ustawienia administratora).

¢ Jesli na ekranie ,System Settings” (Ustawienia systemu) ustawiono opcje ,Lock with Admin Password”
(Zablokuj hastem adm.) na ,,ON” (WL.), pojawi sie okno wyskakujace z prosbg o wprowadzenie hasta.
W takim przypadku nalezy wprowadzi¢ hasto, a nastepnie stukng¢ przycisk ,,v”.

I 5.10.1 Sprawdzanie informacji o sterowniku

1. Stuknac¢ opcje ,Controller Settings” (Ustawienia sterownika) na ekranie ,Administrator Settings”
(Ustawienia administratora).
Zostang wyswietlone ustawienia sterownika zestawu.

2. Stukna¢ przycisk ,v”.
Zostanie wyswietlony poprzedni ekran.
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§ 5.10.2 Konfigurowanie sieci

1. Stukna¢ opcje ,Network Settings” (Ustawienia sieci) na ekranie ,Administrator Settings” (Ustawienia
administratora).
Zostanie wyswietlona lista biezgcych ustawien sieci.

2. Wprowadzi¢ zmiany w ustawieniach.

¢ Zazwyczaj nie ma koniecznosci zmiany ustawien sieci.

(Supplementary explanation )

¢ Jesli opcja ,Data Logging” (Rejestrowanie danych) jest ustawiona na ,OFF” (Wyt.), nie bedg
rejestrowane zadne dzienniki. Nie nalezy ustawiac¢ tej opcji na ,OFF” (Wyt.), jesli nie jest to konieczne.

3. Stukng¢ przycisk ,v”.
Zmiany zostang zastosowane i nastapi powrét do poprzedniego ekranu.

] 5.10.3 Zmiana ustawien serwera

¢ Ustawien serwera nie nalezy zmieniac, o ile nie otrzymano polecenia ich zmiany.
W przeciwnym razie system moze nie dziata¢ prawidtowo.
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1
1. Stukngc¢ opcje ,Server Settings” (Ustawienia serwera) na ekranie ,Administrator Settings” (Ustawienia

administratora).
Zostang wyswietlone biezgce ustawienia serwera.

2. Wprowadzi¢ zmiany w ustawieniach.
3. Stukna¢ przycisk ,v”.

I 5.10.4 Zmiana ustawien systemu

* Po ustawieniu hasta ,Admin Password” (Hasto administratora) i ustawieniu opcji ,Lock with Admin
Password” (Zablokuj hastem adm.) na ,ON” (W}.) nie mozna przejs¢ na ekran ,Administrator Settings”
(Ustawienia administratora) bez podania hasta. Aby zapobiec przypadkowemu wprowadzeniu zmian w
systemie, nalezy ustawi¢ hasto administratora.

1. Stuknac¢ opcje ,System Settings” (Ustawienia systemu) na ekranie ,Administrator Settings” (Ustawienia
administratora).
Zostang wyswietlone biezace ustawienia systemu.

2. Wprowadzi¢ zmiany w ustawieniach.

(Supplementary explanation )

¢ Ustawienie opcji ,Debug Mode” (Tryb debugowania) na ,ON” (Wt.) spowoduje wyswietlenie na ekranie
informacji o debugowaniu.

* Opcji ,Debug Mode” (Tryb debugowania) nie nalezy ustawia¢ na ,ON” (WL.), o ile nie bedzie
przeprowadzane rozwigzywanie probleméw.

3.  Stuknaé przycisk ,v”.
Zmiany zostang zastosowane i nastgpi powrét do poprzedniego ekranu.
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I 5.10.5 Zmiana ustawien kalibracji maszyny

* Mozliwa jest zmiana kazdej pozycji ustawien. Jednak z uwagi na to, ze zmiana dowolnego ustawienia
powoduje zmiane wartosci ustawienia kalibracji, wprowadzanie zmian zwykle nie jest zalecane. Jesli
wymagane jest wprowadzenie zmian, nalezy zapoznac sie z Instrukcjg instalacji. Miejsce dystrybuciji
Instrukciji instalacji, identyfikatora i hasta podano w dokumencie dotgczonym do produktu.

1. Stuknac¢ opcje ,Machine Calibration Settings” (Ustawienia kalibracji maszyny) na ekranie ,,Administrator
Settings” (Ustawienia administratora), aby otworzy¢ ekran ,Machine Calibration Settings” (Ustawienia
kalibracji maszyny).

2. Stuknaé opcje ,Machine Calibration Settings” (Ustawienia kalibracji maszyny), aby otworzy¢ ekran
»Machine Calibration Settings” (Ustawienia kalibracji maszyny).
Zostanie wySwietlona lista biezgcych ustawien kalibracji.

3. Zmieni¢ ustawienia i stukng¢ przycisk ,v”.
Zmiany zostang zastosowane i nastgpi powrét do poprzedniego ekranu.
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B Przywracanie ustawien kalibracji maszyny
Podczas wymiany sterownika GNSS pliki kalibracji maszyny zapisane wczesniej na serwerze zostajg
pobrane w celu przywrécenia ustawien.

* Aby przywrdci¢ ustawienia kalibracji maszyny, nalezy zaktualizowac¢ aplikacje na tablecie do wers;ji
1.0.04 lub nowsze;.

1. Stukna¢ opcje ,Machine Calibration Settings” (Ustawienia kalibracji maszyny) na ekranie ,Administrator
Settings” (Ustawienia administratora), aby otworzy¢ ekran ,Machine Calibration Settings” (Ustawienia
kalibracji maszyny).

2. Stukna¢ opcje ,Restore Machine Calibration” (Przywro¢ kalibracje maszyny), aby otworzy¢ ekran
.Restore Machine Calibration” (Przywro¢ kalibracje maszyny).

(Supplementary explanation)

* Na ekranie ,Restore Machine Calibration” (Przywrd¢ kalibracje maszyny) wyswietlana jest lista
zarejestrowanych plikéw kalibracji maszyny.
3. Jesli docelowy plik kalibracji do przywrdcenia nie jest wyswietlany, stuknagé przycisk ,
aby otworzy¢ ekran ,Machine Calibration File Download” (Pobieranie plikow kalibracji maszyny).

(Supplementary explanation )

* Na ekranie ,Machine Calibration File Download” (Pobieranie plikdw kalibracji maszyny) wyswietlana jest
lista plikow kalibracji maszyny zapisanych na serwerze.

. W tym przypadku w nazwie pliku widoczna bedzie data odczytu.
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4, Stukng¢ przycisk odpowiadajgcy docelowemu plikowi kalibracji maszyny, aby go pobra¢, a
nastepnie powrdci¢ na ekran ,Restore Machine Calibration” (Przywrd¢ kalibracje maszyny).

5. Stukngé przycisk odpowiadajgcy docelowemu plikowi do przywrdcenia, aby otworzy¢ ekran ,Apply
Machine Calibration” (Zastosuj kalibracje maszyny).

6. Sprawdzi¢ przywracane ustawienia i stukng¢ przycisk ,v”.

(Supplementary explanation)

* Po stuknieciu przycisku ,v” pojawi sie okno z pytaniem, czy zaktualizowa¢ ustawienia sterownika.

¢ Stukng¢ przycisk , aby usungg¢ plik kalibracji maszyny wczytany do tabletu.

7. Sprawdzi¢, czy pozycja krawedzi tngcej tyZki jest prawidtowa.

- 151 -



§ 5.10.6 Sprawdzanie ustawien produktu

1. Stukna¢ opcje ,Product Setting” (Ustawienia produktu) na ekranie ,Administrator Settings” (Ustawienia

administratora).
Zostang wyswietlone biezgce ustawienia produktu.

(Supplementary explanation)
¢ UUID wskazuje niepowtarzalny identyfikator zestawu. Nie mozna go zmienic.

2. Stuknaé przycisk ,v”.
Zostanie wyswietlony poprzedni ekran.

l 5.10.7 Konfigurowanie instrukcji dla administratora

¢ Ustawien tych nie nalezy zmieniac, o ile nie otrzymano polecenia ich zmiany.
W przeciwnym razie system moze nie dziata¢ prawidtowo.

1. Stukna¢ opcje ,Administrator Guidance Settings” (Ustawienia instrukcji dla admin.) na ekranie
~LAdministrator Settings” (Ustawienia administratora).
Zostang wyswietlone ustawienia instrukcji dla uzytkownika.

2. Wprowadzi¢ zmiany w ustawieniach.

3. Stukngé przycisk ,v”.
Zmiany zostang zastosowane i nastgpi powrét do poprzedniego ekranu.
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6. Wskaznik masy fadunku (opcjonalny)

6.1 Konfigurowanie wskaznika masy
fadunku

§ 6.1.1 Ustawienia podstawowe

W celu korzystania ze wskaznika masy fadunku nalezy zakupi¢ oddzielng licencje na aplikacje Smart
Construction Fleet (lite).

W przypadku korzystania z aplikacji Smart Construction Fleet nalezy postepowac¢ zgodnie z Podreczng
instrukcjag obstugi aplikacji Smart Construction Fleet (lub zgodnie z Podreczng instrukcjg obstugi aplikacji
Smart Construction Fleet Lite), aby skonfigurowac¢ ustawienia poczatkowe, a nastepnie wprowadzi¢
ustawienia na tablecie.

(Supplementary explanation)

* Do obstugi tego systemu potrzebne jest konto w portalu Smart Construction Portal lub LANDLOG.

¢ Jesli uzytkownik nie posiada konta w zadnym z nich, nalezy zarejestrowac sie na ponizszej stronie
internetowe;.
Adres URL portalu Smart Construction Portal: https://scportal.pf.sc-cloud.komatsu
Adres URL portalu LANDLOG: https://www.landlog.info/

¢ Jesli na ekranie ,Machine Settings” (Ustawienia maszyny) ustawiono opcje ,Standalone Mode” (Tryb
autonomiczny) na ,ON” (W1.), istnieje mozliwo$¢ wykonania pomiaru masy za pomocg wskaznika masy
tadunku do celéw demonstracyjnych lub do przeprowadzenia kontroli dziatania bez nawigzywania
potgczenia z aplikacjg Smart Construction Fleet.

B Konfigurowanie tabletu
1. Uruchomi¢ aplikacje Smart Construction Pilot na tablecie.
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2. Stuknac opcje ,Payload Meter” (Wskaznik masy tadunku).

3. Stukng¢ ikone @

4. Stuknac¢ opcje ,Basic Settings” (Ustawienia podstawowe).
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5. Stuknag¢ ikone e |

Zostanie wyswietlone okno wprowadzania hasta.

6. Wprowadzi¢ wartos$¢ ,31415” w polu ,Password A” (Hasto A), a nastepnie stukng¢ przycisk ,,v”.

7. Wybra¢ odpowiednie opcje w polach ,Model”, ,Type” (Typ) i ,Spec”’ (Wersja) (standardowa lub z dtugim
ramieniem) w sekcji ,Base Machine” (Maszyna podstawowa) na ekranie ,Machine Settings” (Ustawienia

maszyny).

(Supplementary explanation)

* Opcje dostepne do wyboru w sekcji ,Base Machine” (Maszyna podstawowa) réznig sie zaleznie od
ustawienia ,Region” na ekranie ,Common Settings” (Ustawienia wspdine).
¢ Stukng¢ opcje ,Reload” (Wczytaj ponownie), aby uzyskaé najnowszy plik ustawien parametréw tadunku

Z serwera.
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8. Stukng¢ przycisk ,v” w sekcji ,Base Machine” (Maszyna podstawowa), a nastepnie stuknagé przycisk
" W oknie potwierdzenia.

Standardowe parametry wybranego modelu, typu i wersji zostang wybrane na tablecie, a ustawienia
zostang zapisane w sterowniku.

9. Wprowadzi¢ numer seryjny maszyny wyposazonej w zestaw w sekgcji ,Basic Info” (Informacje
podstawowe).

(Supplementary explanation)

* Na podstawie informacji o modelu, typie i numerze seryjnym zostanie nawigzane potgczenie z aplikacja
Smart Construction Fleet (lite). Nalezy upewni¢ sie, ze wprowadzono prawidtowy model, typ i numer
seryjny.

10. W razie potrzeby nalezy zmieni¢ nastepujgce ustawienia:
.Payload(One time)” (Ladu.(jednoraz.)) [kg/tony]: maksymalna warto$¢ masy na wskazniku
LAcquisition Interval” (Interwat akwizyciji) [s]: czestotliwos¢ aktualizacji informac;ji z aplikacji Smart
Construction Fleet (lite)
~oearch Range” (Zakres wyszukiwania) [m]: zakres wyszukiwania pobliskich wywrotek

(Supplementary explanation)

¢ Jednostke ustawienia ,Payload(One time)” (Ladu.(jednoraz.)) mozna zmieni¢ za pomocg opcji ,Weight
Unit” (Jednostka masy) na ekranie ,Common Settings” (Ustawienia wspdlne).

11. Stukniecie przycisku ,v” na ekranie ,Machine Settings” (Ustawienia maszyny) spowoduje zapisanie
ustawien i powrdt na ekran ,Basic Settings” (Ustawienia podstawowe).
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12. Stukniecie przycisku ,v” na ekranie ,Basic Settings” (Ustawienia podstawowe) spowoduje zapisanie
ustawien i powr6t na ekran wskaznika tadunku.
Po powigzaniu z aplikacjg Smart Construction Fleet (lite) lista wywrotek okreslona przez aplikacje Smart
Construction Fleet (lite) bedzie wyswietlana na ekranie wskaznika fadunku.

(Supplementary explanation)

* Jedli lista wywrotek nie jest wyswietlana, w informacjach o modelu, typie i numerze seryjnym
zarejestrowanych na tablecie lub w aplikacji Smart Construction Fleet (lite) moze wystepowac btad.
* Po ustawieniu opcji ,Standalone Mode” (Try autonomiczny) na ,ON” (WL.) na ekranie ,Machine Settings”

(Ustawienia maszyny) na liscie wywrotek wyswietlana jest tylko pozycja ,Default Dump” (Domysina
wywrotka).

] 6.1.2 Zmiana tyzki

W celu zmiany tyZki nalezy wybrac plik tyzki, w ktérym ustawiono mase. Ponadto po wybraniu pliku tyzki
nalezy skalibrowaé wskaznik masy tadunku.

1. Stukna¢ opcje ,Bucket Configuration” (Konfiguracja tyzki) w menu naprowadzania maszyny, aby
otworzy¢ ekran ustawien pliku tyzki, a nastepnie wybrac plik tyzki. Jesli nie istnieje Zaden plik tyzki,
utworzyé go.

Szczegotowe informacje zawiera punkt ,5.2 Zmiana konfiguracji tyzki”.

¢ Parametry masy tadunku sg obliczane automatycznie na podstawie informacji o wymiarach i masie w
pliku tyzki. Nalezy wybra¢ prawidtowy plik tyzki.

(Supplementary explanation)

* Ekran ,Bucket Configuration” (Konfiguracja tyzki) mozna takze otworzy¢, stukajgc opcje ,Bucket
Configuration” (Konfiguracja tyzki) w menu wskaznika masy fadunku.

2. Po wybraniu pliku tyzki nalezy wykona¢ kalibracje (patrz sekcja 6.2).
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6.2 Kalibrowanie wskaznika masy
fadunku

OSTRZEZENIE

RYZYKO POWAZNYCH OBRAZEN CIALA LUB ZGONU.

* Przed wykonaniem kalibracji nalezy upewni¢ sie, ze najblizsze otoczenie maszyny nie jest narazone
na niebezpieczenstwo. Sprawdzi¢, czy w poblizu maszyny nie znajdujg sie ludzie/przeszkody, a przed
rozpoczeciem pracy dac sygnat klaksonem.

* Przed rozpoczeciem kalibracji wykonac¢ obrét. Podczas wykonywania obrotu nalezy wzrokowo
sprawdzac kierunek obrotu. Podczas wykonywania pracy nalezy upewniac sie, ze inni pracownicy nie
znajdujg sie w promieniu skretu.

* Jesli na tyzce znajduje sie gleba, usungc¢ jg. Gleba znajdujgca sie na tyzce moze uniemozliwi¢
prawidiowg kalibracje.

Kalibracje nalezy przeprowadzi¢ przed pierwszym uzyciem wskaznika masy tadunku oraz po zmianie
modelu lub tyzki. Zalecamy przeprowadzanie kalibracji raz w miesigcu.

] 6.2.1 Kalibracja bez tadunku

Nalezy przeprowadzi¢ kalibracje bez tadunku zgodnie z ponizszg procedurg. Podczas wykonywania
kalibracji nalezy wykona¢ czynnos¢ podobng do zwyktego obrotu z uniesionym wysiegnikiem.

¢ Jesli podczas kalibracji wystepujg drgania maszyny budowlanej / osprzetu roboczego, kalibracja moze
nie by¢ prawidtowa. Wysiegnik nalezy podnosi¢ w jak najbardziej ptynny sposob.

1. Ustawi¢ maszyne wyposazong w zestaw na ptaskim i twardym podtozu, np. na betonowej powierzchni.

2. Przeprowadzi¢ rozruch maszyny przez okofo jedng minute, aby temperatura oleju osiggneta co najmniej
30°C.

3. Stukngé przycisk @ na ekranie wskaznika masy fadunku, a nastepnie stukng¢ opcje ,Unloaded

Calibration” (Kalibracja bez tadunku). Po pojawieniu sie ekranu kalibracji wykonaé czynnosci opisane w
krokach 1 2.
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4. [Krok 1] Zgodnie z rysunkiem wyregulowaé kat nachylenia osprzetu roboczego tak, aby kat wysiegnika
(A) miescit sie w zakresie od 60 do 70 stopni, a kat ramienia (B) wynosit 100 stopni. Upewni¢ sie, ze
tyzka jest ustawiona poziomo wzgledem podfoza z przodu. Biezgce katy bedg wyswietlane po prawej
stronie obszaru ,Step 1”7 (Krok 1).

5. Po wyregulowaniu kata nachylenia osprzetu roboczego w kroku 1 nastgpi automatyczne przejscie do
kroku 2.
[Krok 2] Powoli wykonywac ruchy podnoszenia i obracania (jednoczesne podnoszenie i obracanie
wysiegnika; zalecane jest obracanie o okoto 90 stopni) ze srednig predkoscig (potowa maksymalnej
predkosci), az gorna czes¢ ramienia przekroczy okreslong wysokosc.

* Nie nalezy sterowac ramieniem ani tyzkg podczas podnoszenia i obracania.

Wysokos¢ gornej czesci ramienia jest wyswietlana jako wartos¢ w dolnej czesci obszaru ,Step 2” (Krok
2) i na wskazniku po prawej stronie.

Gdy wysokos¢ gornej czesci ramienia przekroczy ustawiong wartosé, strzatka wskaznika wysokosci
zmieni sie na ,|”.
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6. [Krok 2] Obniza¢ wysiegnik, az gérna cze$¢ ramienia znajdzie sie ponizej okreslonej wysokosci, a
nastepnie wrdci¢ do pozycji z kroku 1.
Gdy wysokos¢ gornej czesci ramienia stanie sie nizsza od ustawionej wartosci, pierwsza kalibracja
zostanie zakonczona (V') i rozpocznie sie druga kalibracja.

7. [Krok 2] Wykona¢ ruchy podnoszenia i obracania oraz opuszczania wysiegnika jeszcze cztery razy.
Czynnosci kalibracyjne sg wykonywane fgcznie piec razy.

8. Obnizy¢ wysiegnik, potwierdzi¢ wykonanie kalibracji (v') do pozycji ,5th Time” (5. raz), a nastepnie
stukng¢ przycisk ,v”.
Po pomysinym zakonczeniu kalibracji pojawi sie informacja ,Success” (Powodzenie).
Wynik kalibracji bez tadunku zostanie zapisany w pliku tyzki.

] 6.2.2 Kalibracja z tadunkiem

Jesli nie mozna zapewni¢ doktadnosci wskaznika masy tadunku po kalibracji bez tadunku, nalezy wykonac¢
kalibracje z tadunkiem.

¢ Jesli mozna zapewni¢ doktadnos¢ wskaznika masy tadunku po kalibracji bez tadunku, nie ma potrzeby
wykonywania kalibracji z tadunkiem.

B Przygotowanie

1. Ustawi¢ maszyne budowlang na ptaskim i twardym podtozu, np. na betonowej powierzchni.
2. Przeprowadzi¢ rozruch, aby temperatura oleju osiggneta co najmniej 30°C.

3. Przygotowac tadunek o znanej masie.

¢ Zalecamy uzycie tadunku spetniajgcego ponizsze wymagania. Zbyt mata masa i objetosé fadunku
mogg spowodowacé obnizenie doktadnosci kalibracji.

- Masa przekracza potowe masy znamionowej tyzki
- Objetos¢ powoduje napetnienie tyzki

* Nie mozna uzy¢ wagi wywrotki, poniewaz podczas kalibracji z fadunkiem wprowadza sie prawidtowg
mase.

4.  Wybrac plik tyzki, w ktérym ustawiono mase.
5. Przeprowadzi¢ kalibracje bez tadunku.
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¢ Jesli nie przeprowadzono kalibracji bez tadunku, po otwarciu ekranu ,Loaded Calibration” (Kalibracja z
tadunkiem) zostanie wyswietlony btad.

B Przeprowadzanie kalibracji

1. Umiesci¢ w tyzce tadunek o znanej masie.

2. Na ekranie poczgtkowym stukngc¢ opcje ,Payload Meter” (Wskaznik masy tadunku) w celu otwarcia
ekranu masy fadunku.

3. Stukngc¢ ikone , aby otworzy¢ menu.

4. Stukngc¢ opcje ,Loaded Calibration” (Kalibracja z tadunkiem), aby otworzy¢ ekran ,Loaded Calibration”
(Kalibracja z tadunkiem).

(Supplementary explanation )

¢ Ekran jest wyswietlany w wersji standardowej lub z wysiegnikiem dwuczes$ciowym zaleznie od ustawien
maszyny podstawowej ze wskaznikiem masy fadunku.

¢ Ekran ,Loaded Calibration” (Kalibracja z tadunkiem) mozna takze otworzyé¢, stukajgc przycisk 2:6:3 na
ekranie naprowadzania maszyny, a nastepnie stukajac kolejno opcje ,Payload Configuration”
(Konfiguracja tadunku) i ,Loaded Calibration” (Kalibracja z tadunkiem).
5. Wprowadzi¢ prawidtowg mase tadunku w polu ,Correct weight” (Prawidtowa masa).
6. Ustawi¢ maszyne budowlang zgodnie z katami wy$wietlanymi na ekranie.
7. Pieciokrotnie powtdrzy¢ podnoszenie i obracanie wysiegnika zgodnie z instrukcjami na ekranie.

(Supplementary explanation)

¢ Stukng¢ zakonczony pomiar, aby ponownie wykonac kalibracje od danego pomiaru.
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8. Stuknaé przycisk ,v”, aby zapisa¢ wynik kalibraciji.
Po pomysinym zakonczeniu kalibracji pojawi sie informacja ,Success” (Powodzenie).

* Warto$¢ w polu ,Correction formula A” (Formuta poprawki A) na ekranie ustawien maszyny z
tadunkiem zmienia sie zaleznie od wyniku kalibracji. Domyslna wartos¢ w polu ,Correction formula A”
(Formuta poprawki A) to ,-0.08” (-0,08).

* Wynik moze sie réznic¢ zaleznie od metody wykonywania kalibracji. Nalezy pieciokrotnie wykonac¢
kalibracje z fadunkiem i zastosowac srednig wartosci wyswietlang w polu ,,Correction formula A”
(Formuta poprawki A).

B Sprawdzanie dokladnosci
Po zakonczeniu kalibracji z tadunkiem nalezy sprawdzi¢ doktadnos¢ wskaznika masy tadunku przy uzyciu
rzeczywistego fadunku itp.

* Przykfad 1: Sprawdzanie doktadnosci z wykorzystaniem gleby (pomiar rzeczywistej masy gleby przy
uzyciu wagi sprezynowe;j itp., a nastepnie pomiar masy tadunku)

Przyktad 2: Zatadunek wywrotki (pomiar przy uzyciu wagi wywrotki i poréwnanie z warto$cig pomiaru masy
tadunku)

Nalezy pieciokrotnie sprawdzi¢ doktadnos¢ wskaznika masy tadunku w kazdym z trzech ustawien: ramie
na duzej odlegtosci, ramie na srodku i ramie na matej odlegtosci (facznie 15 razy). Wahania dokfadnosci w
zakresie 5% nie stanowig problemu.

(Supplementary explanation)

W przypadku korzystania z tadunku nastepujgca sekwencja czynnosci jest liczona jako jeden raz, gdyz nie
mozna okresli¢ wartosci masy fadunku przez obrét tyzki: kopanie za pomocg maszyny budowlanej — obrot
— zatrzymanie obrotu — odczytanie wskaznika w prawym dolnym rogu ekranu wskaznika masy tadunku —
ponowne uruchomienie aplikacji.
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6.3 Korzystanie ze wskaznika masy
fadunku

OSTRZEZENIE

RYZYKO POWAZNYCH OBRAZEN CIALA LUB ZGONU.

* Wskaznik masy tadunku jest przeznaczony do wspomagania pracownika w pomiarze obcigzenia
podczas zatadunku i zmniejszenia ucigzliwosci zarzgdzania obcigzeniem podczas zatadunku. Nie jest
on przeznaczony do zapobiegania przecigzeniu.

* Nie wolno obstugiwa¢ maszyny w trakcie korzystania z tabletu. Na czas obstugi tabletu nalezy
przerwaé¢ obstuge maszyny.

* Podczas obstugi tabletu nalezy uwazac, aby przypadkowo nie przesungé¢ dzwigni sterowania.

* Nalezy priorytetowo traktowac¢ kwestie sprawdzania bezpieczenstwa otoczenia. Nie nalezy wpatrywaé
sie nieustannie w ekran tabletu.

* Podczas wykonywania obrotu nalezy wzrokowo sprawdza¢ kierunek obrotu.

* Przez caly czas wykonywania pracy zwigzanej z obrotem nalezy upewniac sie, ze inni pracownicy nie
znajdujg sie w promieniu skretu.

¢ Dziatanie wskaznika masy tadunku podlega ograniczeniom. Masa wskazywana przez wskaznik masy
tadunku moze sie rozni¢ ze wzgledu na wptyw takich czynnikéw, jak przyleganie gleby, metoda pracy i
wiasciwosci gleby. Z uwagi na to wartosci widoczne na wskazniku nalezy traktowaé wytgcznie jako
wskazoéwki.

* Wskaznik masy tadunku nie jest certyfikowanym przyrzgdem pomiarowym. Nie nalezy uzywac go do
celéw handlowych lub certyfikacyjnych.

* W przypadku korzystania z niego do celéw handlowych lub certyfikacyjnych nalezy sprawdzi¢
wskazywang warto$¢ za pomocg przyrzgdu pomiarowego, takiego jak waga wywrotki.

¢ Jesli podczas zatadunku nadwozie maszyny jest nadmiernie przechylone lub niestabilne, nie mozna
prawidtowo zmierzy¢ masy tadunku. Zatadunek najlepiej wykonywac¢, gdy maszyna znajduje sie w
réwnym i stabilnym potozeniu.

* Nalezy pamieta¢ o tym, ze bigd pomiaru moze r6zni¢ sie w zaleznosci od metody i warunkéw obstugi.

* W przypadku préby uzycia funkcji wskaznika masy tadunku bez ustawienia masy tyZki i
przeprowadzenia kalibracji bez tadunku pojawi sie nastepujgcy komunikat.
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I 6.3.1 Elementy wyswietlanie na ekranie wskaznika masy tadunku

z
=

WysSwietlany element

Lista wywrotek (nazwa wywrotki / maksymalne obcigzenie)

Wybrana wywrotka

Obcigzenie wywrotki wyswietlane na wskazniku

Obcigzenie wywrotki wyswietlane jako wartos¢

Maksymalne obcigzenie wybranej wywrotki (masa docelowa)

Pozostaty dopuszczalny zatadunek

Ustawiona maszyna budowlana (model - typ)

Masa przenoszona podczas kopania wyswietlana na wskazniku

Masa przenoszona podczas kopania wyswietlana jako wartos$¢

Przyblizona maksymalna masa przenoszona w tyzce podczas
kopania

® | @©® Qv ®® OO

Przestroga wyswietlana przy podejrzeniu stabej doktadnosci
zatadunku

Historia poprzednich zatadunkow

Przycisk ustawien

Przycisk uruchamiania/konczenia zatadunku

Przycisk zatwierdzania wyniku zatadunku

Przycisk wstrzymywania

Qe 6 ® 6 6|6

Przycisk usuwania wyniku zatadunku
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§ 6.3.2 Korzystanie z ekranu wskaznika masy fadunku

B Wybér wywrotki
Stukng¢ zadang wywrotke na licie wywrotek w gérnej czesci ekranu. Wybrana wywrotka zostanie
podswietlona.

(Supplementary explanation)

* W trybie autonomicznym wyswietlana jest tylko pozycja ,Default Dump” (Domys$ina wywrotka).

B Rozpoczynanie pomiaru masy tadunku
Przed rozpoczeciem kopania stukngé przycisk », aby rozpoczagé pomiar.

B Obliczanie masy tadunku

Po rozpoczeciu pomiaru masy tadunku i wykonaniu nastepujacych czynnosci przy uzyciu maszyny
budowlanej: kopanie — obracanie fadunku — roztadunek tyzki, warto§¢ masy tadunku jest liczona po
roztadowaniu tyzki i dodawana do obcigzenia wywrotki.

Mozna tez stukng¢ przycisk w celu obliczenia masy fadunku.

B Anulowanie masy fadunku

Stukng¢ historie zatadunku, aby jg zaznaczyé¢. Stukniecie przycisku w takiej sytuacji spowoduje
usuniecie zaznaczonej wartosci.

B Konczenie pomiaru masy tadunku
Po zakonczeniu zatadunku wywrotki stukng¢ przycisk ,m”. Spowoduje to zakonczenie pomiaru masy
tadunku.

B Wstrzymywanie pomiaru masy fadunku

Stukniecie przycisku Il podczas pomiaru masy tadunku powoduje wstrzymanie zliczania masy tadunku,
nawet jesli tyZka zostanie roztadowana. Przycisku tego nalezy uzywac w przypadku wykonywania innych
prac podczas zatadunku.

] 6.3.3 Funkcje wskaznika masy tadunku

B Funkcja widoku wskaznikéw
W trybie standardowym wskaznik masy przenoszonej podczas kopania i wskaznik masy tadunku sg
wysSwietlane na zielono.
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Wskaznik masy przenoszonej podczas kopania jest wyswietlany na zétto, gdy kolejna czynnos¢ kopania
spowoduje osiggniecie wartosci bliskiej masie docelowe;j.

Wskaznik masy przenoszonej podczas kopania bedzie wyswietlany na czerwono, jesli szacuje sie, ze masa
tadunku przekroczy mase docelowg po zatadowaniu biezgcej masy przenoszonej podczas kopania.

Jesli tadunek wywrotki przekroczy mase docelowa, wskaznik masy fadunku zmieni kolor na czerwony.
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B Funkcja dostosowywania ilosci gleby

* |lo&¢ gleby nalezy dostosowac przed wykonaniem obrotu.

Wskaznik masy przenoszonej podczas kopania wyswietla ilos¢ gleby w tyzce w czasie rzeczywistym.
Objetos¢ fadunku mozna modyfikowac, zmniejszajac ilos¢ gleby w tyzce.

(Supplementary explanation)

Jesli warto$¢ masy tadunku nie jest dobrze odzwierciedlana w czasie rzeczywistym, zalecane jest uniesienie
wysiegnika.

§ 6.3.4 Inne funkcje dotyczace masy tadunku

Na ekranie ,Basic Settings” (Ustawienia podstawowe) mozna ustawi¢ poszczegolne funkcje dotyczgce masy
tadunku na ,ON” (Wt.) / ,OFF” (Wyt.).

B Auto start (Autom. rozpoczynanie)
Po ustawieniu tej funkcji na ,ON” (Wt.) zatadunek moze rozpoczynac sie automatycznie (poprzez nacisniecie
przycisku ») po stuknieciu i wybraniu wywrotki.

B Auto stop (Autom. zatrzymanie)

Po ustawieniu tej funkcji na ,ON” (Wt.) zatadunek moze konczy¢ sie automatycznie (poprzez nacisniecie
przycisku ,m”), gdy stosunek wybrany w ustawieniu ,End loading at” (Zakoncz tadowanie) maksymalnego
obcigzenia wywrotki zostanie przekroczony podczas obliczania masy tadunku.

Stukniecie pola listy opcji ,End loading at” (Zakohcz tadowanie) umozliwia wybor progu z listy rozwijanej w
zakresie od 60 do 95%.

B Loading accuracy alert (Alert o doktadnosci zatadunku)
Po ustawieniu tej funkcji na ,ON” (Wt.) w dolnej czesci wskaznika masy przenoszonej podczas kopania moze
pojawic sie przestroga, gdy dokladnos¢ obliczen podczas zatadunku wydaje sie by¢ niska.
Prég generowania przestrogi mozna ustawi¢ w opcji ,Loading accuracy Alert Threshold” (Prég alertu o
doktadnosci zatadunku) (min.: 0, maks.: 1).
Kryterium stanowi wartos¢ ulegajaca obnizeniu w przypadku wahan cisnienia oleju i wzrastajgca, gdy
cisnienie oleju jest stabilne. Przestroga jest generowana, gdy warto$¢ spanie do wartosci progowej lub nizej,
dlatego wystepujg nastepujgce sytuacje.

¢ Jesli podczas pracy cisnienie oleju utrzymuje sie na stabilnym poziomie, do wygenerowania przestrogi

nie dochodzi z tatwoscia.

¢ Jesli ustawiono wiekszg wartosé progowa, tatwo o wygenerowanie przestrogi.

* Nie nalezy zmienia¢ tej wartosci bez wyraznej potrzeby.
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6.4 Ocena w trybie kontroli doktadnosci

W trybie kontroli doktadnosci mozna ocenic, czy wynik obliczania masy tadunku miesci sie w zakresie
wartosci standardowych. Procedury kontroli doktadnosci bez fadunku mozna ograniczy¢ w poréwnaniu do
poprzedniego stanu.

* W trybie kontroli doktadno$ci wymagane sg kopanie, obracanie/podnoszenie wysiegnika i roztadunek
tyzki.
* Trybdw kontroli doktadnosci nalezy uzywac¢ po skonfigurowaniu ponizszych ustawien.
- Kalibracja maszyny
- Ustawienia pliku tyzki
- Ustawienia maszyny podstawowej ze wskaznikiem masy tadunku
- Kalibracja bez tadunku ze wskaznikiem masy tadunku

1. Na ekranie poczatkowym stukng¢ opcje ,Payload Meter” (Wskaznik masy fadunku) w celu otwarcia
ekranu wskaznika masy tadunku.

2. Stukng¢ ikone 83)3 aby otworzy¢ menu.

3. Stuknagé opcje ,Accuracy check mode” (Tryb kontroli doktadno$ci), aby otworzy¢ ekran ,Accuracy check

mode” (Tryb kontroli dokfadnosci).

(Supplementary explanation)

¢ Ekran ,Accuracy check mode” (Tryb kontroli doktadnosci) mozna takze otworzy¢, stukajgc przycisk 8:)3
na ekranie naprowadzania maszyny, a nastepnie stukajgc kolejno opcje ,Payload Configuration”
(Konfiguracja tadunku) i ,Accuracy check mode” (Tryb kontroli doktadnosci).
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4. Ustawi¢ maszyne budowlang we wtasciwym potozeniu przed rozpoczeciem kopania.

5. Wprowadzi¢ wartosci w polach ,Target Value” (Wartos¢ docelowa) i ,Tolerance” (Tolerancja).

(Supplementary explanation)

* Ustawi¢ mase docelowg w polu ,Target Value” (Warto$¢ docelowa). Domysinie w stanie bez tadunku
jest ustawiona na 0 kg.

¢ Ustawi¢ dopuszczalny btad dla wartosci docelowej w polu , Tolerance” (Tolerancja). Domysinie ma ono
warto$¢ 100 kg.

¢ Jednostke masy mozna zmienié¢ na ekranie ,Common Settings” (Ustawienia wspdlne).

6. Stukng¢ przycisk ,START” (Rozpocznij) i wykonaé kolejno czynnosci kopania, podnoszenia/obracania
wysiegnika oraz roztadunku tyzki za pomocg maszyny budowlane;.
Lub stukng¢ przycisk w celu zatwierdzenia.

(Supplementary explanation)

* Podczas kopania i zatadunku nalezy obstugiwa¢ maszyne budowlang w standardowy sposéb.

* W celu uzyskania odpowiedniej doktadnosci pomiaru wysiegnik nalezy podnosi¢ w jak najbardziej
ptynny sposdb. W przeciwnym razie wahania ci$nienia oleju spowodujg obnizenie doktadnosci.

* Aby zakonczy¢ pomiar, nalezy roztadowac tyzke.

7. Po zakonczeniu roztadowywania tyZzki nastapi okreslenie, czy wynik obliczania masy tadunku miesci sie
w zakresie tolerancji warto$ci docelowe;.
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7. Dane techniczne produktu

Nazwa produktu

Smart Construction Retrofit

Nazwa modelu sterow

nika

SCRFO0AT02 / SCRFO0AT03

Numer modelu sterownika

LL-1001-00-00-0101 / 2AB-06-11112

Nazwa czesci STEROWNIK

Napigcie znamionowe 10-30V
Zasilanie
sterownika Zalecane parametry

; ) 10 A

bezpiecznika
Pobor pradu 0,2A (24 V)
Odpornos¢ na wode / pyt JIS D0203 S2 / JIS Z8901 (8 typdw)

Zakres temperatury roboczej

0Od -30°C do +85°C

Producent EARTHBRAIN Ltd.
Fabryka Akasaka Tech
Kraj pochodzenia sterownika Japonia

Parametry sieci Wi-Fi

802.11a/b/g/n/ac

Normy (EN, FCC)

EN 300 328 V2.1.1 / EN 300 328 V2.2.2

EN 301 893 V2.1.1, EN 303 413 V1.1.1

EN 301-489-1 v2.2.3, EN 301-489-17 V3.1.1

EN 301-489-19 V2.1.1, EN 62368-1:2014+A11:2017
FCC, czes¢ 15, podczes¢ E:2018

FCC, czes¢ 15, podczes¢ B:2020

Maks. EIRP (na pasmo i funkcje)

WLAN 2,4 GHz (EN):

14,48 dBm eirp

WLAN 5 GHz (FCC):

11a: 17,86 dBm eirp, 11n-20: 17,40 dBm eirp
11ac-20: 17,42 dBm eirp, 11n-40: 15,47 dBm eirp
11ac-40: 15,34 dBm eirp, 11ac-80: 13,38 dBm eirp

Drgania

Czestotliwosé¢: 8,3—400 Hz, czas testu: 20 min,
przyspieszenie: 8,9 G, catkowite drgania: maks. 1
mm

Odpornosé na drgania

Czestotliwos¢: 66,7 Hz, czas testu:

4 godziny w gére i w dét, 2 godziny w lewo i w
prawo,

2 godziny przed i po, przyspieszenie: 8,9 G

Odpornos¢ na drgania

(przemiatanie)

Czestotliwos¢:

8,3—400 Hz, cykl: 20 min (1 odwrotny),

czas testu: 6 godzin w gore i w dot,

6 godzin w lewo i w prawo, 6 godzin przed i po,
przyspieszenie: 8,9 G, petna amplituda: maks. 1,0
mm
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Uderzenie

Przyspieszenie podczas uderzenia: 50 G,

czas uderzenia: 11 milisekund,

liczba testow: w gore i w dot, w lewo i w prawo,
przed i po,

po 5 razy w kazdej z 3 osi w obu kierunkach, fgcznie

30 razy

Rozpylanie stonej wody

Temperatura podczas testu: 35°C, stezenie soli w
wodzie: 5%,
rozpylana objetos¢: 0,5—

Typ modulacji

BPSK, QPSK

Pasmo czestotliwosci

2400-2835,5 MHz, 5150-5250 MHz,
5250-5350 MHz, 5470-5725 MHz,
5725-5895 MHz

Czestotliwos¢ robocza

2412-2472 MHz, 5180-5240 MHz,
5260-5320 MHz, 5500-5700 MHz,
5745-5825 MHz

Wzmocnienie anten 2/4 GHz: 2,1 dBi
y 5 GHz: 2,4 dBi

Masa 2,1kg

Oznaczenie emisji (kod ITU) G1D/G7D

Moc nadawania lub zakres mocy

Tryb impulsowy Tx 11b (obcigzenie = 46,8%): 488
mw

11ac RX 5G: 358 mW

Tryb us$pienia: 1,8 mW

Szerokos¢ pasma

5 MHz, 20 MHz, 40 MHz, 80 MHz

Odlegtosci miedzy kanatami

5 MHz, 20 MHz, 40 MHz, 80 MHz

Specyfikacje odbioru sygnatu GNSS

GPS GLONASS Galilleo Beidou QZSS

Specyfikacje fgcznosci bezprzewodowej (opcja)

RS232C

Wymiary obudowy bez ostony
przeciwstonecznej

130 mm (szer.) x 250 mm (gt.) x 100 mm (wys.)
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8. Rozwigzywanie problemow

B Elementy wymagajace sprawdzenia po wyswietleniu ekranu btedu
W przypadku wystgpienia btedu dotyczacego IMU lub czujnika cisnienia pojawi sie nastepujgcy ekran btedu.

W przypadku wystgpienia btedu dotyczgcego sterownika GNSS lub statusu potgczenia z siecig Wi-Fi pojawi
sie nastepujacy ekran btedu.

W przypadku wystgpienia btedu dotyczgcego ustawien plikéw projektu pojawi sie nastepujgcy ekran btedu.

Po pojawieniu sie takich ekranéw btedu nalezy zapoznaé sie z wyswietlang trescig i wykona¢ odpowiednie
czynnosci.
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Informacja o wystgpieniu btedu dotyczgcego statusu GNSS bedzie wyswietlana w sposoéb przedstawiony
ponizej.

W takim przypadku mozna sprawdzi¢ szczegoty btedu, stukajgc wyswietlany btgd lub przycisk statusu GNSS
u gory ekranu.

Po sprawdzeniu szczegotow stukng¢ przycisk ,v”, aby powréci¢ do poprzedniego ekranu.

Jesli podczas regulacji masy (kalibracji) tadunku wystapito nieprawidtowe cisnienie sitownika wysiegnika,
pojawi sie ponizsza przestroga. W takim przypadku nalezy sprawdzi¢ wyswietlang tres¢ i na jej podstawie
dokonac regulacji masy (wykonac kalibracje). Szczegdtowe informacje na temat regulacji masy (kalibracji)
zawiera podrecznik przeznaczony dla przedstawicieli.
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B W przypadku niepowodzenia pobierania pliku ustawien

Jesli nie mozna odczyta¢ ponizszych plikow, odczytane zostang odpowiednie pliki kopii zapasowe;.
* ApplicationSetting

CompassSoundSetting

CuttingEdgeOffset

GuidanceSetting

LightBarAndSoundSetting

MainDisplayEnableUISetting

Network

PayloadInfoSetting

ServerSetting

StartupSetting

SystemSetting

TargetSurfaceOffset

Ponizsze pliki sg pobierane ze sterownika GNSS.
BasicSetting

CalibrationInfo

Gnsslnfo

GnssSetting

PositionPosturelnfo

RetrofitKitInfo

Jesli nie mozna odczytaé ponizszych plikow, utworzone zostang pliki warto$ci poczgtkowych z odpowiednimi
wersjami.

* ColorList

¢ Common_setting

¢ MachineCalibrationSetting

* PayloadParameterSetting

* Product

* Version

B Aktualizacja oprogramowania sprzetowego

W przypadku pojawienia sie ponizszego komunikatu nalezy zaktualizowa¢ oprogramowanie sprzetowe do
najnowszej wersji.

- 174 -



B Pozostate problemy i elementy do sprawdzenia

Problem

Elementy do sprawdzenia

Podczas sprawdzania dokfadnosci
krawedzi thacej tyzki obserwowane sg
istotne réznice wartosci.

Czy wspotrzedne krawedzi tngcej tyzki ulegly istotnym zmianom?
= Z uwagi na zmieniajace sie potozenie anteny GNSS zachowanie
krawedzi thgcej moze podlegac nieregularnym zmianom. Jesli po
pewnym czasie nie nastgpi poprawa, nalezy przemiesci¢ maszyne
na otwartg przestrzen.

Czy maszyna nie jest narazona na drgania na niestabilnym
podtozu?

Dane projektowe nie sg wyswietlane.

Czy dane projektowe sg skonfigurowane?

= Jesli nie sg, nalezy zaimportowaé dane projektowe, a nastepnie
sprawdzic, czy sg wyswietlane.

Maszyna i tyzka zniknety z widoku na
ekranie.

Ponownie stukng¢ ekran tabletu, aby sprawdzi¢, czy elementy
wyswietlg sie na ekranie.
Czy informacje o tyzce i kalibracji sg prawidtowo skonfigurowane?

Kompas wskazujgcy przdd nie jest
skierowany do przodu.

Pomimo tego, ze maszyna jest
skierowana prosto do danych
projektowych, przechyla sie.

Czy wybrano zadane dane projektowe dla prac budowlanych?

* Wybrane dane projektowe sg podswietlone.

Czy maszyna nie jest narazona na drgania na niestabilnym
podtozu?

= Jesli maszyna pracuje na niestabilnym podtozu, na ktérym jest
narazona na silne drgania, kompas wskazujgcy przéd moze nie by¢
skierowany do przodu ze wzgledu na specyfike reagowania
jednostki IMU, ktéra wykrywa ustawienie maszyny. Taka sytuacja
nie wynika z awarii maszyny.

Czy konfiguracja tyzki jest odpowiednia dla uzywanej tyzki?

= Kompas wskazujacy przad nie bedzie prawidtowo wyswietlany,
jesli konfiguracja tyZki nie jest odpowiednia.

Czy w danych projektowych okreslono jakie$ wady, takie jak otwory
lub wypuktosci?

Wartos¢ masy tadunku nie jest
wyswietlana.

Czy ustawienie czujnika cisnienia nie jest wytgczone?

= Ustawi¢ opcje ,Boom Head/Bottom Pressure Sensor” (Czujnik
cisnienia czofa / dotu wysiegnika) na ,ON” (Wt.) na ekranie
~controller Settings” (Ustawienia sterownika).

Czy czujniki cisnienia sitownika wysiegnika nie sg podtgczone
odwrotnie?
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Problem

Elementy do sprawdzenia

Doktadnos¢ masy tadunku jest niska.

Czy osprzet roboczy nie trzesie sie podczas obracania?

= Mozliwe jest obliczanie masy tadunku na zboczu, ale doktadnosé
jest lepsza na ptaskim podtozu. Ponadto drgania maszyny
budowlanej mogg obnizaé¢ doktadnos$¢ masy tadunku.

Czy osprzet roboczy nie trzesie sie podczas kalibracji?

= Masa fadunku jest obliczana na podstawie cisnienia oleju
sitownika wysiegnika, dlatego doktadnos¢ masy moze by¢ nizsza,
gdy wystepujg drgania wysiegnika.

Czy gleba nie jest rozsypywana podczas obracania?

Czy ziemia nie przylega do tyzki?

Czy przeprowadzono procedure rozruchu?

= Przeprowadzi¢ rozruch, aby temperatura oleju osiggneta co
najmniej 30°C. Masa tadunku jest obliczana na podstawie ci$nienia
oleju sitownika wysiegnika, dlatego nalezy zastosowac srodek
ostroznosci w postaci rozruchu sitownika wysiegnika na koncu
zakresu.

Czy czas podnoszenia wysiegnika nie jest za krotki?

= Doktadnos$¢ moze by¢ lepsza, gdy wysiegnik jest podnoszony
przez okoto cztery sekundy.

llos¢ wolnego miejsca w tablecie
spadta do wartosci progowej lub nizej.

Stukna¢ przycisk ,v” w wyswietlanym oknie komunikatu, aby
usung¢ niepotrzebne pliki, takie jak pliki pamieci cache.

Wartos¢ progowg mozna ustawi¢ w opcji ,Storage Free Space
Threshold” (Prég wolnego miejsca w pamieci) na ekranie ,Common
Settings” (Ustawienia wspadlne).

Kontrola doktadnosci wskaznika masy
tadunku zakonczyta sie
niepowodzeniem.

Sprawdzi¢, czy parametry zostaty prawidtowo ustawione, a
nastepnie ponownie przeprowadzi¢ kalibracje bez fadunku.
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B Lista statuséw systemu
W ponizszej tabeli wymieniono statusy systemu wyswietlane na tablecie. Informacje na temat metody
wys$wietlania zawiera punkt ,4.1.2 Dziatania dostepne na ekranie gtdwnym.

Element

Warto
$¢

Tresc¢ btedu

AHRS
(system odniesienia
kursu i pionu)

0

No abnormality in AHRS or IMU. (Brak nieprawidtowos$ci AHRS i IMU).

1

BodyIMU not connected. (Nie podtgczono IMU nadwozia).

MainGNSS or SubGNSS not yet measured. (Nie zmierzono sygnatu gtéwne;j
anteny GNSS lub podrzednej anteny GNSS).

Both 1 and 2 are applicable. (Zaréwno warto$¢ 1, jak i 2 ma zastosowanie).

AWl DN

An IMU internal error occurred. (Wystagpit btgd wewnetrzny jednostki IMU).

MainGNSS is Fix or Float but the accuracy is lowered, or the heading is not
fixed. (Gtowna antena GNSS jest ustalona lub swobodna, ale doktadnos¢
jest obnizona, lub kurs nie jest staty).

Both 4 and 5 are applicable. (Zaréwno warto$¢ 4, jak i 5 ma zastosowanie).

Informacje o
lokalizacji

MainGNSS is FIXED-RTK. (Dla gtéwnej anteny GNSS wybrano opcje Ust.
RTK).

MainGNSS is Float, and the accuracy equals to or lower than the high
accuracy threshold. (Dla gtéwnej anteny GNSS wybrano opcje Swob., a
doktadnosé¢ jest rowna wysokiemu progowi doktadnosci lub od niego
nizsza).

MainGNSS is Float, and the accuracy is between the low and high
thresholds. (Dla gtéwnej anteny GNSS wybrano opcje Swob., a doktadnosc¢
jest miedzy progiem niskim i wysokim).

MainGNSS is Float, and the accuracy equals to or higher than the low
threshold; MainGNSS is DGNSS or SinglePoint; MainGNSS is unpositioned
or DEAD_ LOCKING; or RTCM data is unreceived. (Dla gtéwnej anteny
GNSS wybrano opcje Swob., a doktadnos¢ jest rowna niskiemu progowi lub
od niego wyzsza; dla gtéwnej anteny GNSS wybrano opcje DGNSS lub
jeden punkt; gldbwna antena GNSS nie znajduje sie w odpowiedniej pozycji
lub wystgpit problem DEAD_LOCKING; lub dane RTCM nie zostaty
odebrane).

Data not received from MainGNSS. (Nie odebrano danych z gtéwnej anteny
GNSS).

Potgczenie ze stacjg
bazowag

No dropout for the last five minutes. (Brak przerwy w ciggu ostatnich pieciu
minut). (Przerwa jest definiowana jako zdarzenie, w ktérym dane RTCM nie
mogg by¢ odbierane w sposéb ciagty przez 30 sekund).

A dropout occurred in the last five minutes. (W ciggu ostatnich pieciu minut
wystgpita przerwa).

Currently dropping out. (Trwa przerwa). (Dane RTCM nie sg odbierane
przez co najmniej 30 sekund).

IMU wysiegnika

Normal or unused. (Pracuje prawidtowo lub nie jest uzywany).

IMU ramienia

An IMU internal error occurred. (Wystgpit btgd wewnetrzny jednostki IMU).

IMU tyzki

No data detected by IMU for five seconds. (Jednostka IMU nie wykryta
danych przez pieé sekund).

IMU nadwozia

IMU tyZki przechylnej

Czujnik cisnienia
czota wysiegnika

Czujnik ci$nienia dotu
wysiegnika

Normal or unused. (Pracuje prawidtowo lub nie jest uzywany).
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B Lista kodéw btedow
W przypadku btedéw o numerach od 1 do 10 na ekranie wyswietlana jest tylko jedna pozycja o najwyzszym
priorytecie, dopoki status nie ulegnie poprawie.
W przypadku btedéw o numerach od 11 wzwyz bigd jest generowany natychmiast po jego wystgpieniu.

Nr

Komunikat o btedzie

Tres¢ (zarys)

Przyczyna — Dziatanie

1

Brak btedu

(Nie wybrano pliku
projektu)

wybrany.

2 | Unconnected to Tablet nie mogt pobraé * Nie skonfigurowano ustawien Wi-Fi.
controller (Odtaczono od informacji ze sterownika. — Sprawdzi¢, czy w ustawieniach Wi-Fi
sterownika) tabletu jako miejsce docelowe

potgczenia ustawiono sterownik.

e Zasilanie sterownika jest wytgczone.
— Sprawdzi¢, czy lampka LED
sterownika swieci sie.

3 | No machine calibration Wystgpit problem z Jesli wartos¢ informacji o kalibracji jest
(Brak kalibracji maszyny) |informacjami o kalibracjii | nieprawidtowa

nie mozna przeprowadzi¢ |— Sprawdzic, czy przeprowadzono
obliczen krawedzi tnace;j. kalibracje w prawidtowy sposéb.

4 | Backet is not selected (Nie |Nie wybrano pliku tyzki. Nie wybrano pliku tyzki.
wybrano tyzki) — Sprawdzi¢, czy w ustawieniach tyzki

wybrano plik tyzki.

5 |No correction data (VRS) | Sterownik nie moze pobra¢ | Nie udato sie potgczy¢ tabletu z serwerem
(Brak danych poprawek zadnych danych poprawek |dystrybucji danych poprawek.

(VRS)) (VR). — Sprawdzi¢ transmisje/odbidér danych
poprawek w ustawieniach Ntrip na tablecie.

6 |No correction data Sterownik nie moze pobraé | ¢ Stacja ustalona nie moze
(External radio) (Brak zadnych danych poprawek wysytaé/odbiera¢ danych poprawek
danych poprawek (radio (radio zewnetrzne). (radio zewnetrzne).
zewn.)) — Sprawdzi¢ format transmis;ji

bezprzewodowej stacji ustalonej oraz
typ i liczbe odbieranych satelitéw.
¢ Sterownik nie moze odebraé danych
poprawek (radio zewnetrzne).
— Sprawdzi¢ typ satelity w ustawieniach
GNSS na tablecie.
7 |Project file is not selected | Plik projektu nie zostat Plik projektu nie zostat wybrany.

— Sprawdzi¢, czy zakonczono pobieranie
pliku projektu i wybrano plik projektu.
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Nr

Komunikat o btedzie

Tres¢ (zarys)

Przyczyna — Dziatanie

Localization error (Bfad
lokalizacji)

Podczas procesu lokalizaciji
wystgpit btad.

* Niewystarczajgce punkty odniesienia na
potrzeby lokalizacji
— Sprawdzi¢ punkty odniesienia
wykorzystywane do lokalizacji.

* Nieprawidtowy typ wspétrzednej
— Sprawdzi¢ typ wspotrzednej.

¢ Zbyt duza reszta (0,1 m lub wiecej)
— Sprawdzi¢ reszte.

* Btad obliczenia parametru lokalizaciji
— Sprawdzi¢ parametry lokalizacji.

Projection error (Btad
projekciji)

Podczas procesu projekciji
wystapit btgd obliczen.

Btad ustawienia parametru projekgc;ji
— Sprawdzi¢ zawarto$¢ wybrang do
projekciji.

10

Out of design area (Poza
obszarem projektu)

Maszyna budowlana nie
znajduje sie w zakresie
powierzchni projektowe;j.

* Krawedz tngca maszyny budowlanej
znajduje sie poza powierzchnig
projektowa.

— Sprawdzi¢ plik powierzchni
projektowej i przemiesci¢ krawedz tngca
na powierzchnie projektowa.

* Antena GNSS nie jest ustalona.

— Sprawdzi¢ po ustaleniu anteny
GNSS.

11

OO IMU Undetected (Nie
wykryto IMU OQO)

Nie mozna wykry¢ IMU O
O w sygnale CAN.

* Nieprawidtowe dziatanie IMU OO

* Problem zwigzany z wigzkg przewodow
(np. przerwanie przewodu)
— Sprawdzi¢ ciggtos¢ wigzki
przewodow. W przypadku braku
problemu z ciggtoscig wiazki przewoddéw
mogto dojs¢ do awarii jednostki IMU.

12

OO IMU Software error
(Btad oprogramowania IMU
00)

Btgd oprogramowania IMU
0]0)

Nieprawidtowe dziatanie IMU OO

— Wytaczyc¢ i wigczy€ zasilanie. — Jesli
problem pojawia sie ponownie po
wytgczeniu i wkgczeniu zasilania, mogto
dojs¢ do awarii jednostki IMU.

13

OO IMU Undetected (Nie
wykryto IMU OOQO)

Nie mozna wykry¢ IMU O
O w sygnale CAN.

* Nieprawidtowe dziatanie IMU OO

* Problem zwigzany z wigzkg przewodéw
(np. przerwanie przewodu)
— Sprawdzi¢ ciggtos¢ wigzki
przewodow. W przypadku braku
problemu z ciggtoscig wiazki przewoddéw
mogto dojs¢ do awarii jednostki IMU.

- 179 -




Nr

Komunikat o btedzie

Tres¢ (zarys)

Przyczyna — Dziatanie

14

OO IMU Software error
(Btad oprogramowania IMU
00)

Btad oprogramowania IMU
0]@)

Nieprawidtowe dziatanie IMU OO

— Wytaczy¢ i wigczy¢ zasilanie. — Jesli
problem pojawia sie ponownie po
wytgczeniu i wigczeniu zasilania, mogto
dojs¢ do awarii jednostki IMU.

15

OO IMU Undetected (Nie
wykryto IMU OOQO)

Nie mozna wykry¢ IMU O
O w sygnale CAN.

* Nieprawidtowe dziatanie IMU OO

* Problem zwigzany z wigzkg przewodéw
(np. przerwanie przewodu)
— Sprawdzi¢ ciggtos¢ wigzki
przewodow. W przypadku braku
problemu z ciggtoscig wigzki przewodoéw
mogto dojs¢ do awarii jednostki IMU.

16

GNSS antenna not
detected (Nie wykryto
anteny GNSS)

Sterownik nie moze wykryé
anteny GNSS.

* Przewdd anteny jest przerwany lub nie
jest podtaczony.
— Sprawdzi¢, czy przewdd anteny jest
podtgczony.

* Awaria anteny
— Wymieni¢ antene.

* Awaria sterownika
— Wymieni¢ sterownik.
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9. Informacje kontaktowe

B Pytania dotyczace produktéow:
EARTHBRAIN Ltd.
Strona formularza do zadawania pytan: https://support.smartconstruction.com/hc/ja/requests/new
Nalezy przejs¢ do formularza do zadawania pytan, korzystajgc z fgcza.

B W przypadku probleméw:

Centrum wsparcia

Smart Construction 3D Machine Guidance Kit

Wydawca: EARTHBRAIN Ltd.
Izumi Garden Tower, 29th floor, 1-6-1
Roppongi, Minato-ku, Tokyo

Zabronione jest kopiowanie i przedrukowywanie bez zgody.
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