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2 Wprowadzenie do systemu BN360-200 Backeye® Select 360°

System z serii BN360-200 Backeye® Select 360° firmy Brigade to zaawansowany system kamer do monitoringu,
ktéry udostepnia symulowany widok pojazdu z perspektywy lotu ptaka, dajgc kierowcom mozliwos¢ obserwowania
obszaru wokét pojazdu na jednym obrazie. Dzieki systemowi Backeye® 360 Select kierowcy w znacznym stopniu
poprawiajg widocznos¢ w martwych strefach oraz mozliwosci manewréw przy niskiej predkosci. System BN360-200
sktada sie z czterech ultraszerokokatnych kamer firmy Brigade, przetwornika ECU, modutu zasilajgcego i
interfejsowego oraz pilota na podczerwiehn (IR) do obstugi systemu. Po symetrycznym rozmieszczeniu
ultraszerokokatnych kamer wokét pojazdu przetwornik ECU rejestruje obrazy z indywidualnych kamer i przetwarza
je w jeden kompletny widok z géry catego otoczenia pojazdu.

Uwaga:

Widok ztozony nie jest rzeczywistym widokiem z goéry i wyglad obiektow moze by¢ znieksztalcony — moga
by¢ widoczne czesciowo lub dalej/blizej niz ich rzeczywiste potozenie — szczegdélnie w obszarach, w ktérych
obraz jest kombinacja obrazéw z dwoéch kamer (tj. tam, gdzie dwa obrazy zostajg ,,zmieszane”). Konieczne
jest, aby system Brigade Backeye®360 Select byl montowany i oddawany do eksploatacji wylgcznie przez
kompetentnych oraz przeszkolonych technikéw. Instalator jest odpowiedzialny za przydatnosé catego
systemu do wyznaczonych celéw oraz za zgodnos¢ z obowigzujacymi przepisami prawa. Operatorzy
pojazdéw z zamontowanym systemem Brigade Backeye®360 Select muszg zosta¢ poinformowani o tym, jak
interpretowa¢ obrazy generowane przez system, aby nie przeszkadzaly one w obstudze w pojazdu oraz aby
kierowcy podczas wykonywania manewréw nie opierali sie¢ wytacznie na tych obrazach. Rozproszenie moze
by¢ przyczyng wypadku. System ma za zadanie pomoéc operatorowi, ktory jednak musi pozostac
skoncentrowany na obstudze pojazdu, przestrzega¢ przepiséow ruchu drogowego i innych, korzysta¢ z
witasnych umiejetnosci oraz pomocy w pojezdzie, jak np. lusterka, tak jak obstugiwatby pojazd, gdyby system
nie byt zainstalowany. Nic nie zdejmuje z operatora odpowiedzialnosci za wlasciwg i zgodng z prawem
obstuge pojazdu.

2.1 Charakterystyka produktu

e Panoramiczny (360°) widok otoczenia pojazdu na jednym obrazie stanowigcym symulacje perspektywy z lotu
ptaka
e 4 ultraszerokokatne kamery o polu widzenia do 185° w poziomie, z ktérych kazda udostepnia lepsze pole
widzenia w poréwnaniu z tradycyjnymi kamerami
e Mozliwos¢ dostosowywania widokéw 360° przy uzyciu oprogramowania do kalibracji
o Widok z przodu/tytu — widok z gory skierowany na przéd/tyt pojazdu
o Widok pasa z lewej/prawej — dookolny widok 360° przesuniety w celu ukazania dodatkowo paséw jezdni
z prawej/lewej strony
o  Widok ruchu w naroznikach z przodu/tylu — przetworzony obraz z jednej kamery z przodu/tylu skierowany
w narozniki pola widzenia
o Niestandardowe pozycje obrazu 360° (np. widoki 270° dla pojazdéw z naczepg)
e Woyjscie wideo z przetwornika ECU w formacie NTSC lub PAL
e 4 wejscia wyzwalajgce: sygnaty wstecz/w lewo/w prawo/predkosé
e Ekranowe menu konfiguracyjne: widok domysiny/widoki wyzwalane/wyzwalacz sygnatem predkosci/regulacje
obrazu

2.2 Obszary na wyswietlaczu (widok domysiny)
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Widok z kamery — normalny obraz z jednej kamery (tj. przedniej, tylnej, lewej lub prawej)

Widok dookolny 360° — symulowany widok 360° wokot pojazdu z lotu ptaka

Logo firmy Brigade — niewidoczne na widokach petnoekranowych w orientacji pionowej

Grafika informacyjna dla widoku — piktogram wskazujgcy kamere, z ktdrej widok jest obecnie wyswietlany
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Wyswietlacz systemu BN360-200 mozna zainstalowa¢ w orientacji poziomej lub pionowej, zaleznie od preferencii
uzytkownika. Zgdana orientacja/uktad monitora okresli konfiguracje widoku uzytg podczas instalowania systemu.

2.3 Orientacja wysSwietlacza

2.3.1 Orientacja pozioma

W tej orientacji wy$wietlacz jest instalowany poziomo. System moze wyswietlac
widok dookolny 360° obok widoku z jednej kamery albo petnoekranowy widok z jedne;j
kamery. Widok domy$Iny i widoki wyzwalane mozna przypisa¢ w menu OSD.

BRIGADE
BACKEYE360°

2.3.2 QOrientacja pionowa

W tej orientacji wyswietlacz jest instalowany pionowo. System moze wyswietla¢ — -
widok dookolny 360° na petnym ekranie albo widok dookolny 360° nad widokiem z
jednej kamery (w przypadku kamery tylnej) lub pod tym widokiem (w przypadku | {
kamery przedniej i kamer bocznych). Widok domysiny i widoki wyzwalane mozna
przypisa¢ w menu OSD. %

2.4 Konfiguracje widokéw

W systemie mozna zapisa¢ do 10 réznych widokéw na instalacje, sg 4 rozne konfiguracje (patrz tabela ponizej)
umozliwiajgce uzycie wszystkich widokéw zapisanych w systemie. Zgdana kombinacja widokdéw okresli pliki
konfiguracyjne uzywane podczas procedury kalibracji:

. Konfiguracja widoku
Lp. Tryb widoku - - - -
Poziomo 1 Poziomo 2 Poziomo 3 Pionowo 1
1 Widok z goéry + lustrzane odbicie widoku v v v v
z tylu
2 Widok z géry + widok z przodu v v v v
3 Widok z géry + widok z lewej v v v
4 Widok z gory + widok z prawej v v v
Widok z géry + widok skupiony na v
5 .
przod
6 Widok z gory + widok skupiony na tyt v
7 Widok z géry na pas z lewej + widok z v
lewej
8 Widok z gory na pas z prawej + widok z v
prawej
9 Widok z géry + widok z przodu na ruch v
poprzeczny
10 Widok z gory + widok z tytu na ruch v
poprzeczny
11 Widok z gory na pas z lewej, petny v
12 Widok z géry na pas z prawej, petny v
13 Widok z géry, petny v
14 Widok z przodu, petny v v v
15 Widok z tytu, petny v v v
16 Widok z lewej, petny v v v
17 Widok z prawej, petny v v v
18 Widok z przodu na ruch poprzeczny v v
19 Widok z tytu na ruch poprzeczny v v




2.5 Tryby widoku

Tryby widoku to rézne widoki, ktére system moze wyswietla¢ w kazdej orientacji wyswietlacza. Przyktadowe obrazy
trybéw widoku wymienionych powyzej pokazano w tabeli ponizej:

Widok Opis Przyktadowy obraz

Widok z géry + widok z tytu Okreslenie ,z gory” odnosi sie do obrazu
Widok z géry + widok z przodu | dookolnego 360° z lotu ptaka, na ktérym
Widok z géry + widok z lewej obraz pojazdu jest wysrodkowany, i ktory
Widok z géry + widok z prawej | znajduje sie na prawo (orientacja pozioma)
lub powyzej/ponizej (orientacja pionowa)
obrazu z jednej kamery (tj. przedniej, tylnej
itp.).
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Widok z géry, peiny Petnoekranowe widoki 360° tylko w
Widok z géry na pas z prawej, | orientacji pionowe;.

petny ) . .
Widok z géry na pas z lewej, W widoku pasa z lewej i pasa z prawej

pojazd jest przesuniety na prawo lub na

petny lewo, co zapewnia lepszy widok otoczenia

pojazdu z jednej strony.
Widok z przodu (petny) Wyswietla na petnym ekranie widok z BRIGADE
Widok z tytu (petny) kamery przedniej, tylnej, lewej albo prawe;j. SACKEYEIS):

Widok z lewej (petny)

Widok z prawej (peiny) Dotyczy to tylko orientacji poziomej.

Widok z przodu na ruch Symuluje obraz z kamer umieszczonych w

poprzeczny naroznikach pojazdu skierowanych wzdtuz

Widok z tytu na ruch drogi poprzecznej. Ten widok daje obraz

poprzeczny najdalszych naroznikéw widoku z przodu BRIGADE
Widok z géry + widok z przodu | lub z tytu, gdzie piesi lub inne pojazdy BACKEYE360-
na ruch poprzeczny moga przecinaé droge pojazdu.

Widok z goéry + widok z tytu na

ruch poprzeczny Te widoki mogg by¢ wyswietlane na

petnym ekranie w orientacji poziomej lub
ponizej/powyzej obrazu 360° w orientac;ji
pionowe;.

Uwaga: ten tryb widoku powinien by¢
uzywany tylko do obserwacji obszarow
naroznych, a nie wtedy, gdy wymagany
jest petny widok z przodu/z tytu.

Widok z gdry + widok skupiony | ,Widok skupiony” na przéd/tyt daje BRIGADE

na tyt powiekszony obraz z géry przodu/tytu SACEE L i
Widok z géry + widok skupiony | pojazdu (ten widok zastepuje widok z
na przod jednej kamery).

Widok dostepny tylko w orientacji
poziomej.

"
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Widok ruchu poprzecznego to nowy tryb widoku w systemie BN360-200, ktéry jest symulacjg obrazu z kamer
umieszczonych w naroznikach pojazdu i daje dodatkowg widocznos¢ z przodu lub z tytu pojazdu podczas zblizania
sie do strefy ruchu poprzecznego.

2.6 Widok ruchu poprzecznego

Ten widok jest generowany na podstawie widoku z kamery przedniej/tylnej przez wyodrebnienie i usuniecie
srodkowej czesci obrazu. Dwa obrazy ,naroznikowe” sg umieszczane obok siebie, a czerwone obramowanie
informuje kierowce, ze to nie jest normalny widok z kamery przedniej/tylnej.

Poniewaz w tych widokach uzywane sa tylko naroznikowe sekcje obrazu z jednej kamery, usunieta Srodkowa
czes¢ pola widzenia (zwykle strefa bezposrednio z przodu/z tylu pojazdu) tworzy wielka martwa strefe.
Skrajne narozniki obrazu z kamery moga by¢ powaznie znieksztalcone. Firma Brigade zaleca, aby nie uzywaé
tego widoku podczas manewrowania pojazdem, a tylko do monitorowania obszaréw naroznych przed
przetaczeniem do widoku normalnego.

Petny widok z przodu Widok ruchu poprzecznego z przodu

BRIGADE BRIGADE
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Uwaga: powyzszy obraz jest tylko przyktadem i pokazuje, jak moze wyglada¢ obraz dla idealnych
lokalizacji montazowych kamer. Mniejsza wysokos¢ montazu kamer bedzie redukowaé efektywnosé tego
widoku.

Przyktady ponizej pokazuja, jak ten widok moze wygladaé, samochody byty zaparkowane z przodu i z tytu pojazdu
w podobnych odlegtosciach.

Kamera zamocowana na wysokosci 0,6 m:

BRIGADE BRIGADE
DACKEYEJG0® DACKEYE360®

Punkt widzenia nisko nad ziemig, staba widocznosc¢ Pojazdy pojawiajg sie w widoku mocno znieksztatcone,
skrajnych naroznikéw, pojazdy poza polem widzenia. ale obiekty sg wyrazne. Duza martwa strefa posrodku
pola widzenia.

Kamera zamocowana na wysokosci 1,8 m:

BRIGADE
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BRIGADE
DACKEYE260"
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Punkt widzenia znacznie wyzej nad ziemig, obiekty w Pojazdy sa wyraznie widoczne posrodku ekranu,
skrajnych naroznikach sg lepiej widoczne, choé¢ w obiekty sg znieksztatcone, ale wyrazne i znacznie
dalszym ciggu mato wyrazne, czerwony samochéd z bardziej oczywiste. Czerwony pojazd jest wyraznie w

prawej strony jest prawie niewidoczny. polu widzenia.
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3 Komponenty systemu

3.1 Zestaw Backeye® 360° Select — BN360-200
Ponizej zamieszczono liste komponentéw dostarczanych z systemem BN360-200.
3.1.1  Przetwornik ECU — BN360-200-ECU

Modut przeprowadzajgcy ziozone przetwarzanie obrazu i zawierajgcy
oprogramowanie menu konfiguracyjnego OSD; do niego sg podtaczane kamery i
wyswietlacz.

3.1.2 Kamery (4 szt.) — BN360-100C

Zestaw czterech ultraszerokokatnych kamer z uchwytami mocujgcymi i
obudowami.

3.1.3 Modut gtéwnego interfejsu — BN360-200-INT

Modut interfejsu gltdbwnego zapewnia potgczenia miedzy kamerami,
przetwornikiem ECU oraz przyciskiem konfiguracji/wyboru widoku.

3.1.4 Modut zasilania — BN360-200-PWR

Modut zasilania umozliwia potaczenia z wyzwalaczami i zrédtami zasilania w
pojezdzie.

3.1.5 Przewdd wyboru wyjscia wideo — BN360-VBV-L4015

Przewdd wyboru wyjscia wideo pozwala podtgczenie modutu interfejsu gtéwnego
do monitoréw Brigade VBV.

3.1.6 Przycisk konfiguraciji i wyboru widoku — BN360-CP-01

Przycisk konfiguracji i wyboru widoku stuzy do kalibracji i wyboru widoku. Przycisk
konfiguracji i wyboru widoku nie musi by¢ montowany.

3.1.7 Odbiornik podczerwieni (IR) — BN360-200-IR

Odbiornik podczerwieni umozliwia zdalne sterowanie przetwornikiem BN360-200-
ECU przy uzyciu pilota.

3.1.8 Pilot na podczerwienh — BN360-200-RC

Pilot na podczerwien pozwala uzytkownikowi zdalnie obstugiwa¢ menu
konfiguracyjne systemu BN360-200.




3.1.9 Zestaw mocowania kamery BN360-100C-FIX

Zestaw mocowania zawiera wszystkie czesci niezbedne do zamontowania kamer
na pojezdzie. Obejmuje to wkrety samogwintujgce, sruby maszynowe oraz -

nakretki i zaslepki do wkretow. ‘Q &

3.1.10 Zestaw podktadek ttumigcych — BN360-100C-MK

Zestaw podkfadek ttumigcych eliminuje zakidcenia obrazu kamer przez drgania

pojazdu, poprzez odizolowanie korpuséw kamer od powierzchni pojazdu. é @
x8 x8 x4

3.2 Narzedzia do kalibracji

Ponizej zamieszczono liste komponentéw wymaganych do kalibracji systemu Backeye360°.

3.2.1 Narzedzie do kalibracji— BN360-CT-01

Stuzy do przesytania miedzy przetwornikiem ECU i komputerem danych zapisanych
na karcie pamieci SD (np. kalibracji, zapisywanych obrazéw, danych kopii zapasowej
itp.).

3.2.2 Maty kalibracyjne (4 szt.) — BN360-CAL-MAT
Te maty rozktada sie wokot pojazdu w celu przeprowadzenia kalibracji kamer na —‘:

potrzeby widoku dookolnego 360°.

3.2.3 Pamie¢ USB — BN360-200-USB

Pamie¢ USB zawiera catg dokumentacje, oprogramowanie i pliki pomocnicze
wymagane do instalacji i kalibracji systemu BN360-200, w tym oprogramowanie do
kalibracji systemu Brigade Backeye® 360°.

W celu uzyskania najbardziej aktualnej zawartosci pamieci USB nalezy
skontaktowac sie z firmg Brigade Electronics.




4 Dane na karcie SD
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4.1 Zawartos¢ karty SD

Karta pamieci SD zawiera pliki niezbedne do rejestrowania obrazéw z kamer,
kalibrowania pozycji kamer i przesytania danych kalibracyjnych. Dane karty SD
mozna znalez¢ na pamieci BN360-200-USB w folderze ,3.0 SD Card Data”; o tym
ktére pliki zostang uzyte w procedurze kalibracji, zdecyduje wybrana konfiguracja

(patrz sekcja 2.4).

W folderze ,3.0 SD Card Data” znajdujg sie rézne wersje jezykowe; wybierz wtasciwy

jezyk dla danej instalacji.

Pliki konfiguracyjne sg zapisane w kazdym z folderéow jezykéw, np. dla jezyka
angielskiego i orientacji poziomej 1 wybierz folder 3.0 SD Card Data > 3.1 EN > L1.

Wiecej informacji na temat konfiguracji widokéw zawiera sekcja 2.4.

4.2 Folder Backeye360

hd BMN360-200-USE (5910)
1.0 Installation and Operation Guide
2.0 Software
b 3.0 5D Card Data
hd 31EN
L1
L2
L3
P
32FR
33DE

Folder ,Backeye360” zawiera wszystkie pliki potrzebne do procedury kalibracji i musi Backeye360
zosta¢ skopiowany do katalogu gtéwnego karty SD na samym poczgtku procedury app

kalibraciji.

cmd

Folder Backeye360 musi znajdowa¢ sie w katalogu najwyzszego poziomu karty SD. canfig
Jesli narzedzie do kalibracji nie znajdzie folderu Backeye360, procedura kalibracji data

nie rozpocznie sie.

param

Wazne jest takze, aby podfoldery folderu Backeye360 nie byty zmieniane w zaden sposob, podczas kopiowania na
karte SD nie moze sie zmieni¢ ich wzgledne potozenie ani nazwa. W ponizszej tabeli przedstawiono wykaz
podfolderéw folderu Backeye360 i ich funkcje:

Folder nadrzedny | Podfolder | Opis
app Firmware przetwornika ECU
cmd Plik polecen dla akcji narzedzia do kalibracji
config Plik konfiguracji dla oprogramowania do kalibraciji
Backeye360 data Pliki graficzne (maska pojazdu, logo, komunikat
ostrzegawczy)
image Zarejestrowane obrazy z pojazdu (utworzone podczas
zapisywania zrzutéw ekranu)
param Dane kalibracyjne kamery
4.3 Plik CMD
Najwazniejszy plik w folderze Backeye360 to plik CMD, ktory znajduje sie w Backeye360 " Name
folderze ,cmd”. Nazwa tego pliku okresla funkcje wykonywang przez app
narzedzie do kalibracji. Aby zmieni¢ dziatanie narzedzia do kalibracji, nalezy emd capture.cmd
zmieni¢ nazwe pliku CMD. Domyslnie plik CMD ma nazwe ,capture.cmd”, config
aby umozliwi¢ zapisywanie obrazéw z kamer przez narzedzie do kalibraciji. data
Uwaga: podczas zmiany nazwy pliku nalezy pamieta¢ o uzyciu param

rozszerzenia ,.cmd”, ktére oznacza ,Windows Command Script”
(Skrypt komend systemu Windows). Rozszerzenie pliku ,.cmd” w
nazwie moze nie by¢ wymagane, w zaleznosci od konfiguracji ustawien
dotyczacych rozszerzen plikéw w Eksploratorze Windows.

Liste réznych nazw i ich funkcje podano ponizej:

Nazwa pliku

Funkcja

backup.cmd

Tworzy kopie zapasowg danych z przetwornika ECU; jest to uzyteczne w
przypadku wykonywania wielu instalacji z tymi samymi ustawieniami

capture.cmd

Zapisuje pojedyncze obrazy z kamer na potrzeby kalibracji

update.cmd

Aktualizuje przetwornik ECU na podstawie danych z karty SD

sysinfo.cmd

Wyswietla informacje o systemie
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5.2 Instalacja kamery

Kamery systemu BN360-200 powinny zosta¢ zamontowane
symetrycznie, najlepiej na srodku z kazdej strony pojazdu. Chociaz takie
ustawienie jest najlepsze, kamery mozna montowaé w rdéznych
lokalizacjach, co jednak bedzie miato wptyw na ogdélng jakos¢ obrazu
360°.

Zaleca sie najpierw tymczasowe zamontowanie kamer w celu oceny ich
ustawienia i przeprowadzenia regulacji przed ich zamocowaniem na
state.

5.2.1 Kat mocowania kamery

Kamery sg zaprojektowane do montazu na powierzchni poziomej, tak aby okoto 10% obrazu z kamery zajmowato
nadwozie pojazdu, jak pokazano ponizej. W niektérych przypadkach moze to okazac sie niemozliwe i moze wymagac
regulacji przy uzyciu uniwersalnych wspornikéw montazowych firmy Brigade.

Kamery powinny by¢ montowane réwno z nadwoziem pojazdu. W przypadku montazu do cze$ci metalowych nalezy
uzy¢ zestawu podkfadek ttumigcych.

Przy zalecanym montazu nadwozie pojazdu
zajmuje okofo 10% obrazu z kamery.

90%

10%

Montaz niezalecany, nadwozie pojazdu nie
jest widoczne na obrazie z kamery.

Pozycja kamery skorygowana za pomocg p
wspornika montazowego.

11



BRIGADE

Moze by¢ konieczne zamontowanie kamer w pfaszczyznie poziomej, na przyktad podwieszonych na nadwoziu
pojazdu. W przypadku montazu w tej orientacji kamera musi zosta¢ obrécona o 180° w swoim wsporniku
montazowym. W dolnym narozniku obudowy kamery nalezy wykona¢ dodatkowe otwory odptywowe.

Dodatkowe otwory odptywowe

_a—

Normalna pozycja kamery Kamera obrécona we wsporniku o 180°

5.2.2 Wysoko$¢ mocowania kamery

Wysokos$¢ zamocowania kamer ma kluczowe znaczenie dla jakosci obrazu 360°. Zazwyczaj kamery zamocowane
wyzej na pojezdzie dadzg lepszy widok dookolny 360°, jednak minimalna wysokos$¢ montazu zalezy od wielu
czynnikow, np. dtugosci pojazdu, pozycji kamer itp. Jesli tylko w kamerach sg widoczne znaczniki pokazane w
sekcji 6.2, system mozna skalibrowac, jednak ogélna efektywnosé moze okazac sie niewystarczajgca. Kamery
zamontowane zbyt nisko zaktdcag perspektywe obiektdéw nad poziomem terenu. Na obrazie ponizej stupek o
wysokos$ci 1 m wyglada zgodnie z oczekiwaniami w kamerach bocznych zamontowanych na wtasciwej wysokosci,
natomiast w przypadku kamer zamontowanych na wysokosci 0,6 m jego obraz jest znieksztatcony:

BRIGADE
BACKEYTIRD"

Stupek o wysokosci 1 m pod kamerg zamocowang
na wysokosci 1,8 m

BRIADE
RACKEYTIRD"

Stupek o wysokosci 1 m pod kamerg zamocowang

na wysokosci 0,6 m Stupek na catej dlugosci widoczny z gory

12
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Przewody z kamer powinny by¢ prowadzone w kanatach wzdtuz wigzek przewoddw biegngcych przez pojazd. Nalezy
unika¢ uktadania przewodoéw wzdtuz przewoddw zasilajgcych w pojezdzie w celu zapobiezenia mozliwym
zaktoéceniom. Aby zapobiec uszkodzeniu przewodu, nalezy zawsze zachowaé odpowiedni promien podczas zwijania
nadmiaru przewodu i nie zaciska¢ nadmiernie opasek kablowych. Uwaga: ztgcza wymagajg przepustoéw o srednicy
13 mm.

5.3 Prowadzenie przewodéw

5.4 Montaz przetwornika ECU

Przetwornik ECU powinien zosta¢é zamontowany w miejscu wolnym od wilgoci i nadmiernego ciepta. Uwaga: sam
przetwornik ECU moze generowa¢ nieco ciepta podczas normalnego dziatania.

5.5 Potaczenie systemowe

Procedury instalacji i potgczenia dla wszystkich zastosowan powinny zosta¢ opisane w wytycznych producenta
pojazdu dla instalatoréw. Dopilnuj, aby potgczenia z zaptonem byly chronione bezpiecznikami w zrédle. Potgczenia
systemu przedstawiono na schemacie w sekgcji 5.1.

5.6 Monitor

Wyswietlacz powinien zosta¢ zamocowany w odpowiednim miejscu dla operatora oraz zgodnie z obowigzujgcymi
przepisami. Wyswietlacz mozna obréci¢ o 90° odpowiednio do wybranej orientacji poziomej lub pionowe;.

Domysiny widok systemu wys$wietlany w orientac;ji Orientacja pionowa na wyswietlaczu obréconym
poziomej
pees @
! = h\i"
o« v
I~ &
i .
E — &
t

5.7 Pierwsze witgczenie

Po podtgczeniu systemu zgodnie z opisem w sekcji 5.1 wigcz zapton BRIGADE
pojazdu i sprawdz obraz na wyswietlaczu. BACKEYE350°

Uwaga: dopdki nie zostanie przeprowadzona kalibracja, bedzie
wyswietlany komunikat ,,WARNING” (OSTRZEZENIE).

Naciskanie przycisku wyboru widoku na przycisku konfiguracji i wyboru
widoku powoduje cykliczne przetgczanie widokéw z poszczegdinych
kamer. To dobra okazja na sprawdzenie pozycji kamer zgodnie z
opisem w sekcji 5.2.
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6 Kalibracja pojazdu

Aby system maogt generowac uzyteczny i wiarygodny widok dookolny 360°, konieczne jest przeprowadzenie petnej
kalibracji. Poniewaz instalacje w ré6znych pojazdach sg odmienne, konieczne jest skalibrowanie pozycji z kamer przy

uzyciu zestawu Backeye 360° Calibration Kit. Procedura obejmuje nastepujace kroki:

Instalacja kamer na pojezdzie.

Roztozenie mat kalibracyjnych wokét pojazdu.

Zarejestrowanie obrazéw pojazdu w narzedziu do kalibracji.
Skalibrowanie pozycji z kamer przy uzyciu oprogramowania do kalibraciji.
Przestanie danych kalibracyjnych do przetwornika ECU Backeye 360°.
Weryfikacja wyniku kalibracji.

6.1 Srodowisko kalibragiji

Wokét pojazdu musi by¢ dostepny wolny obszar o szerokosci co najmniej 2 m. Podtoze musi by¢ ptaskie; kalibracja
moze sie nie powies¢ na nieréwnym podiozu.

6.2 Wzorzec kalibracji i wyréwnanie pojazdu

Maty Kkalibracyjne wymienione w sekcji 3.2.2 powinny zosta¢ rozmieszczone symetrycznie wokot pojazdu jak
pokazano na ilustracji ponizej (po lewej). Najlepiej umiesci¢ maty kalibracyjne tak blisko kamer jak to mozliwe,
chociaz to zalezy od ksztattu pojazdu i rodzaju instalacji; kalibracja bedzie mozliwa, jesli w polu widzenia kazdej
kamery beda wszystkie trzy punkty z obu trojkgtow pokazane na ilustracji ponizej (po prawej). Im doktadniej zostang
rozmieszczone maty wokot pojazdu, tym lepszy bedzie rezultat koncowy. W celu poprawienia doktadnosci zaleca sie
uzycie sznurka traserskiego lub lasera.

T

Uwaga: maty kalibracyjne musza zosta¢ ufozone jak pokazano powyzej, inna orientacja mat (mp. obrécenie
0 90°) spowoduje, ze system nie zostanie skalibrowany prawidfowo.
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6.3 Zapisywanie obrazéw z kamer

Zaleca sie sformatowac karte SD przed przystgpieniem do kalibracji.

Przy wytaczonym zaptonie pojazdu wtéz narzedzie do kalibracji do przetwornika
BN360-200-ECU i przekre¢ stacyjke w potozenie ON (WL.). Zostanie
wyswietlony nastepujacy ekran:

Skopiuj odpowiedni folder ,Backeye360” na karte SD. Wiecej informacji na
temat orientacji wyswietlacza zawiera sekcja 2.4.

Uwaga: dopilnuj, aby folder ,,Backeye360” znajdowal sie w katalogu
gtownym karty SD, a plik w tym folderze nazywat sie ,,capture.cmd”.

Wi6z karte SD do narzedzia do kalibracji. System wyswietli widoki z
poszczegdblnych kamer.

Potwierdz, ze w polu widzenia kazdej kamery sg widoczne oba trojkgty na macie
kalibracyjnej. Naciskanie przycisku wyboru widoku na przycisku konfiguraciji i
wyboru widoku powoduje cykliczne przetgczanie widokéw z poszczegdlnych
kamer.

Jesli kamery nie widzg mat kalibracyjnych, moze byé konieczna zmiana
potozenia mat lub pozycji kamer.

Obraz ma charakter wytacznie przykladowy.

Kiedy kazda kamera wyraznie widzi trojkaty kalibracyjne, nacisnij i przytrzymaj
przycisk wyboru widoku na przycisku konfiguracji i wyboru widoku przez 3
sekundy; po zwolnieniu przycisku widoki z kamer zostang zapisane i
wyeksportowane na karte pamieci.

Uwaga: nie wyjmuj karty SD podczas tego procesu.

Kiedy obrazy zostang pomysinie zapisane, zostanie wyswietlony nastepujgcy
ekran i mozna bedzie wyjgé karte SD z narzedzia do kalibracji.

Wyjmij karte z narzedzia do kalibracji i w6z jg do komputera, na ktérym bedzie
przeprowadzana kalibracja. Sprawdz, czy karta SD zawiera teraz folder
.image” w folderze Backeye360 z widokami z poszczegdlnych kamer (powinny
mie¢ nazwy ,front.bmp”, ,rear.omp”, ,right.bmp” i ,left.bmp”).

UPDATE SYSTEM o B

8D Card

Please insert SD Card

« . » SDHC (F) > Backeye3s0 » cmd

v 5 SDHC (F) A Name
v Backeye360

app

cmd

capture.cmd

data

param

(O Ma

§D Card

LEFT CAMERA

- -

2.

CAPTURE CAMERA o)

SD Card

Finish to save image(OK)
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Zainstaluj oprogramowanie kalibracyjne z pamieci BN360-200-USB (folder 2.0 Software), klikajgc II

6.4 Instalowanie oprogramowania kalibracyjnego Backeye®360

dwukrotnie plik instalacyjny i postepujgc zgodnie z instrukcjami. Upewnij sie, czy to najnowsza wersja
oprogramowania, odwiedz witryne firmy Brigade, aby pobraé biezaca wersje.

6.5 Korzystanie z oprogramowania kalibracyjnego Backeye®360

6.5.1 Oprogramowanie kalibracyjine — oméwienie

Po zakonczeniu instalacji, kliknij dwukrotnie ikone oprogramowania kalibracyjnego Backeye®360 na pulpicie;
zostanie wyswietlony ekran startowy:

1 6 7 8 9 10

\ | | | | |

I] Untitled - 360 Calibration Software Tool v3.16.7 v * * v v X
BRIGADE!| 360 Select Calibration Tool e aen ‘@

Pasek stanu wersji systemu
1. Pasek stanu wersji systemu (wyswietla wersje oprogramowania i wersje wczytanego pliku konfiguraciji)

Obraz z kamery i okno wyboru punktu kontrolnego
2. Obraz kamery przedniej i punkt kontrolny
3. Obraz kamery tylnej i punkt kontrolny
4, Obraz kamery z lewej i punkt kontrolny
5. Obraz kamery z prawej i punkt kontrolny

Pasek narzedzi
6. Wprowadzanie pliku konfiguracji (wczytuje plik konfiguracji z karty SD)
7. Wprowadzanie obrazu (wczytuje obrazy z sekcji karty SD)
8. Podglad widoku dookolnego (otwiera ekran podgladu widoku dookolnego)
9. Save LUT (Zapisz LUT, zapisuje pliki danych kalibracyjnych na karte SD)
10. Zakoncz (konczy dziatanie programu)
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6.5.2 Wczytywanie pliku konfiguracyjnego

Kliknij przycisk ,Config Load” (Wczytywanie konfiguracji), a po —
otwarciu okna Config Load, kliknij ikone ,0”", aby zlokalizowa¢ plik P~ it Sy een Eew
konfiguracyjny. — (

Config Load *

Config File | @

Przejdz do lokalizacji pliku konfiguracyjnego, to jest do folderu v /M 0 > ThisPC > SDHC(F) > Backeye360 > config
,Config” na karcie SD. 0 SDHC (F) 2
Backeye360

app
cmd

Mame

nbConfig.bin

config
data

image

param

Po wczytaniu pliku konfiguracyjnego pasek stanu wersji systemu
pokaze uzytg wersje konfiguraciji, te wersje to:

3.40 = Poziomo 1 BRIGADE'| 360 Select Calibr

3.41 = Poziomo 2
3.42 = Poziomo 3 i
3.43 = Pionowo

Dopilnuj uzycia prawidtowego pliku konfiguracyjnego dla danego
typu instalacji. Wiecej informaciji o typach konfiguracji zawiera sekcja
2.4,

6.5.3 Otwieranie plikbw obrazéw

Kliknij ikone ,Image Load” (Wczytywanie obrazéw) na pasku
narzedzi kalibracji, aby otworzyé okno dialogowe Image Load. T Ot € ey (@en

Wybierz karte SD z rozwijanego menu i wybierz przycisk
.Load” (Wczytaj), aby wczytaé obrazy z kamery z karty SD.

Open File X
Enter or select the folder:
I Removabie i} -]

C: \Hard Desk.
F: Removs
Q: ard Disk:.

iard

Obrazy z kamer zostang automatycznie wstawione w puste
kafelki na ekranie.
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6.5.4 Punkty kontrolne kalibracji

Program automatycznie wykrywa trojkaty we wzorcu kalibracji i wyswietla
punkty kontrolne. Oprogramowanie automatycznie wykrywa narozniki
trojkgtow i oblicza wspotrzedne kazdego wezytywanego obrazu. Kolejnosé
punktéw kontrolnych zaczyna sie od punktu kontrolnego potozonego
najblizej pojazdu, a pozostate punkty sg okreslane zgodnie z ruchem
wskazéwek zegara. Kalibracja nie jest mozliwa, jesli kolejnos¢ punktow
kontrolnych jest nieprawidtowa.

OSTRZEZENIE: Dopilnuj, aby punkty kontrolne zostaty wybrane w
prawidtowej kolejnosci, jak pokazano na ilustracji. Odstepstwo od
tych zalecen spowoduje niepowodzenie kalibraciji.

Po wczytaniu obrazéw moze by¢ konieczna regulacja punktéw kontrolnych.
Przesuniecie kursora myszy do punktu kontrolnego spowoduje jego
powigkszenie. To pozwala doktadnie ustawia¢ punkty kontrolne. Kliknij
lewym przyciskiem myszy punkt kontrolny, ktory nalezy zmodyfikowac.
Wskaznik krzyzowy wybranego punktu kontrolnego zmieni kolor na
czerwony. Aby anulowaé wybdr punktu kontrolnego, kliknij lewym
przyciskiem myszy w dowolnym miejscu poza wybranym punktem
kontrolnym.

Wyréwnaj punkt kontrolny z potozonym najbardziej na zewnatrz
naroznikiem, jak pokazano ponizej, wyrdwnujac niebieskie linie z tréjkgtem.
Na zdjeciach z prawej pokazano stan przed wyréwnaniem i po wyréwnaniu
. Zaleca sie przesuniecie punktu kontrolnego na zewnatrz tréjkgta az do
utworzenia wyraznej przerwy miedzy punktem i tréjkatem, a nastepnie
stopniowe podsuwanie punktu z powrotem w kierunku tréjkata, dopdki nie
zetknie sie z zewnetrzng krawedzig trojkgta. Sprawdz i zmodyfikuj
wszystkie szes¢ punktow kontrolnych dla kazdej kamery.

Przydatne wskazowki:

Po wybraniu punktu kontrolnego mozna uzy¢ strzatek klawiatury do
przesuwania wskaznika krzyzowego po jednym pikselu w danym kierunku,
co umozliwia precyzyjne i kontrolowane pozycjonowanie.

Dwukrotne klikniecie obrazu z kamery przetgczy go w tryb petnoekranowy,
co utatwi wprowadzanie matych korekt.
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Widok z kamery przedniej i tylnej

3 5

Widok z kamery z lewej i z prawej
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6.5.5 Podglad widoku dookolnego

Klikniecie przycisku ,Apply AVM” (Zastosuj AVM) otworzy okno podgladu . :
widoku dookolnego. Tems T T WS (@

W przypadku jakichkolwiek probleméw z punktami kontrolnymi, zostanie
wyswietlony komunikat ,Calibration Error” (Btad kalibracji) z informacjg o
kamerze, ktérej dotyczy nieprawidtowosc. W ogdlnosci jest to spowodowane (i e
dwoma btedami:

Appropsiate answer i not found (REAR camera). Confirm the config file
and ponting.

1. Punkty kontrolne nie sg prawidtowo wyréwnane. Sprawdz kolejnosé i
potozenie punktéw kontrolnych, zwracajac szczegdélng uwage na ox
kamere podang w oknie komunikatu.

2. Maty kalibracyjne nie sg prawidtowo/doktadnie rozmieszczone wokot
pojazdu. Prawidtowo rozt6z maty kalibracyjne.

Przydatne wskazowki:

e  Wybdr ,OK” w tym oknie spowoduje pominiecie komunikatu i okno podglgdu zostanie otwarte niezaleznie od
bteddw.
e Pozostaw okno ,Preview” (Podglad) otwarte podczas korygowania potozenia punktu kontrolnego.

e Ponownie wybierz przycisk ,Apply AVM” (Zastosuj AVM). Obserwuj na zywo efekt zmian na obraz widoku
dookolnego.

¢ Reguluj punkty kontrolne pojedynczo, aby uzyskaé najbardziej przydatny obraz widoku dookolnego.

6.5.6 Requlacje obrazu widoku dookolnego

Jesli punkty kontrolne zostaly wyréwnane prawidlowo, okno podgladu bedzie wygladaé podobnie do
przedstawionego ponizej:

Preview

Vehicle Dimensions

Overall width 2450 mm
Overall length 9000 mm
Vehicle Position 128,236  pixel
LUT Version
1 0
seectaview [mbTop =]

Surround View Property

Enter length of marker (mm)

Mask Type |Blending Auto v

Front FOV [50  «
Rear FOV 150 °
Line Width 4 pixel
tine color | RN -

Blending Width 10 °

[~ Show Overlay Blend

Vehicle Image
[~ Auto Fit
Load Car Image

Parking Line Property

Uwaga: wyglad widoku dookolnego zalezy od uzytego pliku konfiguracji. Na ilustracji powyzej przedstawiono widok
dookolny w orientacji poziomej. W niektorych konfiguracjach jest wiele widokéw 360°, ktdre nalezy skalibrowac;
wykonaj ponizsze kroki dla kazdego widoku dookolnego.
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W przypadku standardowych mat kalibracyjnych firmy Brigade nie ma
potrzeby zmiany dlugosci szczegdtow znacznika (wartosé domysina to
1500 mm). W przypadku mat kalibracyjnych o rozmiarach innych niz
standardowe rozmiary firmy Brigade, wpisz szerokos¢ tréjkata
kalibracyjnego w tym miejscu.

W polu Vehicle Dimensions (Wymiary pojazdu) wpisz wymiary
uzywanego pojazdu.

Ta warto$¢ nie musi byé doktadna, w ogélnosci maska pojazdu (czarny
prostokat, w ktérym jest przedstawiany pojazd) powinna zakrywaé
wszelkie obszary koloru czerwonego, ktére sg martwymi strefami
widzenia kamery. Maska pojazdu moze by¢é wieksza niz pojazd,
szczegdlnie w przypadkach obiektéw wiszgcych, jednak to spowoduje
wystgpienie martwych stref blisko nadwozia pojazdu.

Uwaga: w przypadku konfiguracji z wieloma widokami 360° te kroki
nalezy powtoérzy¢ dla kazdego widoku 360°.

Domysina pozycja pojazdu to $rodek widoku dookolnego 360°, jednak
mozna jg zmieni¢ w razie potrzeby. Jest to szczegdlnie przydatne w
przypadkach, gdy interesuje nas tylko czes¢ pojazdu, np. w przypadku
pojazdow z naczepg, w ktéorych akcja ciaggnika potgczonego
powodowataby ciezkie znieksztatcenie widoku dookolnego. W tym
przyktadzie pozycje pojazdu mozna przenies¢ w taki sposob, aby
widoczny byt tylko bok i tyt pojazdu (widok 270°).

Kiedy pozycja i rozmiar pojazdu sg poprawne widok dookolny mozna
obraca¢, przesuwaé w poziomie/w pionie orz powieksza¢ i pomniejszac,
aby utworzy¢ najlepszy widok z gory. W przeciwienstwie do ustawienia
Vehicle Position (Pozycja pojazdu) to ustawienie nie przesunie maski
pojazdu, zmiana dowolnego z tych ustawien przesunie widok dookolny
za maske pojazdu. Przy uzyciu tych przyciskéw mozna wprowadzaé
drobne regulacje w widoku dookolnym, jesli jednak wymagane sg
wieksze modyfikacje, zaleca sie sprawdzenie wyréwnani punktéw
kontrolnych. Ponizej opisano funkcje kazdego z tych przyciskow.

Korekty obrotowe nalezy wprowadza¢ przed
wprowadzeniem wszelkich korekt w poziomie
i w pionie. Korekty widok u dookolnego nalezy
wprowadzac przed zastosowaniem nakfadki
pojazdu.
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Korekty w poziomie i w pionie mozna
wprowadzaé, aby usungé martwe strefy
kamery (pokazane na czerwono).

Po ustaleniu preferowanej pozycji sprawdz,
czy nadwozie pojazdu i martwe strefy kamery
(obszary na czerwono ) nie sg nadmiernie
widoczne.

W niektorych przypadkach doktadne wymiary
pojazdu mogg pozostawia¢ widoczny na
obrazie nadwozia lub martwe strefy (jest to
spowodowane kagtami pozycjonowania i
ustawianiami kamery). Skoryguj wartosci
wymiaréw pojazdu i zmieh potozenie maski
pojazdu, aby usung¢ nadwozie pojazdu lub
martwe strefy z widoku.

Moze by¢ konieczne  powiekszenie  maski  pojazdu  lub
powiekszenie/pomniejszenie widoku dookolnego, aby zobaczy¢ wiekszy
lub mniejszy obszar wokot pojazdu. W tym celu nalezy uzy¢ przyciskow
strzatek ponizej widoku dookolnego, aby go odpowiednio wyregulowac.

Zaleca sie pozostawienie opcji ,Mask Type” (Typ maski) z ustawieniem
,Blending Auto” (Automatyczne mieszanie). Wiecej informacji o typach
masek zawiera sekcja 7.

Kliknij przycisk ,Load Car Image” (Wczytaj obraz pojazdu) w sekcji
Vehicle Image (Obraz pojazdu), aby wczytaé obraz pojazdu.

Obrazy pojazdéw sg przechowywane w folderze 6.0 na pamieci USB
(BN360-200-USB).

Uzytkownicy mogg tworzy¢ niestandardowe obrazy pojazdéw; muszg to
by¢ 24-bitowe obrazy w formacie .bmp, tto musi by¢ czarne (RGB 0,0,0),
a zadna ze skfadowych RGB koloru pojazdu nie moze mie¢ wartosci 0.
Kazdy kolor, ktérego jedna ze sktadowych RGB wynosi 0 bedzie
wyswietlany jako przezroczysty. Do tworzenia i modyfikowania naktadek
pojazdéw mozna uzy¢ programu Paint lub Paint.Net.

Wybrany obraz pojazdu zostanie natozony na widok dookolny.

Klikajgc i przeciggajgc prostokatne wezly wokét obrazu pojazdu, mozna
go powieksza¢ i pomniejsza¢ w celu dopasowania do maski pojazdu.
Kliknij i przeciggnij obraz pojazdu, aby ustawi¢ go na masce pojazdu.
Zaleca sie, aby obraz pojazdu byt nieco wiekszy od maski pojazdu w celu
zakrycia pustych obszaréw wokot maski pojazdu.

Kiedy obraz pojazdu bedzie miat odpowiednig wielkos¢ i bedzie w
odpowiednim miejscu, kliknij przycisk ,Apply” (Zastosuj), aby zapisa¢
Zmiany.

-
\ 4

Mask Type |Eilen|:|ing Auto j

Vehicle Image

[~ Auto Fit

Apply '
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Opcja ,Auto Fit” (Autodopasowanie) automatycznie dopasuje obraz
pojazdu do maski pojazdu, jednak oprogramowanie bedzie skalowaé
obraz pojazdu zamiast zachowa¢ oryginalne proporcje. Jesli proporcje
obrazu sg inne niz proporcje maski pojazdu, na przyktad obraz pojazdu
jest kwadratowy, a maska pojazdu prostokatna, wyniki moga by¢
niepozadane.

W celu uzyskania najlepszych rezultatéw firma Brigade zaleca
samodzielne przeskalowanie obrazu pojazdu w celu dopasowania
do maski, zamiast uzycia opcji Auto Fit.

AU A

Uzyj menu ,Wybierz widok”, aby wys$wietlic i wprowadzi¢ niezbedne
korekty w dodatkowych widokach. Widoki wymienione bedg zaleze¢ od

wybranej konfiguracji, wiecej informacji na ten temat zawiera sekcja 2.4. Select 3 View [nbTop -]
. [ ]
W przypadku konfiguracji z wieloma widokami 360° (np. Landscape Surround View [y FRONT
; i i : Swhies : i idoké VIEW_FRONT_FULL
2, 3 i Po_rtr_alt) konlecz_ne jest rowniez skallbrowanl_e tych widokéw, Enter le VIEW REAR
kalibracja jednego widoku nie jest automatycznie stosowana w VIEW REAR FULL
innych widokach. Nalezy wybra¢ kazdy z tych widokéw (np. Mask Type |yiew LEFT
i . . i ieni Zej VIEW_LEFT_FRONT
nbLSTop) i powtorzy¢ kroki wymienione powyzej w celu Front FOV |y 1o RIonT 9

skalibrowania wszystkich dostepnych widokoéw.

6.5.7 Wiasciwos¢ linii parkowania

W oknie podgladu wybierz widok z tytlu w polu ,Select a View” i wybierz przycisk ,Parking Line Assistance” (Asysta
parkowania), aby zmieni¢ wtasciwosc linii parkowania. Zostanie wyswietlony nastepujgcy ekran:

Parking Line Assistance *

Vehide Dimensions
Overall Width

Steer Angle 1800 mm
v Overall Length
/ 5600 mm
Tread Wheel Base
| 2500 mm | 2800 mm

Rear Overhang Offset 0 mm

Parking Line Setting

Preview
{* World Coordinate

" Rear Image Coordinate

Line Property

Select a Line ’—L|
Line Width lf pixels
Line Color I:l =
Distance ,7 mm

Cancel ‘
£

Vehicle Dimensions (Wymiary pojazdu)

e Steer angle (Kat skretu) — zmiana tej wartosci doda krzywizne
do linii pomocniczych parkowania. Srodkowa o0$ obrotu jest
przyjmowana jako srodek rozstawu osi. Kat skretu jest staly i
nie zmienia sie z katem skrecania pojazdu.

e Tread (Bieznik) — zmienia szeroko$¢ prowadnic parkowania

e Wheel base (Rozstaw osi) — odlegtos¢ miedzy kotami pojazdu,
uzywana razem z katem skretu.
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Preview (Podglad)

e World Coordinate (Wspéirzedne sSwiata) — uzywa obrazu
siatki do projektowania prowadnic parkowania (jak pokazano
powyzej)

e Rear Image Coordinate (Wspéirzedne obrazu tylnego) —
uzywa obrazu z kamery tylnej w celu zaprojektowania
prowadnic parkowania

Wiasciwosé linii
. Select a Line (Wybierz linig) — wybiera linie do edycji
(czerwona/zottg/niebiesky)
e Line Width (Szerokos¢ linii) — wybor szerokosci linii (w mm)
. Line Colour (Kolor linii) — zmienia kolor linii (dla kazdej linii)
. Distance (Odlegtos¢) — zmienia odlegtos¢ dla kazde; linii

6.5.8

W razie potrzeby instalator moze utworzy¢ numer identyfikacyjny dla
kalibracji. DomysIny numer wersji to 1.0. Numer wersji LUT musi sie
sktadac z dwdch cyfr, nie moze zawierac liter.

LUT Version (Wersja LUT)

Nie zaleca sie korzystania z tej funkcji w przypadku instalacji
przez niezalezne firmy.

6.5.9 Zapisywanie danych kalibracyjnych

Kliknij przycisk ,SAVE LUT” (ZAPISZ LUT) na pasku narzedzi i
wybierz karte SD jako miejsce zapisu. Nowe dane kalibracyjne
zostang zapisane na karcie SD.

Zmien nazwe pliku ,capture.cmd” w folderze ,cmd” na ,update.cmd”.
Ten krok jest wymagany, aby narzedzie do kalibracji
zaakceptowato nowe dane kalibracyjne.

6.5.10 Wczytywanie danych kalibracyjnych

Po witozeniu narzedzia do kalibracji do przetwornika BN360-200-
ECU i wigczeniu zasilania systemu powinien zosta¢ wyswietlony
ekran ,Update System” (Aktualizuj system) z poleceniem witozenia
karty SD.

SlE s IS [y
BIEH

LUT Yersion
1 ]

x

TENL. T T BEn

ity

“WREAR»>

i SDHC (F) ~
Backeye3&0

app
cmd

MName

] update.cmd

config
data

param

UPDATE SYSTEM D M

§D Card

Please insert S0 Card
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W16z karte SD, aby rozpoczaé proces przesytania. O ile nazwa pliku UPDATE SYSTEM 0 B
.cmd” zostata zmieniona na ,update.cmd”, system automatycznie
przesle nowe dane do przetwornika ECU.

8D Card

File searching
(10/14)

(— ]

x Please don’t pull out SO card or shut down the power

Po ukonczeniu przesytania powinien zosta¢ wyswietlony ekran UPDATE SYSTEM olR)
przedstawiony ponize;. T
Wszystkie zaktualizowane pozycje bedg oznaczone napisem ,OK”,
wszystkie niezaktualizowane pozycje bedg oznaczone literg ,N”, np. UPDATE APP ok Cotno)
jesli kalibracja zostata wczytana, ale obraz pojazdu nie zmienit sie. o FRTRR T
CONFIG H CO1R00)

Numery w nawiasach to numer wczytanej wersji, przy czym CALTD :

. . . . . CAR H oiron)
konieczne jest restartowanie przetwornika ECU, aby widoczna byta MICOM

nowo wgrana wersja.

Aktualizacja firmware przetwornika ECU to proces dwuetapowy, ktéry
wymaga drugiej operacji przesytania. Nacisnij przycisk ,Reset”
(Resetuj) na narzedziu do kalibracji, aby powtérzy¢ przesytanie
kalibracji.

Kiedy aktualizacja zakonczy sie po raz druki, ekran UPDATE
SYSTEM (AKTUALIZUJ SYSTEM) zostanie wyswietlony ponownie.
Potwierdz poprawnos¢ wersji APP dla uzytej konfiguracji (np.
XXRXXBP1 dla konfiguracji Pionowo 1).

Wyjmij karte SD i poczekaj na wysSwietlenie komunikatu ,Please UPDATE SYSTEM D M
Insert SD Card” (Wi6z karte SD) przed wyjeciem narzedzia do 50 Card
kalibraciji.

System zostanie automatycznie zrestartowany i na wyswietlaczu

zostang pokazane nowe dane kalibracyjne. :

Please insert SD Card
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7 taczenie obrazéw w widoku dookolnym

Oprogramowanie do kalibracji BN360-200 umozliwia tworzenie niestandardowego ,zmieszania” w celu utworzenia
najlepszego widoku dookolnego 360°. W trakcie procedury kalibracji opcja ,Mask Type” (Typ maski) udostepnia
nastepujgce ustawienia dotyczace mieszania obrazéw z kamer przedniej, tylnej i bocznych:

= Mask Type (Typ maski) — zmienia typ tgczenia (informacje o réznych
typach maski podano ponizej)

= Front FOV (Pole widzenia z przodu) — wielko$¢ pola widzenia z kamery
przedniej, punkt srodkowy jest posrodku z przodu maski pojazdu. Im
wiekszy kat FOV (field of view — pole widzenia), tym wiekszy udziat w

widoku z przodu ma obraz z kamery przedniej. Mask Type |Blending Auto j
= Rear FOV (Pole widzenia z tytu) — jak wyzej, z tym ze dotyczy tytu Front OV 150 o

pojazdu
» Line Width (Szerokos¢ linii) — szerokos$¢ linii podziatu miedzy obrazami Rear FOV 150 :

z sgsiednich kamer i

4 Line Width E pixel

= Line Colour (Kolor linii) — kolor linii podziatu miedzy obrazami z

sgsiednich kamer Line Calar _ -
= Blending Width (Szerokos¢ tgczenia) — im wigksza szerokosé, tym Blending Width 10 o

bardziej stopniowe przenikanie obrazéw; im mniejsza szerokosc¢, tym

bardziej skokowe przenikanie. [ Show Overlay Blend

»  Show Overlay Blend (Oznacz obszary tgczenia) — powoduje natozenie
koloréw na obszary tgczenia jako pomoc w okreslaniu ustawien tgczenia.
Jest to uzyteczne w celu okreslenia, jaka czes¢ fgczonego obrazu
pochodzi z przodu lub tytu (zielony), a jaka cze$¢ z obrazéw bocznych
(czerwony).

7.1.1 Mask Type (Typ maski)

Menu rozwijane ,Mask Type” (Typ maski) daje dostep do réznych typow tgczenia (metody uzywanej do ,zmieszania”
obrazéw ze sobg). Sg one nastepujace:

Blending Auto (taczenie auto) Blendlnqvl\ji(()j\zle(:i%czenle pol Line 1 (Linia 1)
I

Opcja zalecana przez firme Umozliwia regulacje ,kata” Tworzy ,ostre” potgczenie
Brigade, poniewaz daje najlepsze taczenia miedzy obrazami z kamer obrazow z kamery przedniej/tylnej
potgczenie w wiekszosci typowych przedniej/tylnej i bocznych, co i bocznej z regulowang linig
instalacji; stosuje réwne tgczenie moze by¢ konieczne, kiedy na podziatu obrazéw z kamer zamiast
w miejscach, gdzie obrazy stykaja przyktad elementy nadwozia stopniowego przenikania.

sie ze soba. pojazdu przestaniajg widok z Podobnie jak w przypadku
kamery. fgczenia pdl widzenia uzytkownik

moze regulowac kat pola widzenia
z przodu i z tytu.

Uwaga: Pozostale opcje na liscie rozwijanej Mask Type (Typ maski) dotycza starszych wersji i nie beda
dziata¢ z produktem BN360-200.
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Na ilustracjach ponizej pokazano efekt zmiany pola widzenia w przypadku korzystania z typu maski Blending FOV
(Laczenie pol widzenia) i Line 1 (Linia 1). Obszar na zielono wskazuje, jak czes¢ widoku dookolnego pochodzi z
kamery przedniej/tylnej. W miare jak pole widzenia zwieksza sie, zwieksza sie udziat obrazu z kamery
przedniej/tylnej w generowaniu widoku dookolnego. Te regulacje pozwalajg w razie potrzeby przesuwacé potozenie
stref przenikania.

7.1.2 Pole widzenia z przodu i z tytu:

Moze byc¢ konieczne unikanie fgczen w naroznikach, jesli stajg sie one obszarami niebezpiecznymi, albo jesli pole
widzenia kamery jest przestoniete przez element nadwozia pojazdu (np. lusterko boczne). W takiej sytuacji dla
przedniego i tylnego pola widzenia mozna ustawi¢ dowolng wartos¢ od 0° do 180°, jako pokazano ponize;j:
Pole widzenia Pole widzenia Pole widzenia
Pole widzenia 80° 100° 150° 180° Pole widzenia 0°

Uwaga: W widoku dookolnym zawsze bedzie uzywany wycinek obrazu z kamery przedniej/tylnej o szerokosci co
najmniej maski pojazdu, co przedstawiono na ilustracjach powyzej. Nawet w przypadku ustawienia kata pola
widzenia réwnego 0°, obraz z kamery przedniej jest w dalszym ciggu uzywany, poniewaz kamery boczne nie mogg
mie¢ pola widzenie wiekszego niz 180°.

7.1.3 Szerokos$¢ taczenia

W przypadku uzycia typu maski Blending FOV (Laczenie pdl widzenia) dostepna
staje sie opcja ,Blending Width” (Szerokosc¢ tgczenia). Szerokos$¢ tgczenia to
szerokos¢ obszaru tgczenia, czyli obszaru, w ktérym dwa obrazy naktadajg sie
na siebie, aby utworzy¢ widok dookolny.

Zmniejszenie tej wartosci spowoduje ,ostrzejsze” tgczenie, ktdére moze
wygladaé lepiej na podgladzie, ale w rzeczywistosci obiekty w tym obszarze  Blending Width I 10 o
mogg by¢ ukryte lub wyglgdac¢ na przyciete.

Dla wiekszej szerokosci fgczenia obrazy z obu kamer zostang na siebie
natozone w wiekszym stopniu, co zredukuje martwe strefy widoczne przy
waskim tgczeniu, ale moze powodowa¢ mocne znieksztatcenia obiektéw w
obszarze tgczenia.

100% front camera

,ﬁn width = 20°

100% side camera

100% front camera

Front FOV IW =
Rear FOV IT =

Line Width E piscel
Line Color ] |'|

Front FOV

I 110
Rear FOV I 110
|4—

v
=
Line Width pixel
Line Color I -
Blending Width I 20 @
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8 Sprawdzanie funkcjonalnosci systemu

Wazne jest sprawdzenie, czy po zresetowaniu przetwornika ECU sygnat wyjsciowy jest normalny. Dopilnuj, aby
wszystkie potgczone obszary zostaty w petni przetestowane w celu upewnienia sig, ze nie ma zadnych martwych
stref wokot pojazdu. Zaleca sie obejrzenie w widoku dookolnym asystenta przechodzgcego wokét pojazdu w celu
oceny kalibracji. Je$li wynik kalibracji nie bedzie idealny, moze by¢ konieczne powtérzenie krokéw kalibracji (patrz
sekcja 6).

8.1 Prawidlowa kalibracja

Wszystkie obiekty na poziomie terenu, np. znaki drogowe
bedg widoczne jak w rzeczywistosci (zaleca sie
pozostawienie mat kalibracyjnych na gruncie w celu
pomocy w ocenie kalibracji).

W widoku dookolnym, w tym w obszarach fgczenia, nie ma
martwych stref.

Obiekty powyzej poziomu terenu (np. ludzie) powinny byé
widoczne dookota pojazdu. Mogg one by¢ wyswietlane z
dwdch perspektyw w obszarze tgczenia i zanikaé przy
przechodzeniu od jednej kamery do drugiej. W widoku
dookolnym nie widaé niepozgdanych elementéw pojazdu.

8.2 Nieprawidtowa kalibracja

Obiekty na poziomie terenu wydajg sie niewyrownane lub
znieksztatcone

W widoku dookolnym widaé niepozgdane elementy pojazdu

Obiekty na gruncie nie lezg prostopadle do pojazdu
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9 Ekran informacji systemowych

BRIGADE

Ekran informaciji o systemie zawiera informacje dotyczace wersji firmware wczytanych do przetwornika BN360-200-

ECU.

Jesli nie zostalo to jeszcze zrobione, skopiuj folder
.Backeye360” z odpowiednig konfiguracjg na karte SD. Wiecej
informacji na temat zawarto$ci karty SD zawiera sekcja 4.1.

Dopilnuj, aby folder ,Backeye360” znajdowat sie w katalogu
gtéwnym karty SD, a plik w folderze ,cmd” nazywat sie
»Sysinfo.cmd”.

Wt6z narzedzie do kalibracji do przetwornika ECU i wigcz
system. Zostanie wczytany ekran Update System (Aktualizuj
system).

Wto6z karte SD do narzedzia do kalibracji, na ekranie System
Information (Informacje o systemie) zostanie wyswietlona
biezgca wersja oprogramowania wczytanego do przetwornika
ECU. Opis roznych pozycji i ich funkcje podano w tabeli ponizej.

2 SDHC (F) A Name
Backeye360

app
cmd

sysinfo.cmd

config
data

param

SYSTEMIINFORMATION

UPDATE APP to01R0Y

App PO0LROONPIEN

CONFIG to01R0o

CALIB $O0IR00C2007.,00,11)
MICOM tONSOOR0?2

zainstalowanego jezyka, np.:

Pozycja Funkcja
UPDATE APP Podstawowe oprogramowanie operacyjne systemu
APP Wersja orientacji wySwietlacza. Ostatnie 4 znaki odnoszg sie do wersji

konfiguracji (L1, L2, L3 i P1 — wiecej informacji, patrz sekcja 2.3) i

L1EN = Landscape 1 English (Poziomo 1, angielski)
P1FR = Portrait 1 French (Pionowo 1, francuski)

CONFIG Uzyty plik konfiguracyjny kalibraciji

numer wersji i data kalibraciji

CALIB Dane kalibracyjne z oprogramowania do kalibracji; wyswietlany jest

MICOM Oprogramowanie sterujgce dziataniem systemu, tj. wyzwalaczami,
sygnatem predkosci, opdznieniami itp.

Aby zamkng¢ ekran System Information (Informacje o
systemie), wyjmij karte SD i poczekaj na wyswietlenie
komunikatu ,Please Insert SD Card” (Wt6z karte SD) przed
wyjeciem narzedzia do kalibracji. System zostanie
automatycznie zrestartowany i powréci do  widoku
domysinego.
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10 Funkcja kopii zapasowej systemu

Kopie zapasowg danych kalibracyjnych i ustawien OSD mozna wykona¢ przy uzyciu pliku cmd ,backup.cmd”. Jest
to szczegodlnie uzyteczne w przypadku stosowania niestandardowej konfiguracji OSD w catej flocie pojazdow.

Uwaga: mozliwe jest utworzenie kopii zapasowej i zainstalowanie danych kalibracyjnych oraz szczegé6téw
konfiguracji OSD, jednak firma Brigade nie zaleca kopiowania danych kalibracyjnych z jednego pojazdu do
drugiego. Wszelkie réznice w budowie pojazdu i lokalizacji kamer beda mialy znaczacy wptyw na widok
dookolny.

10.1 Wykonywanie kopii zapasowej systemu

Skopiuj odpowiedni folder ,Backeye360” na karte SD. Wiecej < v T SDHC(R) > Backeye3s0 > cmi
informacji na temat orientacji wyswietlacza zawiera sekcja 2.4. v i SDHC (F) A Name
Konfiguracja uzywana w tym przypadku nie jest wazna, poniewaz v | Backeye360

uzywany jest tylko plik ,cmd”. Mozna usunaé nieuzywane foldery app capture.cmd

lub utworzy¢ strukture folderéw bezposrednio na karcie SD, cmd

jednak najlepiej jest zawsze wzig¢ oryginalne foldery i pliki z data

pamieci BN360-200-USB, aby unikng¢ wszelkich problemow. param

Uwaga: dopilnuj, aby folder ,,Backeye360” znajdowal sie w
katalogu gtéwnym karty SD.

Zmien nazwe pliku ,capture.cmd” na ,backup.cmd”. « « 4 |[] » SDHC(F) » Backeye360 » cmd
~ 80 spHC (F) A Name "
v [ ] packeye360
) 1% backup.cmd
[l app
cmd
| | config
| data
| | param
Wt6z narzedzie do kalibracji do przetwornika ECU i wigcz UPDATE SYSTEM

system. Zostanie wyswietlony nastepujgcy ekran:

Please insert SD Card

W6z karte SD, proces tworzenia kopii zapasowej rozpocznie sie BACK UP SYSTEM
automatycznie. Kiedy proces tworzenia kopii zapasowej
zakonczy sie i zostanie wyswietlony ekran przedstawiony
ponizej, mozna wyjg¢ karte SD.

W6z karte SD do czytnika w komputerze. Na karcie SD znajduje 4+ 52 soHC(R)

sie teraz folder ,Backeye360_backup”, ktéry zawiera dane oy p—— n ~
kalibracyjne (folder ,param”) i dane konfiguracji OSD (folder " ' hame

data”) i Backeye360

” ’ v Backeye360_back ye

W folderze ,Backey360” skopiowanym na karte SD w [} data AN Eel etk
pierwszym kroku tej sekcji nalezy usungc¢ foldery ,app”, ,data” i [ param

.param”.
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Nastepnie nalezy skopiowaé¢ foldery ,data” i/lub ,param” z folderu ,Backeye360_backup” do folderu

.Backeye360”. W ten sposob foldery ,data”, ,param” i ,cmd” pozostang w folderze ,Backeye360”, dzieki czemu
przywrocenie z kopii zapasowej bedzie znacznie fatwiejsze.

Jesli potrzebne s3 tylko dane kalibracyjne, skopiuj folder ,param” do folderu ,Backeye360”. Jesli wymagana jest
tylko konfiguracja OSD, skopiuj folder ,data”.

Folder kopii zapasowej mozna teraz usung¢, a folder ,backeye360” nalezy przenies¢ w bezpieczniejsze miejsce
(np. na komputer instalatora/klienta).

10.2 Przywracanie z kopii zapasowej

Sprawdz, czy plik w folderze ,cmd” nosi nazwe ,update.cmd”. « . 4 , SDHC(F) > Backeye360 > cmd
S SDHC (F) * Name
Backeye360
update.cmd

cmd

config

data

param

Backeye360_back

Po wiozeniu narzedzia do kalibracji do przetwornika BN360-200- UPDATE SYSTEM o M
ECU i wlaczeniu zasilania systemu powinien zosta¢ wyswietlony D Card
ekran ,Update System” (Aktualizuj system) z poleceniem
wiozenia karty SD.

Please insert SD Card

Wt6z karte SD, aby rozpoczgé¢ proces przesytania. O ile nazwa UPDATE SYSTEM 0 M
pliku ,cmd” zostata zmieniona na ,update.cmd’, system T
automatycznie przesle nowe dane do przetwornika ECU.

Flash writing
(11/14)

e ———

X Please don’t pull out SO card or shut down the power

Po ukonczeniu przesytania zostanie wyswietlony ekran UPDATE SYSTEM o
przedstawiony obok. D Card
Uwaga: zaktualizowane pozycje zalezg od tego, ktore pliki

zostaty uzyte (np. =zostanie wySwietlona tylko pozycja TR

»CALIB.INFO”, jesli uzyto tylko folderu ,param” do aktualizaciji APP

danych kalibracyjnych). P

CALIB POk (01Rr00)
CAR 0K (D1R00)
MICOM |
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11 Menu konfiguracji OSD

System BN360-200 posiada menu konfiguracyjne OSD, ktére pozwala skonfigurowa¢ system zgodnie z potrzebami
uzytkownikéw. Obstuga menu konfiguracyjnego OSD wymaga uzycia dotgczonego pilota zdalnego sterowania
(BN360-200-RC).

Uwaga: pilot BN360-200-RC moze zaktdcaé dziatanie innych urzgdzen na podczerwien, nalez zapewni¢ ich izolacje
podczas pracy.

11.1 Funkcje pilota BN360-200-RC

Otwérz/zamknij menu

. Zmien wiersz/przejdz do
Zmien wybrang nastepnej opcii

opcje

OK/Enter

Dostep do funkcji menu uzyskuje sie przy uzyciu przyciskéw pilota. Przyciski ,TAB” stuzg do przechodzenia do
nastepnej/poprzedniej opcji, a przyciski ,<” i ,>” stuzg do konfigurowania wybranej opcji.

11.2 Nazwy widokéw w menu OSD

Nazwy widokoéw zostaty skrocone w menu OSD, aby byly bardziej czytelne w danym obszarze. W tabeli ponizej
zamieszczono nazwy widokdw w menu OSD i petne nazwy widokéw (petne informacje o nazwach widokéw zawiera
sekcja 2.5):

Nazwa widoku Nazwa widoku w menu OSD
Widok z gory + lustrzane odbicie widoku z tytu Top + Rear
Widok z goéry + widok z przodu Top + Front
Widok z gory + widok z lewej Top + Left
Widok z goéry + widok z prawej Top + Right
Widok z gory + widok skupiony na przéd Top + F Focus
Widok z gory + widok skupiony na tyt Top + R Focus
Widok z géry na pas z lewej + widok z lewej Top LH + Left
Widok z goéry na pas z prawej + widok z prawej Top RH + Right
Widok z géry + widok z przodu na ruch poprzeczny Top+ FCTV
Widok z gory + widok z tytu na ruch poprzeczny Top+RCTV
Widok z goéry na pas z lewej, petny Top LH Lane
Widok z gory na pas z prawej, peiny Top RH Lane
Widok z gory, petny Top
Widok z przodu, petny Front
Widok z tytu, peiny Rear
Widok z lewej, petny Left
Widok z prawej, petny Right
Widok z przodu na ruch poprzeczny Front CTV
Widok z tytu na ruch poprzeczny Rear CTV
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11.3 Dostep do menu konfiguracyjnego OSD

Nacisniecie przycisku ,Menu” na pilocie (BN360-200-RC) spowoduje
wyswietlenie menu najwyzszego poziomu przedstawionego z prawej
strony.

11.4 Konfigurowanie widoku domy$inego
Aby zmieni¢ widok domysiny, wejdz do menu SETUP (KONFIGURACJA), naciskajgc przycisk {)}

MENU, a nastepnie przyciskajac przycisk OK na ikonie SETUP.

| |
| Vg
e V¥ v 9

\ S
e e

Po wybraniu opcji ,Default View” (Widok domysiny) uzy;j
przyciskéw strzatek na pilocie, aby wybra¢ zgdany widok. Symbol \
,¥" z lewej strony opcji wskazuje biezgcy wybor.

SCREEN

View Dalay(s)

N\ \ / Dafault View ( Top
O \ O Rear Trlggor Top + Near

> v \ R Emergency Trigger Top + flear
el vl Loft Trigger Top + Lelt
Right Trigger Top + Aight

Parking Gulde On

View Select Button Default View

Uwaga: widoki wymienione w tym miejscu zalezg od konfiguracji
wczytanej do przetwornika ECU, wiecej informacji o konfiguracjach
widokow zawiera sekcja 2.4.

Aby wyj$¢ z menu i zapisa¢ zmiany, nacisnij przycisk MENU na
pilocie jeden raz w celu powrotu do ekranu gtéwnego menu i drugi
raz w celu wyjscia.

N7 v \ v 5
b > Ul SCREEN

Uwaga: podczas wychodzenia z menu wystepuje krotkie
opoznienie, poniewaz system zapisuje wprowadzone zmiany.
Poczekaj okoto 10 sekund na system przed wyjsciem z menu.
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Po wyjsciu z menu OSD zostanie wyswietlony poprzedni widok.
Aby zapewni¢, ze wprowadzone zmiany zostaty zapisane, wytgcz
i wigcz zasilanie pojazdu, aby zrestartowaé system. Po
uruchomieniu w systemie bedzie wyswietlany nowy widok
domysiny.

11.5 Konfigurowanie ustawien widoku wyzwalanego

Aby zmieni¢ widok wyzwalany dla danego wyzwalacza,

SETUP.

ey oy (

0 B)
) Vi /'\\ - | //T/ -

e

/

Uzyj przyciskéw TAB na pilocie, aby wybra¢ zadany wyzwalacz.
Wyzwalacze to:

Rear Trigger (Wyzwalacz tyt) — np. bieg wsteczny

Emergency Trigger (Wyzwalacz w niebezpieczenstwie) — kiedy
aktywne sg wyzwalacze lewy i prawy

Left trigger (Wyzwalacz lewy) — np. lewy kierunkowskaz

Right trigger (Wyzwalacz prawy) — np. prawy kierunkowskaz

-“p
{

10H

N -

Po wybraniu zgdanego wyzwalacza uzyj przyciskéw strzatek na
pilocie, aby wybraé zagdany widok dla kazdego wyzwalacza. Symbol
,¥" z lewej strony opcji wskazuje biezgcy wybor.
Y ’ AN
I ) B3 |

Uwaga: widoki wymienione w tym miejscu zalezg od konfiguracji
wczytanej do przetwornika ECU, wiecej informaciji o konfiguracjach
widokow zawiera sekcja 2.4.

BRIGADE
DACKEYEI60®

o
B

wejdz do menu SETUP
(KONFIGURACJA), naciskajgc przycisk MENU, a nastepnie przyciskajgc przycisk OK na ikonie

Dafault View
/Rear Trlggor
Emergency Trigger
Loft Trigger

Right Trigger
Parking Gulde

View Select Button

Dafault View
Rear Triggor
Emergency Trigger

Loft Trigger

Right Trigger
Parking Gulde

View Select Button

SCREEN

View Dalay(s)

Top

Top + Near

Top + Near

Top + Lelt

Top + Right
on

Default View

L]

SCREEN

View Dalay(s)

Ton
Top + RCTV
Top + Near
Top + Lelt
Top + Right

on

Default View
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Aby wyjs¢ z menu i zapisa¢ zmiany, nacisnij przycisk MENU na
pilocie jeden raz w celu powrotu do ekranu gtéwnego menu i drugi
raz w celu wyjscia.

§ ¢

SCREEN

Uwaga: podczas wychodzenia z menu wystepuje krétkie
opoOznienie, poniewaz system zapisuje wprowadzone zmiany.
Poczekaj okoto 10 sekund na system przed wyjsciem z menu.

Zrestartuj system, aby ,aktywowaé” zmiany (wytgcz i wigcz zapton w _
pojezdzie). A AN

OFF ON

11.6 Konfigurowanie opdznienia po wytgczeniu wyzwalacza

Aby zmieni¢ czas opdznienia po wytaczeniu wyzwalacza (czas wy$wietlania wyzwolonego widoku
od chwili, kiedy wyzwalacz nie jest juz aktywny), wejdz do menu SETUP (KONFIGURACJA),
naciskajgc przycisk MENU, a nastepnie przyciskajgc przycisk OK na ikonie SETUP.

Przy uzyciu przyciskéw TAB wybierz czas opdznienia dla Zzgdanego
widoku. W menu OSD bedzie najpierw przewijana lista ‘
wyzwalanych widokéw, a nastepnie opcje opdznienia dla
wyzwalaczy, tzn. aby wybra¢ opdznienie wyzwalacza Rear Trigger ‘ it

%V zwalacz tyt), nacisnij przycisk TAB 7 razy. Podswietlone strzafki - S
wskazujg biezgcy wybor. Dufault View Ton
Reor Trigger Top + Near
Emergency Triggoer Top + Rear
Loft Trigger Top + Left
N ¢ Right Trigger Top + Right
| ) \ A Parking Gulde on
\\ s ‘-\\ ," £ View Select Button Default View
QYD

Po wybraniu Zzadanej opcji opdznienia dla wyzwalacza uzyj
przyciskéw strzatek, aby zmieni¢ czas opdznienia. Wybierz wartos¢

od 0 do 10 sekund.

SCREEN

View Dolay(s)

% \ Dofault View Top
O -l O Reor Trigger Top + Rear <1 >
7 D / A Q Emergency Triggor Top + Near <3)>
Renredd Daeees Loft Trigger Top + Left <3)>

Right Trigger Top + Right < 31>

Parking Gulde on

View Seloct Button Dofault View
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Aby wyj$¢ z menu i zapisaé zmiany, nacis$nij przycisk MENU na
pilocie jeden raz w celu powrotu do ekranu gtbwnego menu i drugi
raz w celu wyjscia.

Uwaga: podczas wychodzenia z menu wystepuje krotkie
opoznienie, poniewaz system zapisuje wprowadzone zmiany.
Poczekaj okoto 10 sekund na system przed wyj$ciem z menu.

Zrestartuj system, aby ,aktywowaé” zmiany (wytgcz i wigcz zapton w
pojezdzie).

OFF

11.7 Konfigurowanie prowadnicy parkowania

Aby zmieni¢ ustawienia prowadnicy parkowania, wejdz do menu
SETUP (KONFIGURACJA), naciskajgc przycisk MENU, a
nastepnie przyciskajac przycisk OK na ikonie SETUP.

Nacisnij dolny przycisk TAB 5 razy, aby wybra¢ opcje Parking
Guide (Prowadnica parkowania).

Default View

Rear Triggor
Emergency Triggor
Loft Trigger

Right Trigger
Parking Gulde

View Solect Button

Uzyj przyciskéw strzatek, aby zmieni¢ ustawienie prowadnicy
parkowania.

{ Dafault View

,,\.\ 4 ; N ear Trigger

: Emergency Trigger
Left Trigger

Night Trigger
Parking Gulde

Dostepne opcje to:

View Select Button
e On (WL) — prowadnica parkowania jest zawsze witgczona,
gdy wyswietlany jest obraz z tytu
e Rear Gear (Bieg wsteczny) — prowadnica parkowania jest
wyswietlana tylko po wtgczeniu biegu wstecznego
o Off (Wyt.) — prowadnica parkowania nie jest wyswietlana

SCREEN

SCREEN

View

Top
Top + Near
Top + Near
Top + Lelt
Top + Right

On

Default View

SCREEN

View

Top
Top + Near
Top + Near
Top + Left
Top + Right

on

Default View

BRIGADE'

ON

Dolay(s)

Dalay(s)

10 >
D
3>
1>
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Aby wyj$¢ z menu i zapisa¢ zmiany, nacisnij przycisk MENU na
pilocie jeden raz w celu powrotu do ekranu gtdbwnego menu i drugi
raz w celu wyjscia.

Uwaga: podczas wychodzenia z menu wystepuje kroétkie
opdznienie, poniewaz system zapisuje wprowadzone zmiany.
Poczekaj okoto 10 sekund na system przed wyjsciem z menu.

Zrestartuj system, aby ,aktywowac” zmiany (wytgcz i wtgcz zapton
w pojezdzie).

11.8 Konfigurowanie operaciji przycisku wyboru widoku

Aby zmieni¢ zachowanie przycisku wyboru widoku, wejdz do menu SETUP (KONFIGURACJA),

OFF

naciskajgc przycisk MENU, a nastepnie przyciskajac przycisk OK na ikonie SETUP.

L Sul / L Sl J

= N

Nacisnij gérny przycisk TAB, aby wybra¢ opcje View Select Button
(Przycisk wyboru widoku).

Vv
R

< P
S

(Mozna takze nacisngc¢ dolny przycisk TAB 6 razy)

Nacisnij przyciski strzatek na pilocie, aby zmieni¢ wybor.
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Dafault View

Rear Triggor
Emergency Triggor
Left Trigger

Right Trigger
Parking Gulde

View Select Button

Default View
Roar Triggor
Emergency Trigger

Loft Trigger

Right Trigger
Parking Gulde
View Select Dutton

BRIGADE

SCREEN

ON

SCREEN

View Dalay(s)

Top
Top + Rear
Top + Near
Top + Left
Top + Right

On

< Default View

SCREEN

View Dalay(s)

Top
Top + Near 10 >
Top + Rear 3
Top + Left 3>
Top + Right 1>
o

¢ Provious View
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o Default View (Widok domysiny) — nacisniecie przycisku wyboru widoku lub wyzwolona reakcja powoduje
powr6t do widoku domysinego (po 10 s zwioki).

Dostepne opcje to:

e Previous View (Poprzedni widok) — nacisniecie przycisku wyboru widoku powoduje pozostawienie
wyswietlanego widoku. Kiedy zostanie aktywowany wyzwalacz, system automatycznie wy$wietli widok
wyzwalany, kiedy wyzwalacz przestanie by¢ aktywny, system powréci do poprzedniego widoku wyswietlanego
podczas nacisniecia przycisku wyboru widoku. Po wigczeniu system zawsze wyswietla widok domysiny.

Uwaga: wyzwalacze majg zawsze pierwszenstwo przed przyciskiem wyboru widoku.
Aby wyj$¢ z menu i zapisa¢ zmiany, nacisnij przycisk MENU na

pilocie jeden raz w celu powrotu do ekranu gtdwnego menu i drugi
raz w celu wyjscia.

(]

SCREEN

Uwaga: podczas wychodzenia z menu wystepuje kroétkie
opdznienie, poniewaz system zapisuje wprowadzone zmiany.
Poczekaj okoto 10 sekund na system przed wyj$ciem z menu.

11.9 Konfigurowanie wyzwalacza predkos$cig

Aby wigczy¢ i skonfigurowa¢ wyzwalacz sygnatem predkosci, wejdz do menu SETUP
(KONFIGURACJA), naciskajac przycisk MENU, a nastepnie przyciskajgc przycisk OK na ikonie
SETUP.

Ustawienia wyzwalacza predkos$cig znajdujg sie na drugiej stronie
menu SETUP. Naci$nij gorny przycisk TAB, aby wybra¢ ikone
nastepnej strony i nacisnij przycisk OK.

SCREEN

View Dalay(s)

) \ Default View Top

) | 3 Reor Trigger Top + Rear

\ Y
et

Emergency Triggor Top + Near
Left Trigger Top +Left
(Mozna takze nacisna¢ dolny przycisk TAB 11 razy) i o

Parking Gulde On

View Select Button Dofault View

Domysinie opcja Speed Signal Trigger (Wyzwalacz sygnatem
predkosci) ma wartos¢ OFF (WYL.), aby jg wigczyé, uzyj
przyciskéw strzatek na pilocie i zmien te warto$¢ na ON (WL.).

SCREEN

‘:‘ Spoed Trigger ofn >
L O Pulses-per-second 057 >
\ Over Speed Top + Near >

-
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Nacisnij dolny przycisk TAB, aby wybra¢ opcje Pulses-per-second

(Impulsy na sekunde).

/

Speed Trigger

Pulses-per-second

Over Speed

<

<

o
057

Top + Rear

SCREEN

>
>

>

BRIGADE

Warto$¢ wprowadzona tutaj okresla, przy jakiej predkosci pojazdu system powinien zareagowaé, zaktadajac, ze
przewod sygnatu predkosci zostat podtgczony do tachometru w pojezdzie (pin B8 w przypadku standardowego
tachometru europejskiego). Np. standardowy europejski tachometr uzywa sygnatu predkosci 4 impulsy na metr

(p/m) dla predkosci 30 mil/h

30 mil na godzine = ~48 kilometrow na godzine (km/h) = 48 000 metréw na godzine
48 000 + 3600 = 13,3 metra na sekunde (m/s) (3600 sekund = 1 godzina)

13,3 m/s x 4 p/m = 53,2 impulsy na sekunde (w tym przypadku uzyj warto$ci 53 imp./s)

Tych samych obliczeh mozna uzy¢ dla réznych predkosci, a takze dla niestandardowych tachometréw europejskich;
wystarczy zastgpi¢ 4 impulsy na metr prawidlowg wartoscig dla danego pojazdu (nalezy jej poszuka¢ w

dokumentaciji producenta pojazdu).

Przyktadowe wartosci (dla 4 impulséw na metr):

P?Endl:jﬁ)sc Impulsy na sekunde
10 18
20 36
30 53
40 71
50 89
60 107
70 124

Aby zmieni¢ wartos¢ impulséw na sekunde, uzyj strzatek w gére i
w dot na pilocie i wybierz cyfre z zakresu 0-9, nastepnie uzyj
dolnego przycisku TAB, aby przejs¢ do nastepnej cyfry i powtérz
wszystkie czynnosci dla wszystkich 3 cyfr. Kazda cyfra moze mie¢
wartos¢ z zakresu 0—9, czyli petny zakres wynosi 000-999

impulséw na sekunde.
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Spoed Triggor

/ Pulses-per-second

Over Speed

<

<

o
018

Top + Near

L]

SCREEN

>

>




Aby zmieni¢ odpowiedZz systemu, kiedy pojazd przekracza
skonfigurowang predkosé, wybierz opcje Over Speed
(Przekroczenie predkosci) za pomocg dolnego przycisku TAB.
Uzyj przyciskow strzatek, aby wybra¢ zgdane zachowanie, moze
to by¢ wyswietlenie dowolnego widoku zainstalowanego w
systemie (wiecej informacji o konfiguracjach widokoéw zawiera
sekcja 2.4) lub wytgczenie wyswietlacza.

Uwaga: wybor wartosci OFF (WYL.) dla tej opcji spowoduje
wyswietlenie catego czarnego ekranu, a nie wytgczenie wyjscia
wideo (zazwyczaj przy braku sygnatu wideo monitory wyswietlaja
niebieski ekran, ktéry mégtby rozprasza¢ kierowcow).

Aby wyj$¢ z menu i zapisa¢ zmiany, powrd¢ do pierwszej strony
menu SETUP (KONFIGURACJA), naciskajgc dolny (lub gorny)
przycisk TAB, dopdki nie zostanie wybrany przycisk poprzedniej
strony, a nastepnie nacisnij przycisk OK. Nacisnij przycisk MENU
na pilocie jeden raz w celu powrotu do ekranu gtéwnego menu i
drugi raz w celu wyjscia.

Na pierwszej stronie menu SETUP nacisnij przycisk MENU na
pilocie jeden raz w celu powrotu do ekranu gtéwnego menu i drugi
raz w celu wyjscia.

Uwaga: podczas wychodzenia z menu wystepuje kroétkie
opdznienie, poniewaz system zapisuje wprowadzone zmiany.
Poczekaj okoto 10 sekund na system przed wyjSciem z menu.

Zrestartuj system, aby ,aktywowac¢” zmiany (wytgcz i wigcz zapton
w pojezdzie).

BRIGADE'

SCREEN

Speed Trigger

Pulses-per-second

<’ Over Speed

L]

SCREEN

Speed Trigger
Pulses-per-second

Over Speed

[

SCREEN

OFF ON
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11.10 Konfigurowanie grup widokow

Aby skonfigurowaé grupy widokéw (widoki wyswietlane po nacisnieciu przycisku wyboru widoku),
wejdz do menu SETUP (KONFIGURACJA), naciskajgc przycisk MENU, a nastepnie przyciskajgc
przycisk OK na ikonie SETUP.

LI < >

Ustawienia grup widokéw znajdujg sie na trzeciej stronie menu
SETUP. Nacisnij gérny przycisk TAB, aby wybra¢ ikone nastepne;j
strony i nacisnij przycisk OK, powtorz te czynnosci, aby przejsé do
trzeciej strony.

SCREEN

No.of View
\ \ Index

|
) ] | ‘\ ' m \ ‘\ ] 1 \ ) | View Mode

Istnieja dwie grupy widokéw: A i B. Przytrzymanie przycisku wyboru widoku przetgcza miedzy grupami widokow.

Ustawienie No. of View (Nr widoku) okresla, ile widokow jest w kazdej grupie widokéw (maksymalnie 9). Grupa A
zawiera wszystkie widoki z dzielonym ekranem, grupa B zawiera wszystkie widoki jednoekranowe, jednak widoki
w kazdej grupie sg okreslane przez wczytang konfiguracje, wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji 2.4Error! R
eference source not found.. Mozna wytgczy¢é dowolne z widokow lub wybieraé widoki wiecej niz jeden raz, aby
wyswietla¢ je przy roznych nacidnieciach przycisku.

Przy uzyciu przyciskéw strzatek wybierz zgdang liczbe widokéw w
grupie A. Liczba widokéw odpowiada liczbie naci$nieé przycisku
na grupe, moze to byé warto§¢ od 1 do 9, wymagane jest
nacisniecie przycisku co najmniej raz.

L]

SCREEN

A

/No.of View L k]

Index 1

\ | ) View Mode Top + Near
/ N \ R

Nacisnij dolny przycisk TAB, aby wybra¢ opcje Index (Indeks); ta
opcja pozwala uzytkownikowi zmieni¢ widok wysSwietlany przy .

kazdym naci$nieciu przycisku , tzn. 3 nacisniecia przycisku = L
indeks 3. Uzyj przyciskéw strzatek, aby zmieni¢ numer indeksu.

SCREEN

A

No.of View 6 > «

Index 1 » <

| < View Mode Top + Near > €
v W
/ Q \ R
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Po wybraniu zgdanego indeksu nacisnij doiny przycisk TAB, aby
wybrac tryb widoku dla danego indeksu. Uzyj przyciskow strzatek,
aby zmienic tryb widoku.

\ A
Vo 4 / v \ X
\ N S
ST «t¥>” KL

Powt6rz te kroki, aby zmieni¢ widoki dla kazdego indeksu.

Aby zmieni¢ ustawienia dla grupy B, nacisnij dolny przycisk TAB w
celu przejscia do gory listy opcji grupy B. Powtdrz powyzsze kroki,
aby zmieni¢ ustawienia dla grupy B.

¢
D (

Aby wyj$¢ z menu i zapisa¢ zmiany, powrd¢ do pierwszej strony
menu SETUP (KONFIGURACJA), naciskajgc dolny (lub gorny)
przycisk TAB, dopdki nie zostanie wybrany przycisk poprzedniej
strony, a nastepnie nacisnij przycisk OK. Naci$nij przycisk MENU
na pilocie jeden raz w celu powrotu do ekranu gtéwnego menu i
drugi raz w celu wyjscia.

Aby wyj$¢ z menu i zapisa¢ zmiany, nacisnij przycisk MENU na
pilocie jeden raz w celu powrotu do ekranu gtéwnego menu i drugi
raz w celu wyjscia.

Ny WERY

Uwaga: podczas wychodzenia z menu wystepuje krotkie
opoznienie, poniewaz system zapisuje wprowadzone zmiany.
Poczekaj okoto 10 sekund na system przed wyjsciem z menu.

No.of View

Index

View Mode

No.of View
Index

View Mode

No.of View
Index

View Mode

Zrestartuj system, aby ,aktywowac” zmiany (wylgcz i wigcz zapton w pojezdzie).

OFF

Top + Near

Top + Near

Top + Rear

SCREEN

SCREEN

SCREEN

7]

SCREEN

ON
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BRIGADE

11.11 Konfigurowanie ustawien obrazow

Aby zmieni¢ ustawienia wys$wietlania, wejdz do menu SCREEN (EKRAN), naciskajgc przycisk
MENU, nastepnie przyciskajac dolny przycisk TAB, a potem przycisk OK na ikonie SETUP.

LAl IR SCREEN
] ) a | )
V 4 Q. / \\ "/ Y & \L ,\ = \ /
L «-> _a»

Uzyj przyciskow strzatek, aby zmieni¢ warto$¢ Hue (Odcien).

(1)

)
. Hue

Saturation
Contrast

Drightness

Wybierz opcje Saturation (Nasycenie), naciskajgc dolny przycisk
TAB, i zmien wartosc¢ tej opcji przy uzyciu przyciskow strzatek.

( ) 48 |
\ \ \ Hue
/) A %
) S /Saturation

Contrast

Drlghtness

Wybierz opcje Contrast (Kontrast), naciskajac dolny przycisk TAB,
i zmien wartos¢ tej opcji przy uzyciu przyciskow strzatek.

( ) a8 |
\ \ \ Hue
& v
) S Saturation

Contrast

Drlghtness
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Wybierz opcje Brightness (Jasnos¢), naciskajgc dolny przycisk
TAB, i zmieh wartosc¢ tej opcji przy uzyciu przyciskow strzatek.

Q X\ QD
= ‘
\ | = | Hue
L& v A \ &
4 R /
s ) { 3 Saturation

Contrast

/ Drightness

Aby wyjs¢ z menu i zapisaé zmiany, nacisnij przycisk MENU na
pilocie jeden raz w celu powrotu do ekranu gtéwnego menu i drugi
raz w celu wyjscia.

G O e GV

Uwaga: podczas wychodzenia z menu wystepuje krotkie
opodznienie, poniewaz system zapisuje wprowadzone zmiany.
Poczekaj okoto 10 sekund na system przed wyjsciem z menu.

11.12 Konfiguracja rozmiaru i pozycji ekranu

Aby zmieni¢ ustawienia wyswietlania, wejdz do menu SCREEN (EKRAN), naciskajgc przycisk
MENU, nastepnie przyciskajgc dolny przycisk TAB, a potem przycisk OK na ikonie SETUP.

SCREEN

\ L8 | == \ L ]
v v v, v A v .V
\ \ <

— —— —

Ustawienia rozmiaru i pozycji znajdujg sie na drugiej stronie menu
SCREEN. Naciénij gorny przycisk TAB, aby wybra¢ ikone nastepnej
strony i nacisnij przycisk OK.

i Hue
) & Saturation

Contrast

Drightness

(Mozna takze nacisng¢ dolny przycisk TAB 4 razy)
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Uzyj strzatek w gore i w dot na pilocie, aby przesung¢ obraz w gore
lub w dot. Uzyj strzatek w lewo i w prawo na pilocie, aby przesungé
obraz w lewo i w prawo.

Nacisnij dolny przycisk TAB, aby wybra¢ opcje SIZE (ROZMIAR).
Uzyj strzatek w gore i w dot na pilocie, aby wyregulowaé wysokos¢
obrazu. Uzyj strzatek w prawo i w lewo na pilocie, aby wyregulowac
szerokos¢ obrazu.

POSITION

00q

Aby wyjS¢ z menu i zapisa¢ zmiany, nacis$nij przycisk MENU na
pilocie jeden raz w celu powrotu do ekranu gtdwnego menu i drugi
raz w celu wyjscia.

Uwaga: podczas wychodzenia z menu wystepuje krotkie
opoznienie, poniewaz system zapisuje wprowadzone zmiany.
Poczekaj okoto 10 sekund na system przed wyjsciem z menu.
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12 Dodatkowe funkcje i funkcjonalnosci

12.1 Przetacznik DIP w przetworniku ECU

Niektére funkcje dodatkowe mozna wigczyé tylko przy uzyciu
przetgcznika DIP, ktéry znajduje sie z tylu obudowy przetwornika ECU.

Aby odstoni¢ przetgcznik DIP, zdejmij etykiete ostrzegawcza, ktéra
zakrywa port dostepu — nie wyrzucaj tej etykiety, zatéz ja ponownie
po uzyciu.

Indywidualne przetgczniki sg oznaczone cyframi od 1 do 6 od lewej do
prawej (patrzgc na przetgczniki). Domysinie wszystkie przetgczniki sg
w goérnej pozycji (OFF — WYL.), aby wigczy¢ przetgcznik, skieruj go w
dot (w pozycje ON — WL.).

Zmiany muszg by¢ wprowadzane, gdy system jest wylgczony.

Nie usuwaj tej etykiety, o ile funkcje opisane w tym rozdziale nie
okazg sie absolutnie niezbedne. Uwazaj, aby uzywaé¢ tylko
przetacznikéw, ktére sg wymagane. Nieprawidlowe uzycie moze
spowodowac¢ uszkodzenie systemu. Nieprawidlowe uzycie tych
przelacznikéw spowoduje uniewaznienie gwarancji.

12.2 Obraz z kamery w formacie macierzystym na ekranie poczwdrnym

Ta funkcja wyswietla obrazy z kamer macierzystych w widoku
poczwornym, co jest przydatne do ich nagrywania w jednym kanale (np.
przy uzyciu rejestratora zdarzen z serii EDR-101 firmy Brigade).

Aby witagczy¢ te funkcje, przetgcznik 2 na przetgczniku DIP nalezy ustawic
w pozycji On (W), Spowoduje to wigczenie sygnatu wyjSciowego
,CVBS_BB” w module interfejsu BN360-200-INT. W celu podtagczenia tego
modutu do monitora potrzebny jest dodatkowy przewoéd BN360-VBV-
L4015.

Ten sygnal wyjsciowy wideo jest dostepny tylko w formacie NTSC,
zmiana formatu wyjsciowego sygnatu wideo nie wplywa na ten kanal.

Uzycie tej funkcji moze potencjalnie ograniczyé szybkosé¢ klatek
glébwnego sygnalu wyjsciowego wideo, co moze powodowaé
»przycinanie” wideo. Na potrzeby nagrywania w petnej rozdzielczosci
firma Brigade zaleca uzycie przewodoéw rozdzielajgcych AC-305 w
celu potaczenia kazdego sygnatu wideo do rejestratoréw MDR firmy
Brigades.

12.3 Woyjscie wideo w formacie NTSC/PAL

Format podstawowego sygnatu wyjSciowego wideo mozna zmieni¢ z
NTSC na PAL. W tym celu przetgcznik 6 w przetgczniku DIP musi byé w
pozycji OFF (WYL.).

Uwaga: to nie dotyczy sygnatu wideo z kamer, ktéry pozostaje w formacie
NTSC.
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