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Dynamické ovladani zabéru bogballe «Q

UvoD

Dynamické ovladani zabéru, neboli souvratova automatika, nabizi
moznost kombinace dvou dllezitych vyhod. S timto systémem
muzeme skombinovat dvojity pfekryv dostfedného systému
BOGBALLE a zaroven kontrolovat prekryti na souvratich a v
klinech.

Dynamické ovladani zabéru BOGBALLE - Section Control (SC),
muzeme rozdélit do dvou urovni:

SCStandard a SCDynamic

gcstndard | hravuje pratok hnojiva na obou rozmetacich kotougich

stejné. Upravy je docileno zmengenim nebo zvétSenim zabéru na
Sifku klinu. Symetricky rozmetaci obrazec dostfedného systému
rozmetani, ktery je zalozen na vicenasobném prekryti, zajistuje
plynuly pfechod pfi najezdu do klinu, kde je davka hnojiva plynule
rozprostrena.

Spravné nastaveni je zprostfedkovano servomotorem ovladajicim
davku, ktery méni pratok hnojiva zavisle na zméné pracovniho
zabéru nebo Sifce klinu.

Systém SCS"% je standardnim dopliikem pro stroje fady M

s pouzitim kalibratoru ZURF.

ScPYname ynravuje pratok hnojiva na kazdém z rozmetacich
kotouc€u individualné. Upraveni je provedeno zejména zmensenim
nebo zvétSenim zabéru na strané najizdéjici do klinu.

Rozmetaci obrazec je asymetricky a stejnomérné pfizpusobivy
zméné tvaru pole.

Systém SC™"™ je standardnim dopliikem pro stroje fady M

s pouzitim kalibratoru ZURF a doplikovych dynamickych aktuatoru.
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Dynamické ovladani zabéru bogballe «Q

SCStandard a SCDynamic

Muze byt vyuzito za pomoci:

e Kalibrator ZURF
TlacCitka pro rozmetani v klinech. Ru¢né se macka pfi
najezdu do klinu na kalibratoru ZURF.

e FREE Concept
Manualni nebo pIné automatické ovladani pomoci tabletu a
kalibratoru ZURF, propojenymi pifes komunikaéni wifi modul
iZURF.

e Ovladani GPS navigac€ni jednotkou
Manualni nebo plné automatické ovladani pfes navigaci od
jiného vyrobce a kalibrator ZURF.

e |SOBUS Controller - GPS/SC.
Manualni nebo pIné automatické ovladani pfes ISOBUS
terminal v traktoru a BOGBALLE ISOBUS Controller.

Prehled:
Ovladaci jednotka Section  Manual Automatic

Control _ Control Control

CALIBRATOR ZURF g Standard N
SCDynamic \/

FREE concept g Standard J N
SCDynamic \/ \/

GPS navigacni jednotka g Standard N N
SCDynamic \/ \/

ISOBUS Controller g Standard N N
SCDynamic \/ \/
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Dynamické ovladani zabéru bogballe «Q

Standard
SC

Manualni ScStandard
o Kalibrator ZURF - Tlacitka pro rozmetani v klinech.
Kalibrator ZURF ma dvé tladitka na ovladani zabéru v klinech.

A= Klin na LEVE strané rozmetadla.
= D Klin na pravé strané rozmetadla.
g Standard upravuje davku identicky a symetricky nezavisle na tom,

které z tlaCitek je stiskavano.

Stisknutim tlacitka A nebo = A se kalibrator ZURF

pfepne do modu rozmetani v klinech. Na obrazku nize je pfikladné
zobrazeni.
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(0 XX m A Pracovni zabér je manualné

Zabér upravitelny b&hem rozmetani
pouzitim tlacCitek:

24,00 m ) a

Upraveny zabér[+/-]

Min. 1,0m Krokovani/posuny v metrech mohou byt nastaveny:
Max. 50,0 m MENU » Nastaveni » M-Krok nastaveni.
Potvrdit
Zrusit
\& Y

Uprava pracovniho zab&ru automaticky nastavi idealni priitok
hnojiva hraditky.

Uprava je provedena hned po stisknuti tlagitka:

A a
' nebo , je nutné vzit v uvahu tvar rozmetaci kfivky za
rozmetadlem.

Vzdalenost od stfedu rozmetadla do stfedu rozmetaci kfivky hnojiva
je vzdy pfiblizné 15 metrll nezavisle na pracovnim zabéru.

15 meter
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Dynamické ovladani zabéru bogballe «Q

K zastaveni pratoku hnojiva na souvrati zmacknete STOP, nasledné
zmacknete START pfi vjezdu do dalSiho kolejového rfadku.

START / STOP pozice jsou popsany v navodu rozmetadla.

Pokud je pole stale klinovité a chcete se vratit zpét k pdvodnimu
zabéru — zmacknete tlacitko a navratite se zpét na uvodni
obrazovku kalibratoru ZURF.

MANUAL SCStandard

o FREE Concept
Je ovladan stejnym zplsobem jako kalibrator ZURF

. Ovladani pomoci GPS
Prectéte si prosim navod od GPS ovladace.

) ISOBUS Controller - GPS/SC
Prectéte si prosim navod od ISOBUS Controlleru.
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Dynamické ovladani zabéru bogballe «Q

PIlné automatické SCStandard
e FREE Concept
e Ovladani pomoci GPS

Oba zpusoby jsou provadény pomoci kalibratoru ZURF, ktery se
postara o symetrické a plné automatické ovladani zabéru gcStandard
Upravy davky jsou automaticky ovladané podle zasad stejnych jako
u manualniho ovladani na kalibratoru ZURF.

Na souvratich systém automaticky zapina/START a vypina/STOP.

Pfi hraninim rozmetani pfi zaCinani/dokonceni objezdu pole je
nutné zapnout/START a vypnout/STOP manualné pfes klavesnici
kalibratoru ZURF.

PIné automaticky START/STOP systém je zamérné zpozdény, aby
byl dodrZen rozmetaci obrazec vzhledem ke kfivce hnojiva za
rozmetadlem.

RS232 Znazorfiuje sériovou komunikaci mezi dal$i ovladaci
= jednotkou a kalibratorem ZURF
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4324'm

= 3580kg 10,4Ha =1 Uprava zabéruje

= — E zobrazena na misté
= Mark B-67 240 H celkového zabéru.

| 338kg/Ha 28,3Ha

Nejsou nutné zadné
manualni zasahy a systém

345 Kg/Ha Ow se automaticky prfepne na

pavodni hodnotu
12,3Km/h 540rpm pracovniho zabéru po tom
22,50kg 0,3%

co je operace ScStandard
dokoncena.

’
1

; ),

Plné automatické SCStandard
e [SOBUS Controller - GPS/SC

Je zoddpovedny za plné automatické a symetrické upravy zabéru
scsSandard nodle zasad stejnych jako u manuainiho ovladani na
kalibratoru ZURF.

Na souvratich systém automaticky otevira/START a zavira/STOP.

PIné automaticky START/STOP systém je zamérné zpozdény, aby
byl dodrzen rozmetaci obrazec vzhledem ke kfivce hnojiva za
rozmetadlem.

Zobrazeni na ISOBUS terminalu se mUze liSit — zalezi na znacce a
modelu. Obecné, funkénost a tladitka zustanou vzdy stejna
nezavisle na znaéce.
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Dynamické ovladani zabéru bogballe «Q

SCDynamic

Kalibrator ZURF je pfipraveny pro ovladani SC™"Me za
predpokladu, Ze je v ném nahrany novy software. Zakladem
systému je balitek SC™"™° ktery obsahuje dva servomotory,
ovladajici pratok hnojiva a prekryti v klinovitych usecich pole.

schyname rozdéluje zabér do 8 plynulych sekci, 4 sekce na levé
strané rozmetadla a 4 sekce na pravé strané rozmetadla. Sekce
jsou oCislovany zleva, Cislo 1 je prvni sekce z levé strany
rozmetadla a sekce 8 je vzdy prvni sekce zprava.

Nt TN
AN

P 25 4 5 bl 8

Sitka jedné sekce je vzdy 1/8 celkového zabéru.

MANUAL ScPynamic
. Kalibrator ZURF - tla€itka pro rozmetani v klinech.

Klavesnice kalibratoru ZURF ma dvé tlaCitka pro rozmetani
v klinech.

Klin na LEVE strané rozmetadla.

Klin na PRAVE strané rozmetadia.

scPYmmie ynravuje zabér asymetricky, je tedy velice dilezité, aby
systém fungoval spravné.

Page 8



Dynamické ovladani zabéru bogballe «Q

Stiskem tladitka nebo se kalibrator ZURF

pfepne do modu rozmetani v klinech. Na obrazku nize je prikladné
zobrazeni.

Na prikladném obrazku je pracovni zabér 32m a diky najezdu do
klinu zprava se pracovni Sifka zmenSila o 2 sekce. Sife sekce je
4,0m (32/8=4).

(

. XXXX M "\

Sife klinu Pracovni zabér je manualné
upravitelny béhem rozmetani

24 OO m pouzitim tlacCitek:
]

Boom section 4,0m:
L 1T 1T 1 1 [l A
a

Nastavte Sitku zabéru[+/-]

Min. 4,0 m
Max. 320m Krokovani/posuny v metrech mohou byt nastaveny:
MENU » Nastaveni » M-Krok nastaveni.
potvrdit

S zrusit

Klin na pravé strané rozmetadla.
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Dynamické ovladani zabéru bogballe «Q

PFi vijezdu do souvraté systém automaticky zavfe hraditka a zastavi
prutok hnojiva, i kdyz je stale jedna sekce aktivni. lkona START se

vypne.

Kdyz je pole stale klinovité a klin je z druhé strany rozmetadla-
stisknéte druhé tlacitko pro najezd do klinu a systém automaticky
zrcadlové obrati systém SCPY"me

5 )

0 XXXX'M

Wedge width

8,00 |m

Boom section 4,0m:
mmjem] § § | | |

- I
IS4 =

Adjust working width [+/-]

—— START ikona

Kdyz je dosazeno

m;‘x 3‘2"8m prednastaveného
: pracovniho zabéru, display
Confirm se automaticky prepne do
Cancel INFO médu.

Klin na levé strané rozmetadla.

A

Rozme Esc
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Dynamické ovladani zabéru bogballe «Q

PIné automatické SCPnamc
e FREE concept
e Ovladani pomoci GPS

Oba ze systému jsou ovladané skrze kalibrator ZURF, ktery dava
v8echny informace k provedeni asymetrickych zmén zabérua a piné
automatického SC™"™M¢ Seké&ni automatika je ovladana na zakladé
otevfenych a zavienych sekci systému.

Na souvratich sytém automaticky otevira/START a zavira/STOP
hraditka.

Pfi hraniénim rozmetani pfi zacinani/dokonc¢eni objezdu pole je
nutné zapnout/START a vypnout/STOP manualné pfes klavesnici
kalibratoru ZURF.

PIné automaticky START/STOP systém je zamérné zpozdény, aby
byl dodrzen rozmetaci obrazec vzhledem ke kfivce hnojiva za
rozmetadlem.
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Dynamické ovladani zabéru bogballe «Q

CT 1T 1 L] =l

= 3580kg 10,4Ha

| Mark B-67 240 M

| 338Kg/Ha 28,3Ha

Sitka klinu je automaticky
upravovana v prubéhu hnojeni.

Zapnuté a vypnuté sekce jsou
zobrazeny v horni Casti
obrazovky.

INTHITIIES

12,3km/h 540rpm
22,50kg 0,3%
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Dynamické ovladani zabéru bogballe «Q

PIné automatické scPynamic

e |SOBUS Controller s GPS/SC

Je zoddpovedny za plné automatické a symetrické nastaveni zabéru
scStandard hodle zasad stejnych jako u manualniho ovladani na
kalibratoru ZURF.

Na souvratich systém automaticky otevira/START a zavira/STOP.

PIné automaticky START/STOP systém je zamérné zpozdény, aby
byl dodrZzen rozmetaci obrazec vzhledem ke kfivce hnojiva za
rozmetadlem.

Zobrazeni na ISOBUS terminalu se muUze liSit — zalezi to na znacce
a modelu. Obecnég, funk&nost a tlaCitka zistanou vzdy stejna
nezavisle na znadce.

Znazornéni sekci je vyobrazeno na vSech terminalech.

Extra vlastnosti SC®"™°
e Kalibrace

e Otevirani hraditek na vyprazdnéni stroje
Pfi pratokové kalibraci a vyprazdfiovani systém ScPyname
automaticky nasméruje dynamicka hraditka tak, aby se mohlo
hnojivo plynule sypat skrze vypadovy otvor v rozmetacim disku. Jiz
neni potfeba aplikovat vypadovou rampu pfi kalibraci.

Po kalibraci a vyprazdfiovani zbyde trocha hnojiva na rozmetacim
disku, tento zbytek musi byt pfidan k vyslednému kalibracnimu
mnozstvi.
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Mark 1
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Dynamické ovladani zabéru bogballe «Q

Pos. No. Order no. Notes. Pos. No. Order no. Notes.
1 4584-26
2 4790-36
3 6395-71 Dynamic Box
4 6395-75 Left (1)
5 6395-76 Right (2)
6 6395-79 Mark 1
7 6395-80 Mark 2
8 6395-84
9 6395-85 Left
10 6395-86 Right
11 9930-02 D6/12
12 9930-32 D8/17
13 9934-31
14 9961-23 M6x30
15 9962-04 M8x20
16 9969-15 M6
17 9969-16 M6 Loc
18 9969-32 M8 Loc
19 9990-15
20 9990-36
21 9990-43
22 6395-93
23 9942-13 LA12 Dynamic

24 6390-35
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Poznamky:
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Poznamky:
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Poznamky:
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Poznamky:
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