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Jak postepowad i jak nie postepowaé z komponentami systemu R-14

. Nalezy stosowac oryginalne okablowanie dostarczone przez producenta

Z uwagi na potencjalny znaczny pobor mocy, wymagane jest solidne podlaczenie
przewodow systemowych bezposrednio pod bateri¢ akumulatorowa ciagnika, z
jednoczesnym zachowaniem biegunowosci (czerwony przewdd z bezpiecznikiem, do
zacisku + akumulatora)

Zabronione jest podlaczanie systemu do niesprawne;j instalacji elektrycznej. Przez
niesprawng instalacj¢ rozumie si¢ instalacj¢ zawierajaca uszkodzony akumulator,
wytwarzajaca przepigcia oraz spadki i zaniki napigc.

Nalezy dbac o czystos¢ gniazd 1 wtykow, szczegdlnie zabronione jest taczenie gniazd i
wtykoéw wczesniej zabrudzonych

Przewody nalezy prowadzi¢ w sposéb uniemozliwiajacy przecigcie, przetarcie lub
zmiazdzenie izolacji i zwarcie do masy maszyny lub ciagnika

Przewody powinny by¢ maksymalnie unieruchomione co uchroni je przed potamaniem. W
miejscach koniecznych odksztatcen wystgpujacych podczas pracy nalezy utworzy¢ petle
zapewniajace dostatecznie duzy promien zgigcia

Kazdy uszkodzony przewo6d musi by¢ bezwzglednie wymieniony. Uszkodzenia elektroniki
spowodowane zwarciami lub rozwarciami przewodow sa tatwe do wykrycia i nie podlegaja
gwarancji

Przewody nalezy prowadzi¢ tak, aby woda kondensujaca si¢ na przewodach nie sptywata do
dlawnic, gniazd i wtykow

Poruszajace si¢ przewody, ktore prowadza do wnetrza modutdw, musza by¢ unieruchomione
przed miejscem wejscia do wngtrza modutow, przez przymocowanie do elementow
konstrukcyjnych maszyny

Wszystkie obudowy musza by¢ zawsze szczelnie skrecone a dtawnice dokrecone.
Wykluczone jest stosowanie przewodow o przekroju inny niz kolowy, na odcinku przejscia
przez dtawnice

Sterownik oraz pozostate moduty mozna utrzymywacé w czystosci przecierajac czysta
wilgotna migkka szmatka. Zabronione jest uzycie jakichkolwiek §rodkéw zawierajacych
materiat §cierny lub majacych charakter materiatu Sciernego

Nie wolno dotyka¢ do panelu klawiatury ostrymi przedmiotami, ktére moga uszkodzi¢
powtoke. Sterownik musi by¢ solidnie zamocowany w kabinie ciagnika

Zabronione jest polewanie sterownika woda i innymi cieczami. W szczeg6lnosci uzycie
rozpuszczalnikéw organicznych moze doprowadzi¢ do zniszczenia obudowy i klawiatury

W przypadku awarii bezpiecznika zasilajacego system, zabronione jest podlaczanie nowego
bezpiecznika przed zdiagnozowaniem 1 usunigciem przyczyny przeciazenia

Przewody nalezy dokrgca¢ do zaciskéw wewngtrznych 1 zewngtrznych modutdw gniazd i
wtykow z sita zapewniajaca dobry kontakt i jednocze$nie nie powodujaca uszkodzen
delikatnych komponentéw. W szczegdlnosci nie ma potrzeby silnego dokrgcania sygnatow
malej mocy, w tym przewodoéw czujnikow

Elementy wysytane do serwisu musza mie¢ bezwzglednie opisany charakter usterki,
prawdopodobna przyczyng usterki, i musza by¢ dobrze zabezpieczone na czas transportu.
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Opis panelu sterownika
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Klawisz wlaczenia, wytaczenia i pauzy
Klawisze funkcji sterujacych 1 pomiarowych
ustawianie parametrow roboczych maszyny
- (dawka sterowana elektrycznie - nie wystgpuje w tej wersji oprogramowania)
pomiar predkosci
pomiar predkosci powierzchniowej (wydajnosci)
liczniki hektarow
ustawianie 1 korekta $ciezek technologicznych
pomiar RPM i ustawianie progéw alarmowych RPM / funkcja testowa czujnikow
stanu
zwigkszanie parametru, dawki, numeru $ciezki

zmniejszanie parametru, dawki, zaznaczanie i odznaczanie $ciezki
uruchamianie zmian i zapis zmian parametrow i nastaw
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Wlaczenie, wylaczenie, pauza

Funkcje klawisza 1 sa nastgpujace:

e wlaczanie ,, OFF” sterownika i systemu

e wylaczanie sterownika 1 systemu przez dtugi wcisnigcie klawisza

e PAUZA - chwilowe zatrzymywanie i wznawianie wybranych funkcji systemu
Standardowo pauza zatrzymuje:
- zliczanie hektaréw
- sygnaty alarmowe
W zalezno$ci od zamdwienia, dziatanie pauzy moze si¢ nieznacznie roznic.

e potwierdzenie kasowania selektywnego licznikéw hektarow

Lampka PAUZA (1) zapala si¢ w trybie pauzy, podczas programowania, oraz miga gdy aktywny
jest jaki$ sygnat alarmowy (rownolegle z dzwigkiem alarmowym). Doktadny opis wykorzystania
lampki 1 podczas sygnalizowania alarméw znajduje si¢ w dziale opisujacym stany alarmowe.
Ponadto lampka PAUZA $wieci kiedy urzadzenie jest zasilane lecz wylaczone.

Wytaczanie urzadzenia nastgpuje takze samoczynnie, kiedy napigcie zasilajace spadnie ponizej
progu bezpieczenstwa (zwykle okoto 10..10,5V). Nastgpuje wtedy rowniez automatyczny zapis

licznikoéw hektarow oraz stanu licznika Sciezek.

Sterownik R-14 nie wlacza si¢ samoczynnie po przywrdceniu napigcia zasilania lecz nalezy
wlaczy¢ go recznie.

Nie da si¢ uruchomi¢ sterownika i systemu gdy napigcie pozostaje zbyt niskie - komunikat ,, LOW”.

Samoczynne wylaczanie si¢ systemu R-14 podczas pracy nie jest zdarzeniem normalnym 1
$wiadczy o ztym stanie instalacji elektrycznej ciagnika.
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Ustawianie parametrow roboczych maszyny
Klawisz i lampka 2 odpowiadaja za programowanie parametrow roboczych ,, CONF”.

Do parametrow roboczych naleza:
o , /] 7 obwdd kota zastgpczy, czyli dystans [20,0..400,0 cm] jaki przejezdza
maszyna pomi¢dzy dwoma kolejnymi impulsami z czujnika kota
o |” szeroko$¢ robocza maszyny [100..2000 cm]

Wprowadzanie w stan programowania wymaga dtugiego naci$nigcia przycisku PROG (12).
Na ekranie pojawiaja si¢ symbole parametrow a potem ich wartos$ci.

Podczas wyswietlania warto$ci, mozna ja zmienia¢ przyciskami +/- (10 1 11). Przytrzymanie
jednego z tych klawiszy powoduje przyspieszona powtarzalna zmiang.

Potwierdzenie wartosci klawiszem STORE (12) powoduje jej zapisanie 1 przej$cie do kolejnego
parametru. Po potwierdzeniu ostatniego parametru sterownik opuszcza stan programowania.

W przypadku uszkodzenia dowolnej z opisanych nastaw, lampka (3) miga po wlaczeniu zasilania.

Automatyczny pomiar zastgpczego obwodu kola

Zastepczy obwdd kota moze zosta¢ wyliczony przez sterownik w sposob automatyczny.
W tym celu potrzebny jest przejazd testowy na doktadnie odmierzonym odcinku 100m.

Aby uruchomi¢ funkcjg automatycznego pomiaru kota nalezy ustawi¢ maszyng na poczatku
odcinka testowego oraz wybrac¢ tryb programowania parametréow ,, CONF”. Nastgpnie przycisnac
PROG (12) tak dlugo az zapali sig napis ,,AUTO .

Wtedy nalezy przejecha¢ odcinek testowy 100m 1 na koniec wcisna¢ klawisz STORE (12).

Obwod kota zostanie wyliczony i automatycznie zapamigtany pod warunkiem, ze jego warto$¢
bedzie si¢ miescita w dopuszczalnym zakresie.

6/16



Uwagi wstepne. Instrukcja rozpoczecia pracy systemu R14 v2 z hydraulicznym sterowaniem
sciezek przedwschodowych.

System R14 v2 zostal wyposazony w dwa niezalezne czujniki stanu zamontowane na znacznikach
bocznych. Czujniki te zostaly umocowane w srodkowych potozeniach znacznikdéw bocznych.
Ustawienie takie umozliwia prawidtowa pracg instalacji hydraulicznej siewnika.

Rozpoczgcie pracy. Wjecha¢ na pole z podniesionymi znacznikami bocznymi i z podniesionym
znacznikiem $ciezek przedwschodowych 1 ustawi¢ maszyng na poczatku przejazdu. Jesli numer
sciezki startowej nie zgadza si¢ z zamierzonym to numer ten nalezy skorygowac recznie.

Mamy dwie sytuacje
1) Rozpoczynamy prace NIE na Sciezce technologicznej

Opusci¢ wybrany znacznik boczny i odblokowa¢ PAUSE.
Po dojechaniu do uwrocia podnies¢ znacznik 1 opusci¢ znacznik z drugiej strony maszyny.

Hydraulika na siewniku spowoduje automatyczne opuszczenie znacznika drugiego. tzn najpierw byl
lewy pozniej prawy itd lub odwrotnie najpierw prawy potem lewy potem prawy itd.

Po zmianie znacznika z lewego na prawy lub odwrotnie nastgpuje zwigkszenie numeru $ciezki.

2) Jesli zaczynamy na sciezce technologiczne;j.

Podnies¢ wszystkie znaczniki wjecha¢ na poczatek pola.

Klawiszem + ustawic¢ §ciezke technologiczna w sterowniku. (jesli nie wybrana wczesniej)
Opusci¢ znacznik boczny 1 znacznik przedwschodowy. Odblokowac PAUSE.

Zbyt wczesne wyltaczenie pauzy moze spowodowac btad cyklu i moze spowodowac przedwczesne
wylaczenie elektrozaworu co nie pozwoli na podniesienie znacznika sciezek przedwschodowych po
dotarciu do uwrocia.

W takim przypadku. Wcisna¢ PAUSE i wybrac numer $ciezki na technologiczna. Elektrozawor si¢
wlaczy 1 wtedy mozliwe jest podniesienie wszystkich znacznikow.

Jezeli po przerwie w pracy i odblokowaniu pauzy a nastgpnie po opuszczeniu/podniesienu
znacznika bocznego nastapi przedwczesne lub niewlasciwe przetaczenie Sciezki. Oznacza to, ze w
pamigci komputera byt zarejestrowany wczesniej impuls ze znacznika po drugiej stronie maszyny.
Nalezy wcisna¢ PAUSE a nastgpnie r¢cznie skorygowac numer $ciezki i rozpoczaé prace zgodnie z
opisem w punkcie 1 lub 2.

Ustawienie parametru P3=1 powoduje, Ze na ekranie RPM pojawia si¢ informacja do testowania
poprawnej pracy czujnikow stanu. Na ekranie widoczne sa trzy cyfry w formacie: TLR

T- oznacza wlaczenie elektrozaworu sterujacego $ciezki przedwschodowe 0-zawor wytaczony 1-
zawOr wlaczony

L- liczba impulséw znacznika lewego 0-9 IMPL

R-liczba impulséw znacznika prawego 0-9 IMPL2
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Komputer R-14 posiada filtr niewlasciwych impulséw czujnikow stanu. Opuszczenie/podniesienie
znacznika bocznego nie powinno nast¢powac czesciej niz raz na 2 sekundy. Jesli ruch znacznika
bedzie odbywat sig czg$ciej moze nie zosta¢ zarejestrowany przez komputer.

Jesli omijamy przeszkode podczas pracy nalezy wcisna¢ PAUSE przed wykonaniem manewru
podniesienia znacznikéw. Funkcje PAUSE nalezy wylaczy¢ po powrdceniu do ustawienia
wyjsciowego znacznikow. Klawisz PAUSE blokuje sygnaly z czujnikow stanu 1 zatrzymuje
zliczanie hektarow.
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Pomiar predkosci i wydajnosSci
Pomiary predkosci [km/h] (4) 1 wydajnosci [ha/h] (5) sa funkcjami wylacznie pomiarowymi.
Wskazania zaleza od predkosci fizycznej maszyny oraz ustawionych parametréw maszyny.
Ewentualne niepoprawne wskazania predkosci §wiadcza o ztej konfiguracji sprzg¢towej lub zle
zaprogramowanych parametrach maszyny. Jest to bardzo istotne, poniewaz poprawne wskazywanie

predkosci jest warunkiem koniecznym poprawnej pracy licznikdw hektarow.

Przekroczenie zakresu wskazan predkosciomierza (99,9km/h) sygnalizowane jest komunikatem
, ERR " na ekranie pomiarowym.
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Liczniki hektarow

Liczniki hektaréw (6 1 7) to dwa niezalezne, identycznie dziatajace liczniki. Jeden z nich (hat) jest
zwyczajowo uzywany jako licznik gtéwny a drugi jako licznik dzienny.

Pojemnos¢ kazdego licznika wynosi 9999ha. Rozdzielczo$¢ wyswietlanego pomiaru zmienia si¢ w
zaleznosci od zliczonej powierzchni, od 0,01ha (do 100ha), poprzez 0,1ha (do 1000ha) az do 1ha
(powyzej 1000ha). Chodzi o optymalne wykorzystanie ekranu, ktory sklada si¢ z maksymalnie 4
cyfr.

Niezaleznie od stanu licznika, doktadnos¢ liczenia jest niezmiennie bardzo wysoka i nie maja
miejsca zadne bledy zaokraglania pomiaru. Dlatego doktadnos¢ zliczania zalezy tylko 1 wylacznie
od doktadnosci ustawienia zastgpczego obwodu kota.

Kazdy z licznikdw moze by¢ indywidualnie kasowany.

Aby skasowac licznik, nalezy podczas jego wyswietlania przytrzymac klawisz PROG (12) az
wskazanie zacznie miga¢. Woéwczas mozna albo jeszcze opusci¢ procedurg bez zmiany licznika
przez wcisnigeie klawisza STORE (12), albo skasowac licznik przez wcisnigcie klawisza CLEAR
(1).

Skasowanie (wyzerowanie) licznika jest nieodwracalne.
Miganie lampki 6 lub 7 po wiaczeniu sterownika oznacza, ze pomiar danego licznika zostat
najprawdopodobniej uszkodzony. Oznacza¢ to moze nieodwracalne uszkodzenie samego

sterownika, gdyz nie jest to sytuacja naturalna.

W trybie PAUZY (1) liczniki hektaréw sa zatrzymane (chyba ze dana wersja sterownika dziata
inaczej).
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Sciezki technologiczne

Funkcja $ciezek technologicznych (8) umozliwia zaprogramowanie jednego lub 2 sasiednich
przejazdow o numerach 2..20 jako technologicznych.

Podczas przejazdu technologicznego uruchamiane sa odpowiednie mechanizmy na maszynie,
ktorych zadaniem jest tworzenie $ladow technologicznych oraz przedwschodowych, zaleznie od
konstrukcji 1 wyposazenia maszyny.

Kiedy maszyna jest na przejezdzie technologicznym, lampka 8 pulsuje.

Aktywacja czujnika wyzwalajacego automatyczng zmiang $ciezki, wywotuje pulsowanie lampki 1.

Podczas pracy maszyny mozna takze recznie zmienia¢ (korygowac) numer przejazdu, przez
przyciskanie klawisza + (10). Zmiana numeru nastgpuje w p¢tli, tylko w kierunku dodatnim.

Aby zaprogramowac/zmieni¢ §ciezki technologiczne nalezy w rybie wyswietlania numeru $ciezki
przytrzymac klawisz PROG (12).

Nastgpnie zmieniajac numer przejazdu klawiszem + (10) 1 zaznaczajac lub odznaczajac przejazd
jako technologiczny klawiszem - (11), skasowa¢ /ustawi¢ jeden lub maksymalnie 2 kolejne
przejazdy jako technologiczne. Przejazd technologiczny jest sygnalizowany pulsowaniem lampki 8.

Wecisnigcie klawisza STORE (12) powoduje zapamigtanie nastaw 1 wyjscie z programowania
sciezek technologicznych.

W trybie PAUZY (1) automatyczne zliczanie $ciezek jest zatrzymane (chyba Ze dana wersja
sterownika dziata inaczej).
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Pomiar RPM

Pomiar RPM (9) jest dostgpny poza takimi konfiguracjami systemu R-14, w ktérych modut
wykonawczy w ogoéle nie obstuguje czujnika RPM lub funkcja RPM zostata fabrycznie
zablokowana .

Dotyczy to przede wszystkim modutow wykonawczych starszego typu.

W kazdym przypadku do pomiaru RPM niezbgdne jest zainstalowanie specjalnego pradowego
czujnika RPM wspotpracujacego z magnesem. Wybor czujnika nalezy skonsultowac z dostawca
sterownika R-14.

Pomiar RPM [XX,X *1000RPM] ma rozdzielczos¢ 0,1*1000RPM i maksymalne wskazanie okoto
15,0*1000RPM.

Z pomiarem RPM zwiazana jest funkcja alarmowa. Alarmowany jest stan zardwno zbyt niskiej jak
1 zbyt wysokiej warto$ci RPM.

Alarm RPM uruchamia si¢ wylacznie podczas ruchu maszyny. Kiedy maszyna nie porusza si¢
zadna warto$¢ RPM nie wywotuje alarmu.

Alarm RPM sygnalizowany jest miganiem lampki 9 1 jednoczes$nie przerywanym sygnatem
dzwigkowym, ale nie jest zgtaszany na ekranie sterownika.

Aby zaprogramowac¢ progi alarmowe RPM, nalezy w trybie wyswietlania RPM przytrzymac
klawisz PROG (12).

Programuje si¢ najpierw warto§¢ minimalna ,, MIN” a nastgpnie maksymalna ,, MAX"" RPM.
Wartosci zmierzone ponizej MIN albo powyzej MAX, beda wyzwalaty alarm.

Aby wylaczy¢ alarm zupetnie (np przy braku czujnika RPM w systemie), nalezy ustawi¢ MIN =
0,0.

W trybie PAUZY (1) alarm RPM jest blokowany (chyba ze dana wersja sterownika dziata inaczej).

Jesli na maszynie jest zamontowany radarowy miernik predkosci, wtedy wejscie RPM jest
wykorzystywane przez ten czujnik i uzycie funkcji RPM staje si¢ niemozliwe.
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Dodatkowa konfiguracja sterownika i systemu

Sterownik R-14 posiada dodatkowe mozliwosci konfiguracji, ktore sa uruchamiana w momencie
startu systemu.

Sprawdzanie numeru wersji sterownika

Przy starcie sterownika przytrzymac klawisz $ciezek (8/9), na ekranie pojawi si¢ przez chwilg
numer wersji oprogramowania, w tym przypadku 1.4

Konfiguracja specjalna (PARAMETRY)

Przy starcie sterownika przytrzymac klawisz PROG (12), na ekranie pojawi si¢ menu parametrow
dodatkowych ,, PN-W”, gdzie:

- ,,IN” to numer przelacznika-parametru od 0 do 8

- ,,W” to warto$¢ tego parametru 0 lub 1

Numer N zmienia si¢ klawiszem - (10 +) a warto§¢ W zmienia si¢ klawiszem -(11).

Po zakonczeniu konfiguracji, nalezy zapamigta¢ nastawy klawiszem STORE (12).

W tabeli pokazane sa wszystkie parametry wykorzystywane w obecnej wersji sterownika.

Wiaczanie i wylaczanie alarmu poziomu nasion (catkowite): N=0

Poziom nasion to przetacznik N=0. Warto§¢ W=0 oznacza normalna pracg¢ czujnika nasion a
warto$¢ W=I1 oznacza, ze czujnik nasion jest wylaczony (nie sygnalizuje niskiego poziomu nasion)
na state.

Kalibracja czujnika poziomu nasion: N=8

Programowanie czujnika nasion umozliwia optymalne dopasowanie jego czuto$ci, do miejsca
zamontowania w zbiorniku nasion. Dzigki temu mozliwe jest rOwniez np takie zamontowanie
czujnika, aby reagowal na bardzo niski poziom ziarna 1 jednocze$nie dziatal prawidtowo (sensorem
w dot, blisko dna).

Kalibracja czujnika nasion jest dostepna dla nowych modutow wykonawczych w potaczeniu z
nowymi cyfrowymi czujnikami nasion.

Algorytm programowania czujnika nasion zamontowanego w zbiorniku:
1. oprdzni¢ zbiornik z nasion do poziomu, ktory powinien by¢ sygnalizowany jako zbyt niski
(alarm ,,SEED”)
2. ustawi¢ przelacznik N=8 w stan W=I 1 odczekac¢ az lampka na czujniku poziomu nasion
zacznie migaé szybko
ustawi¢ przetacznik N=8 ponownie w stan W=0
4. uzupehi¢ zbiornik w okolicach czujnika nasionami do stanu, ktory powinien by¢
sygnalizowany jako dostateczny (brak alarmu)
5. ustawi¢ przetacznik N=8 ponownie w stan W=1; lampka na czujniku poziomu nasion zapali
si¢ , co oznacza wykrywanie nasion
ustawi¢ przetacznik N=8 w stan W=0, zmieni¢ numer przetacznika N na ekranie
7. Nacisna¢ STORE 1 przej$¢ do pracy ze sterownikiem.

[98)

a
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Parametr nr | Nazwa Ustawienie |Opis Uwagi

fabryczne

PO Wylaczanie 0 1-czujnik wytaczony
pojemnosciowego
czujnika nasion

P1 Rodzaj czujnika 0 Funkcja
predkosci nieaktywna

P2 R14 v2 aktywny 1 0-R14 0-Napis R-14

1-R14 v2 1-Napis R142

P3 Test czujnikow stanu | 1 gdy ustawiony 1 to pokazuje

stan licznikow L 1 R na
ckranie RPM,

format TLR T-setne stan
elektrozaworu L-licznik imp
lewy R-licznik imp prawy

P4 Wylacz bezpiecznik |0 gdy 1 to wylaczenie kontroli
elektroniczny przeciazenia

P5 Funkcje alarmowe 1 1-wlaczone wszystkie alarmy
aktywne 0-wylaczone alarmy za

wyjatkiem alarmu transmisji
1 przeciazenia!!

P6 Tryb obslugi 0 Funkcja
pojedynczego nieaktywna
czujnika stanu

P7 Nie uzywany

P8 kalibracja czujnika 0 Dokladny opis w instrukcji

nasion

obstugi 0->1->0 pierwszy
etap, 0->1->0 drugi etap
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Funkcje alarmowe

Sterownik R-14 sygnalizuje szereg stanéw alarmowych.

Rodzaje alarmow 1 sposoby ich sygnalizacji zebrane sa w ponizszej tabeli:

rodzaj stanu alarmowego bk | bk | opisna | dvick | e | i
postoju funkcji
niski poziom nasion ** + | SEED | + +
zbyt niskie lub zbyt wysokie obroty RPM * + + +
zablokowanie elementéw obrotowych maszyny (watka) * + ROT | +
niewtasciwa pozycja blokad realizujacych $ciezki * + Loc | +
przeciazenia wyjs$¢ sterujacych znacznikami $ciezek + our | +
utrata komunikacji sterownika z modutem wykonawczym +
uszkodzenie stanu licznika lub nastawy cyfrowej *** +
zbyt wysoka zmierzona predkos¢ (>100km/h) ERR
napigcie zbyt niskie do uruchomienia systemu LOW
*) zalezy od konfiguracji systemu
**) ten rodzaj alarmu moze by¢ zupehie zablokowany z uzyciem konfiguracji sterownika

oraz zablokowany po przyci$nigciem klawisza "-" (11)

*#%)  mozna skasowac jedynie przez ponowne zaprogramowanie uszkodzonego parametru, po czym nalezy

ponownie uruchomié sterownik

Dodatkowych informacji na temat konkretnego alarmu nalezy szuka¢ w opisie funkcji lub w opisie

danej konfiguracji maszyny.

Uwaga! W przypadku pojawienia sie sygnatu alarmowego SEED mozliwe jest natychmiastowe
wylaczenie sygnatu dzwigkowego przez krotkie przycisnigcie klawisza 11 MINUS. Sygnat
dzwiekowy zostanie odblokowany po ponownym wytaczeniu zasilania lub po pojawieniu si¢
innego sygnatu alarmowego lub gdy czujnik poziomu nasion zostanie ponownie zasypany.
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Dane techniczne

parametr warto$¢ jednostka
Obwod kota (zastepczy) 20,0..400,0 cm
Szeroko$¢ robocza 100..4000 cm
Pomiar predkosci 0,0..99,9 km/h
Pomiar wydajnosci 0,00..99,99 ha/h
Pojemnos¢ licznika hektarow 9999 ha
Rozdzielczo$¢ licznika hektaréw 0,01/0,1/1 ha
Zakres numerow przejazdow technologicznych 2..20
Zakres pomiaru predkosci RPM 0,0..15,2 kRPM
Zakres nastawy progu min i max predkosci RPM 0,0..10.0 kRPM
Pobor pradu sterownika w stanie wytaczenia ~18 mA
Pobor pradu sterownika w stanie wlaczenia (bez alarmu dzwigkowego) | ~25 mA
Minimalne dopuszczalne napigcie zasilajace >10,5 v
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