Backeye®360 Select
Instrukcja Instalacji

Prosimy o przeczytanie i zapoznanie sie z niniejszg instrukcjg przed
przystgpieniem do instalacji lub kalibracji systemu.
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1 Wstep

System kamer monitorujgcych The Brigade Backeye®360 Select zapewnia symulowany rzut poziomy pojazdu i
jego otoczenia, tak jakby kamera byta zamontowana wysoko ponad pojazdem wraz z indywidualnie wybieranymi
widokami z tytu, z przodu, z lewej i prawej strony. Pozwala to kierowcy na widok wokot pojazdu poprzez podglad na
jednym monitorze. Jednakze widok ‘otoczenia’ powstaje dzieki kamerom zamontowanym na pojezdzie. Jako taki,
widok kompozytowy nie jest prawdziwym poziomym widokiem z goéry, a obiekty beda pojawiac¢ sie jako
znieksztalcone ze wzgledu na fizyczng lokalizacje kamer. Tak wiec w miejscach, gdzie widoki z
sasiadujacych kamer taczg sie, obiekty (piesi, pojazdy, itp.) moga wydac¢ sie znieksztatcone lub czesciowe,
jako ze obraz pochodzi z dwéch kamer ustawionych w réznych kierunkach. Ze wzgledu na charakter
systemu obiekty moga nie byé przedstawiane w dokltadnym potozeniu wzgledem pojazdu; obiekty moga
znajdowac sie blizej, niz sie wydaja. Szczegodlnie obiekty nad ziemig moga znajdowac sie blizej, niz sie
wydaja i moga znalez¢ sie poza zasiegiem obrazu. Kierowcy powinni by¢ poinformowani o mozliwosci
wystgpienia opisanych zagrozen.

Wymaga sie, aby Brigade Backeye®360 Select byt zamontowany i uruchomiony po raz pierwszy przez
kompetentnego i przeszkolonego technika. Instalator jest odpowiedzialny za dopasowanie catego systemu i
dostosowanie do odpowiednich regulacji i przepisow prawa. Kierowcy pojazdu, do ktérego zamontowano system
Brigade Backeye®360 Select muszg mie¢ wiedze, jak interpretowac obrazy dostarczane przez system, tak by nie
byli przez niego zdekoncentrowani i nie polegali na nim catkowicie. Rozkojarzenie moze prowadzi¢ do wypadkow.
System ma stanowi¢ pomoc dla kierowcy, ktéry musi pozostawaé skupiony na obstudze pojazdu, przestrzeganiu
przepis6w ruchu drogowego, lokalnych rozporzgdzen i korzysta¢ ze swojej wiasnej wiedzy, zmystéw i innych
utatwien w prowadzeniu pojazdu,takich jak lusterka, tak jak gdyby nie dysponowat systemem. Nic nie zdejmuje
odpowiedzialnosci kierowcy za kierowanie pojazdem we wiasciwy i zgodny z prawem sposob.

1.1 Funkcjonalnos$¢ systemu

System zapewnia kierowcy/operatorowi widok pojazdu ‘z lotu ptaka’ utworzony przy uzyciu czterech kamer ~185°,
zamontowanych zwykle z przodu, po bokach i z tytu pojazdu.

Standardowy System potrafi tez prezentowac¢ kierowcy rézne obrazy. W razie potrzeby obrazy te wyswietlane sg
automatycznie, bez udziatu kierowcy. Mozna to osiggnaé poprzez podtgczenie wejsé wyzwalajgcych ECU do
odpowiednich sygnatéw pojazdu, np. biegu wstecznego, kierunkowskazdw, itp. (wejscie sygnatu predkosci nie jest
obecnie uzywane). Obrazy mozna wybiera¢ takze recznie za pomoca przycisku wyboru widoku (View Select)
(rozdziat 2.5).

Istnieje tez opcja petnoekranowa (Full Screen) systemu, ktéra wyswietla petny widok ‘z lotu ptaka’ na catym ekranie
(ta opcja wymaga aktualizacji oprogramowania ECU, zobacz rozdziat 8). Kiedy system ustawiony jest na tryb
petnoekranowy, przycisk wyboru ekranu i wyboru widoku nie majg zadnej funkgc;ji.

1.2 Uktady ekranu
Standardowy System

> Triggered Views

i [BRicADE]

System Petnoekranowy

Tylko widok petnoekranowy
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2 Elementy Systemu

2.1 BN360-ECU-10

ECU — centrala systemu.

2.2 BN360-100C (4 kamery)

W komplecie znajdujg sie cztery kamery z obudowami, uchwytem
mocujacym i przewdem z gniazdem.

2.3 BN360-10H-01

Wigzka gtéwna zawiera wszystkie wejscia i wyjscia do ECU.
Wejscia wyzwalajgce sg odpowiednio oznaczone. Zobacz
Rysunek Systemowy w rozdziale 10, aby uzyska¢ wiecej
informacji.

2.4 BN360-VBV-L4015

Przewdd do wyswietlania obrazu na monitorze poprzez ztgcze
Select/Essential. Potgczony z wigzkg gtéwna.

2.5 BN360-CP-01 (Konfiguracja i wybér kamery)

Przycisk do konfiguracji i wyboru kamery jest uzywany dla kalibracji i wyboru
obrazu wyjs$ciowego. (Przycisk czuwania nie jest uzywany podczas
codziennej pracy, jednak jest potrzebny przy kalibracji, zobacz Proces
Kalibracji w rozdziale 6). Przycisk nie musi byé zamontowany dla kierowcy.

2.6 BN360-100C-FIX (Akcesoria montazowe)

Sktada sie z wkretdw, Srub, podkfadek i nakretek

= ’ x1
= x4
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2.7 BN360-LXXX (Przewody do kamer)
Przewody sg dostepne w roznych dtugosciach

Dtugosc¢ 2.5m 5m 10m 15m 20m
Model No. BN360-L1025 BN360-L105 BN360-L110 BN360-L115 BN360-L120
Part No. 4499 4498 4496 4495 4493




3 Narzedzia do Kalibracji

3.1 Narzadzie do kalibracji BN360-CT-01 Brigade SD

Uzywane do transferu danych zapisanych na karcie SD pomiedzy modutem ECU zainstalowanym w aucie i
komputerem PC. (wymagany czytnik kart SD)

-
Transcend

S»g

~4eg—

3.2 4 Maty do kalibracji BN360-CAL-MAT
Maty te sg rozktadane wokét pojazdu do kalibracji obrazu z kamer.

A
lﬁﬁ
A’i

|
3.3 Backeye®360 nosnik USB

Dysk USB zawiera wszelkg dokumentacje, oprogramowanie i pliki wspierajgce niezbedne do instalacji i kalibraciji
systemu (zawartosci USB opisano w rozdziale 12). Skontaktuj sie z Brigade Electronics, aby uzyskac¢ najnowszg
zawarto$¢ dysku USB.

Oprogramowanie do Kalibracji Backeye®360 Select (przekazywane na dysku USB Backeye®360 Select)
To oprogramowanie stuzy do kalibracji systemu. Oprogramowanie nalezy zainstalowa¢ na PC, ktérego instalatorzy
beda uzywaé do kalibracji systemu. Zobacz Proces Kalibracji w rozdziale 6.

BRIGADE' ;



4 Instalacja Sprzetu

4.1 Kamery (4)

Kamery sg zamontowane na ptaskiej powierzchni poprzez otwory mocujgce pokazane w rozdziale 11.2. Zestaw
montazowy zawiera 8 wkretéw do zamontowania kamer; bedg musiaty by¢ zastgpione srubami imbusowymi M4 i
nakretkami, jezeli kamery bedg uzytkowane w trudnych warunkach. Zaleca sie prébny montaz kamer
(tymczasowy), aby oceni¢ widok z kamer przed zamontowaniem na state. Przewody kamer posiadajg przelotki
zamontowane z tylu kamery i przechodzg przez 13-milimetrowy otwér wywiercony w powierzchni montazowe.
Kamery sg wéwczas podtgczone do przewoddw przedtuzajgcych za pomocg ztgczy srubowych IPX7. Przewody od
kamer sg prowadzone do ECU.

Przewdd nie moze wychodzi¢ ze spodu obudowy kamery. Wyjscie z tytu
obudowy kamery mozna wykonac¢ przy uzyciu przelotki.

Ustawienie kamery

Kamery nalezy zamontowaé na pionowej powierzchni, aby prawidtowo wyréwnaé obraz. Nadwozie pojazdu
powinno zajmowac ok. 10% u dotu na srodku obrazu. W niektorych przypadkach nalezy zmieni¢ kat kamer. Bedzie
sie to wigzato z uzyciem uniwersalnych wspornikéw montazowych Brigade (zobacz rozdziat 11.3) lub innych
odpowiednich wspornikéw, aby wyregulowac¢ kgt kamer tak, aby nadwozie pojazdu zajmowato 10% obrazu.
Zobacz ponizsze przyktady.

Zaleca sig, aby kamery byly zamontowane mozliwie symetrycznie, tj. przednia i tylna kamera centralnie i w linii, tak
samo jak kamery boczne. W niektérych przypadkach kamery nie bedg mogty by¢ zamontowane w ten sposéb. Nie
spowoduje to zatrzymania normalnej pracy systemu po kalibracji, ale moze wptynaé na zaktécenia skrajnych czesci
obrazu z kamer.

Kamery zamontowane nie symetrycznie mogg utrudni¢ proces kalibraciji.

4.1.1 Standardowa pozycja montazowa

90%

10%

Kamera zamontowana na powierzchni pionowej

4.1.2 Kamera zamontowana pod katem

kamera zamontowana pod wigkszym katem

Nadwozie pojazdu zajmuje ponizej 10% wyswietlanego
obrazu

: BRIGADE!



wspornikow mozna ;;%Zfelem poprawy kata Nadwozie pojazdu zajmuje teraz 10% wyswietlanego obrazu

4.1.3 Montaz poziomy

Kamery mogg by¢ zamontowane w pozycji podwieszonej na ptaszczyznie poziomej. W przypadku montazu w takiej

pozycji kamera musi sie obracac¢ o 180° na wsporniku montazowym. Dodatkowe otwory nalezy wykonaé¢ w dolnym
rogu obudowy kamery.

Dodatkowe otwory w dolnym rogu

_a—

Kamera w pozycji domysinej Kamera obracajgca sie 0 180° na wsporniku (usuniecie
dwdch $rub spowoduje obracanie kamery i umozliwi
regulacje)

4.2 Wysokos¢ montazu kamery

Wysokos¢ montazu kamery jest kluczowa dla dziatania systemu. Minimalna wysoko$¢ montazu zalezy od wielu zmiennych, tj.
dtugosci pojazdu, pozycji kamer, itp. Jezeli kamery zapewniajg widok siatki kalibracyjnej, ( zobacz rozdziat 6.1 ). System
zostanie skalibrowany, lecz moze nie dziata¢ w odpowiedni sposdb. Wysoko$¢ kamery wptynie na perspektywe obiektow
niebedgcych na ziemi w widoku przestrzennym. Jezeli system jest skalibrowany, obiekty na ziemi powinny by¢ wyswietlane
prawidtowo, kamery zamontowane na wysokosci bedg wptywac¢ tylko na obiekty znajdujace sie w powietrzu.

BRIGADE |

1-metrowy stupek pod kamerg na wysokosci 1, 8m — e |
Petna dtugosc¢ stupka widziana z gory

BRIGADE|

-

1-m stupek z przodu kamery na wysokosci 0.6m

czes¢ stupka widziana z boku

BRIGADE' 7



4.3 Okablowanie

Przewody do kamery powinny znajdowac sie w ostonach ( peszel ) w miejscach zabezpieczajgcych przed
uszkodzeniem. Unika¢ prowadzenia przewoddéw z kablami zasilajgcymi pojazdu, aby unikng¢ ewentualnych
zakiécen. Aby unikng¢ zniszczenia przewodow nalezy zawsze zostawiaé odpowiedni zapas przewodow przy
ukftadaniu go. Nie wolno zbyt mocno dokreca¢ opasek. Uwaga: wymaga sie 13-milimetrowego otworu, przez ktory
przejda ztgcza.

4.4 ECU

ECU nalezy zamontowa¢ w miejscu wolnym od wilgoci i nadmiernego ciepta.

Uwaga: centrala ECU wytwarza ciepto w czasie normalnej pracy.

Podtgczenie systemu

Nalezy odniesc¢ sie do wytycznych producentéw nadwozi celem sprawdzenia procedur montazu i podtgczania dla
wszystkich zastosowan. Upewnij sie, ze zlgcza zasilania i zaptonu sg trwale potaczone z instalacjg pojazdu. Przed
wykonaniem potgczen nalezy zapoznac sie ze Schematem Systemu w rozdziale 10. Wyjscia wyzwalajgce sa
opcjonalne i nie sg podiaczane, jezeli system skonfigurowano na tryb petnoekranowy. Szybkie wejscie
wyzwalajgce jest nieczynne i nie nalezy go podigczac.

4.5 Monitor

Monitor nalezy zamontowaé w miejscu odpowiednim dla kierowcy oraz zgodnie z obowigzujgcymi regulacjami i
przepisami prawa. Monitory mozna obracac o 90°, jezeli system ustawiono na tryb petnoekranowy.

Standardowy System wyswietlany na monitorze w System Petnoekranowy wyswietlany na monitorze w
orientacji poziomej orientacji poziomej
™

System Petnoekranowy wyswietlany w orientacji pionowej

|\ 3evojue /]
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5 Wiaczenie Systemu Zasilania Poczatkoweqo i Test

Uruchomi¢ pojazd i sprawdzi¢ wyjscie obrazu na monitorze.

Widok z kazdej kamery mozna sprawdzi¢ wciskajgc przycisk Wyboru
Obrazu.

Podtagczenie narzedzia do kalibracji (bez karty SD) wprowadzi system w tryb petnoekranowy, gdzie obrazy mozna
obserwowac w dogodniejszy sposob. Przejdz przez wszystkie kamery wciskajgcy przycisk Wyboru, aby sprawdzi¢
czy obrazy nie sg przestoniete, a wszystkie punkty odniesienia na siatce kalibracyjnej sg widoczne. Nazwa kazdej
kamery wyswietlana jest w géornym lewym rogu — Kamera Przednia, Kamera Tylna, itd.

Uwaga: ‘OSTRZEZENIE’ (‘WARNING’) bedzie wy$wietlane na monitorze do czasu ukonczenia pierwszej kalibracii.

BRIGADE' 9



6 Kalibracja

6.1 Przygotowanie kalibracji

Potrzeba przynajmniej 2-metrowej przestrzeni wokét pojazdu.

Podtoze musi by¢ ptaskie, kalibracja moze nie powies¢ sie na nieréwnej powierzchni.

Wzér kalibracji sktada sie z czterech tréjkatéw umieszczonych geometrycznie wokot pojazdu jak we wzorze
Kalibraciji.

Wzér Kalibracji i ustawienie pojazdu

Maty do kalibracji umieszczone z przodu i z tytlu pojazdu powinny zosta¢ ustwione przy uzyciu kursoréw
nadrukowanych na kazdej macie i utozone poziomo z przodu i z tytu pojazdu. Maty nalezy rozmiesci¢ tak, aby
pojazd znajdowat sie w ich srodku. Ponizszy rysunek stuzy tylko za wskazéwke, a wymiary za punkt odniesienia.
Uwaga: Im dokfadniejsze rozmieszczenia mat, tym lepszy rezultat kalibracji. Nalezy upeni¢ sie,ze kamery obejmujg
punkty odniesienia, jak pokazano ponizej. Kazda kamera musi obejmowac dwie maty i trzy wierzchotki kazdego z
trojkatow. Im blizej kamer znajduja sie maty, tym doktadniejsza bedzie kalibracja.

Zaleca sie przyblizone roztozenie mat na podtozu i ich sprawdzenie, przed doktadnym rozmieszczeniem mat.
Zalecane narzedzie do rozmieszczenia mat: sznur traserski lub laser.

Specyfikacja kalibracji moze rézni¢ sie w zaleznosci od pojazdu.

A A A A

N Z N

N
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G1=G3 & G2=G4
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6.2 Zapis Obrazu z Kamer

Zaleca sie sformatowanie karty SD przed rozpoczeciem kalibraciji.
Przy wytgczonym zaptonie nalezy podtgczy¢ modut kalibracji do centrali ECU i wigczy¢ zapton (monitor wyswietli
petnoekranowy obraz z przedniej kamery), nastepnie wsung¢ karte SD do modutu kalibraciji.

W tym momencie nalezy sprawdzi¢ czy nic nie przystania wierzchotkéw trojkgtow wymaganych do kalibraciji
(zobacz rozdziat 6.1), przegladajgc obrazy ze wszystkich kamer (zobacz rozdziat 5).

Wocisnij i przytrzymaj przycisk Wyboru Obrazu przez 3 sekund,
nastepnie zwolnij przycisk.

Proces zapisu obrazéw spowoduje stworzenie pliku obrazéw na karcie SD i przechowywanie uchwyconych
obrazéw (przéd.bmp, tyt.bmp, prawa.bmp i lewa.bmp). Postep procesu bedzie wyswietlany na monitorze, jak
pokazano ponizej.

Uwaga: Nie wysuwaé karty SD w czasie tego procesu.

OSTRZEZENIE: Nie nadpisywaé istniejacych plikow na karcie SD, gdyz ostrzezenie nie pojawi sie; nalezy
zapisywac pliki pod tag samg nazwa.

Uwaga: Wyswietlane instrukcje przeprowadzg Cie przez ten proces.

Po ukonczeniu tego procesu nalezy wysung¢ karte SD z narzedzia do kalibracji i wsung¢ jg do czytnika kart SD w
komputerze, na ktérym prowadzony bedzie proces kalibracji.

Po otwarciu karty SD z zapisem obrazéw z centralki
ECU pojawi sie folder obrazéw. W nim znajdag sie cztery
pliki .omp. o nazwach front.bmp ( przéd ), left.bomp (
lewa ),right.omp ( prawa ) i rear.omp ( tyt ). Zapisane
obrazy mozna otworzy¢ i sprawdzi¢ pod katem
przydatnosci dla kalibraciji.

Mozna ponownie uzy¢ uprzednio zapisanych obrazéw z
kamer. Nalezy skopiowac folder obrazéw na karte SD i
przej$¢ do rozdziatu 6.3 (nie wolno zmieniaé¢ nazw
folderu i plikow).

BRIGADE'
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6.3 Ustawienie karty SD dla kalibracji

Skopiuj Standardowe lub Peinoekranowe domysine
dane folderéw karty SD z pamieci USB i wklej te foldery
na karte SD (ktéra juz powinna posiadac¢ folder
‘obrazéw’).

6.4 Uruchomienie programu PC

Zainstaluj program z pamigci USB Backeye®360 Select przez
podwajne klikniecie pliku instalacyjnego. Postepuj zgodnie z
instrukcjami.

Skontaktuj sie z Brigade, aby uzyska¢ najnowszg wersje.

Po zakonczeniu instalacji kliknij dwukrotnie na ikone pulpitu, aby otworzyé n
Oprogramowanie Kalibracji Brigade. Ekran startowy pokazano ponizej.

2 BRIGADE!
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BRIGADE | 360 Select Calibration Tool

4= s

A—

Pasek wersji systemu

1: Pasek wersji systemu (WysSwietla wersje oprogramowania i aktualnie zatadowany plik konfiguracyjny, zobacz
rozdziat 6.5)

Wyswietlanie obrazu kamery i okno wyboru punktu kontrolnego (odnies$ sie do rozdziatu 6.7)

2: Obraz z przedniej kamery i punkt kontrolny

3: Obraz z tylnej kamery i punkt kontrolny

4: Obraz z lewej kamery i punkt kontrolny

5: Obraz z prawej kamery i punkt kontrolny

Pasek narzedzi

6: Plik konfiguracji danych wyjsciowych (tadowanie pliku konfiguracyjnego z karty SD, zobacz rozdziat Error!
Reference source not found.)

7: Obraz wejsciowy (taduje obrazy z karty SD, rozdziat Error! Reference source not found.)

8: Apply AVM (otwiera ekran podgladu widoku przestrzennego, zobacz rozdziat Error! Reference source not
found.)

9: Save LUT (zapisuje skalibrowane pliki na karte SD, zobacz rozdziat Error! Reference source not found. )
10: Exit (zamkniecie programu)

6.5 Otwarcie pliku konfiguracyjnego

Domysline pliki konfigurayjne (sbQConfigV1.bin lub sbQLSTopConfig.bin) mozna znalez¢ w folderze
konfiguracyjnym na karcie SD. Zobacz rozdziat 6.3 — przygotowanie karty SD).

Kliknij ikone “Config Load” (tadowanie Konfiguracji) na pasku

narzedzi. o e o aemw ‘e

Kliknij ikone ‘o’ w oknie “Config Load” J Cor s {

[BRIGADE] 360 Select Calibration Tool o e Gy aem

=)

Wybierz ‘sbQConfigV1.bin’ dla widoku standardowego

Uwaga: centralke ECU nalezy wyswietli¢ na standardowym
wyswietlaczu, aby system pracowat z tg konfiguracjg, zobacz
rozdziat 8

BRIGADE
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[BRIGADE] 360 slect Calibration Tool EE @ € en W

wybierz ‘sbQLSTopConfig.bin’ dla widoku petnoekranowego

Uwaga: centralke ECU nalezy wyswietli¢ na petnoekranowym | o

wyswietlaczu, aby system pracowat z tg konfiguracjg, zobacz {
rozdziat 8. —
| |
Config Load = ==
KllanJ ikone “Load” (Laduj) W Oknie “Config Load”. Config Flle [5:15.0 Befauit SD Card Data Pl screen Config ST o |
Load

Po zatadowaniu pliku konfiguracyjnego w lewym gérnym rogu
pojawi sie tytut konfiguraciji.
1.65 pojawi sie po zatadowaniu standardowego widoku

konfiguraciji

1.67 pojawi sie po zatadowaniu petnoekranowego widoku
konfiguraciji

Na ikonie “Config Load” pojawi sie zielone zaznaczenie po

pomysinym zatadowaniu pliku konfiguracyjnego.

[ Model : BN360 167

BRIGADE] 360 Select Calibration Tool

6.6 Otwieranie plikéw graficznych

Obrazy z 4 kamer na karcie SD pozyskane z Backeye®360 Select ECU nalezy zapisa¢ po zatadowaniu pliku
konfiguracyjnego.

2

Kliknij ikone “Image Load” (tadowanie Obrazu) na pasku —
o ehw o EEm

narzedzi kalibracji.

-

Image Load &
Wybierz karte SD w oknie “Image Load” wciskajgc przycisk mage e (SRR ———————
Kliknij ikone “Load” (Laduj) w oknie “Image Load”. ot e [ =

-

——

Ikona zaznaczenia pojawi sie na ikonie “Image Load” po ===
BRIGADE| 360 Select Calibration Tool

pomysinym zatadowaniu obrazéw, a obraz z kamery bedzie —
wyswietlany w oknie.

6.7 Punkty Kontroli Kalibraciji

Po zatadowaniu tréjkaty we wzorcu kalibracji zostang wykryte automatycznie i wyswietlg sie punkty kontrolne.
Oprogramowanie automatycznie wykryje wierzchotki tréjkatow i ustali wspotrzedne kazdego obrazu po
zatadowaniu. Instalator musi sprawdzi¢ wspétrzedne. Jesli nie sg prawidtowe, nalezy je wyregulowac tak, aby
umozliwi¢ kalibracje.

Kolejnosé punktéw kontrolnych

Widok z Kamery Przedniej i Tylnej Widok z Kamery Lewej i Prawej

1 BRIGADE
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OSTRZEZENIE: Upewnij sig, ze punkty kontrolne zostaty wybrane w poprawnym porzadku, jak
zaprezentowano powyzej. W przeciwnym razie kalibracja nie powiedzie sie.

Porzadek punktow kontrolnych rozpoczyna sie od wierzchotka tréjkata znajdujgcego sie najblizej pojazdu, kolejne
ustala sie zgodnie z ruchem wskazéwek zegara. Jezeli ich porzadek jest nieprawidtowy, kalibracja nie bedzie
mozliwa.

Sprawdzenie wspétrzednych punktéw kontrolnych

Wybér punktéw kontrolnych

Doktadne rozmieszczenie punktéw kontrolnych jest wazne w procesie kalibracji. Obraz punktéw kontrolnych
powiekszy sie po najechaniu kursora myszki na punkt kontrolny (jak ponizej). Pozwala to na precyzyjne
rozmieszczenie punktow kontrolnych. Kliknij lewym przyciskiem myszki na punkt kontrolny wymagajgcy poprawek.
Wybrany punkt kontrolny stanie sie czerwony (jak ponizej). Aby odznaczy¢ punkt kontrolny nalezy klikngé lewym
przyciskiem myszy w dowolnym miejscu poza wybranym punktem kontrolnym.

B Model : BN360 1.67 1 Model : BN260 1.67

BRIGADE | 360 Select Calibration Tool

- “FRONT~

[

BRIGADE | 360 Select Calibration Tool

- “FRONT#

=

Wybor wiasciwych wspétrzednych punktéw kontrolnych i modyfikacja punktéw kontrolnych

Ustaw punkt kontrolny w najdalszym rogu, jak pokazano ponizej, ustawiajgc niebieskie linie do tréjkgta. Ponizsze
obrazy pokazujg sytuacje przed i po ustawieniu. Zaleca sie przesuniecie punktu kontrolnego poza trojkat, aby
pozostawi¢ odstep od tréjkgta. Nastepnie przesun punkt w kierunku trojkata, az zetknie sie z jego zewnetrzng
krawedzig.

Po wybraniu punktu kontrolnego (czerwony) lewym przyciskiem myszy, przeciagnij punkty kontrolne myszkag do
przyblizonego potozenia, zwolnij lewy przycisk myszki. Podczas gdy punkt kontrolny jest wcigz czerwony, uzyj
strzatek na klawiaturze dla ostatecznego ustawienia (jedno nacisniecie strzatki spowoduje przesunigcie punktu o
jeden piksel w wybranym kierunku).

Sprawdz i popraw wszystkie szes¢ punktéw kontrolnych dla kazdej kamery.

15



6.8 Przeglad Widoku Przestrzennego

Klikniecie przycisku “Apply AVM” (Zastosuj AVM) spowoduje
otwarcie okna przeglagdu widoku przestrzennego. .

Wyswietlenie okna “Calibration Error” (Btad Kalibracji) oznacza btednag
pozycje punktu kontrolnego. Dzieje sie tak zwykle z dwdch powodow:
1. Punkty kontrolne sg niedoktadnie ustawione, sprawdz porzadek i D e ot found Gk cmel.Confi the e s
ustawienie punktéw kontrolnych. '
2. Siatka kalibracyjna nie jest ustawiona doktadnie, wyréwnaj siatke
kalibracyjna.

oK

Ponizej zaprezentowano okno przeglgdu z oznaczonymi przyciskami regulacji.

A = Widok auta B = Przyciski ruchu C = Przyciski obrotu D = Przyciski regulacji

6.9 Requlacja widoku przestrzennego

Wiasciwosci Widoku Przestrzennego

Zmien pole “Enter Marker Length” (PotwierdZ Diugo$¢ Znacznika) do wielko$ci trojkata zgodnej z konfiguracjg
siatki kalibracyjnej (maty kalibracyjne Brigade majg boki o dtugosci 1500mm). Po wpisaniu wartosci wcisnij przycisk
enter.

Surround View Property Surround View Property

[ Enter length of marker (mm) 1500

Wybdr widoku auta
Zmienh Mask Type ( rodzaj widoku auta ) z ‘Predefined’ na ‘Blending Auto’ lub ‘Blending FOV’ na rozwijane;j liscie.
‘Blending Auto’ to domysine ustawienie Brigade dla standardowych instalaciji.

Mask Type  |Predefined - Mask Type  |Blending Auto - |U b Mask Type |Blending FOV -

Zaznacz ‘Show Overlay Blend’, co pomoze zidentyfikowa¢ nakfadajgce
sie obrazy miedzy kamerami. Miejsce pokrywania sie kamer zostanie ¥ Show Overlay Blend
podswietlone na czerwowo.

1 BRIGADE'



Rodzaj Maski ‘Blending Auto’ taczy boczne kamery z kamerami przod/tyt
0 180° z przody i z tytu maski, jak pokazano na obrazie po prawe;j.
Zaznacz Tick ‘Show Overlay Blend’, aby okresli¢ miejsce, nachodzenia
na siebie kamer przednia/tylne i boczne.

Rodzaj Maski ‘Blending FOV’ pozwala wyregulowa¢ miejsce naktadania sie kamer przedniej/tylnej z bocznymi.
Moze to by¢ wymagane, jesli kamery nie zostaty zamontowane symetrycznie lub ksztait pojazdu nie pozwala na
state nakfadanie obrazu przy uzyciu ‘Blending Auto’.

Przedni i tylny kat nakfadania obrazow moga byc¢ MaskType [BendngFov |
ustawiane niezaleznie.
Aby okreslié miejsce naktadania sie katéw, nalezy =t
zmienié kat FOV regulacja od 180° do 0° Rearov [l
MaskType |BlerdmaFov =] MaskType |BlendngFOV ~| MaskType |BlendingFov |
Front FOV 130 = Front FOV 130 & Front FOV 100 @

Rear FOV 150| > Rear FOV 150 v Rear FOV 120 °

Regulacja wielkosci nadwozia pojazdu
Po wybraniu rodzaju maski, mozna wprowadzi¢ rozmiary pojazdu. Wpisz dlugos¢ i szerokos¢ pojazdu w okno
“Vehicle Dimensions” i potwierdz przyciskiem enter. Pozwoli to okresli¢ rozmiar widoku pojazdu.

iz ==
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Obracanie
Jezeli caty obraz nie jest prosty, wowczas mozna wykona¢ niewielkie zmiany celem regulacji. Kliknij przycisk

.Rotation” (C), aby obrdci¢ widok przestrzenny jako catos¢. Przyktad pokazuje sytuacje przed i po obroceniu.

&

Wecisnij przycisk
obracania, aby
poprawic obrot

Caly obrz rzestrzenny jest nieréwny Obraz jest wiasciwy

Centrowanie
Wyreguluj pozycje widoku pojazdu (A) uzywajac strzatek (B) na ekranie, jezeli Srodek wzoru i pojazd nie sg w linii.
Ponizszy przyktad pokazuje sytuacje przed i po zmianie (czerwony obszar jest obszarem nieobjetym przez

kamere).

i
Kliknij przyciski w
gore/w dot, aby
poruszac¢ obrazem w
gore i w dot

8

-

Kliknij przycisk w
lewo/w prawo, aby
poruszaé obrazem w
lewo i w prawo

Po ustaleniu preferowanej pozycji widoku pojazdu nalezy sprawdzi¢ czy nadwozie pojazdu nie jest zbyt duze lub
czy kamera obejmuje caly obraz (brak czerwonego obszaru).

W niektdrych przypadkach doktadne wymiary pojazdu mogg pozostawic¢ czesé nadwozia lub niewidzialne pole
widocznymi (z powodu ustawienia kamery i kagtow montazu). Dostosuj wartosci wymiardw pojazdu i zmien
ustawienie maski pojazdu, aby pozby¢ sie niewidzialnego pola z obrazu.

1 BRIGADE'



Powiekszanie/Zmniejszanie

Po wpisaniu wymiaréw Obrazu Przestrzennego mozesz uznac, ze widok ogdéiny nie jest wystarczajgcy, co
spowoduje konieczno$¢ powiekszenia lub pomniejszenia obrazu.

Rozmiar obserwowanego obszaru wokét pojazdu mozna dostosowac zmieniajgc Wtasciwosci Obrazu
Przestrzennego (zwiekszenie Wiasciwosci Obrazu Przestrzennego spowoduje powiekszenie obrazu, a ich
zmniejszenie pomniejszy obraz).

Przy uzyciu tej techniki powiekszania i zmniejszania nalezy zmniejszy¢ lub zwiekszy¢ wymiary pojazdu w takim
samym stosunku. Na przykifad, jesli obrazu ponizej Wtasciwosci Obrazu Przestrzennego zostaty zmniejszone o
25%, to wymiary pojazdu rowniez nalezy zmniejszy¢ o 25%, aby zachowac¢ wiasciwg wielkos¢ widoku pojazdu.

-Surround View Property
-Surround View Property

| 1500
1125

Vehide Dimensions

Overall width 1425 mm
Overall length 3000 mm
Overall height 0 mm

Vehidle Dimensions

Owverall width 1500 mm

Overall length 4000 mm

Overall height 0 mm

X 0.75

Przycisk V-Ratio moze by¢ uzyty do zmiany obszaru widoku przestrzennego, lecz zaleca sie korzystanie z
wiasciwosci widoku przestrzennego, bowiem V-Ration stuzy tylko do regulacji obszaru widoku przestrzennego, a
nie wielkosci widocznego pojazdu, dlatego zmiana wymiardw pojazdu do rozmiaréw tréjkata nie jest zachowana.

6.10Ustawianie wygladu pojazdu

I™ Show Overlay Blend

Kliknij przycisk “Load Car Image”, a otworzy sie okno Windowsa Explorera.

Open

Zaznacz poprawny obraz z no$nika USB Backeye®360.

() [5 = 621 Gotege Truch » o kinife el

Obrazy pojazdu mozna znalez¢ w folderze Obrazy pojazdéw na nosniku
USB. Patrz sekcja 12 — Zawartos¢ USB.

Obrazy pojazdéw moga by¢ tworzone, muszg jednak mieé rozmiar 24bit i
rozszerzenie .bmp, tto powinno by¢ czarne (RGB 0,0,0), kolor RGB
pojazdu nie moze zawiera¢ wartosci 0. Jakikolwiek kolor zawierajgcy
wartos¢ 0 bedzie wyswietlany jako transparentny. Mozna uzywac
programu Paint lub Paint.Net do tworzenia lub modyfikacji istniejgcych
obrazéw.

Crganaz = Newolger ——

= Hame ‘ ste modified
¢ Favorites “

& Downlouds
M Desiacp
W ReceraPlaces | =

5 Mogin e BMP
in Bue lishtr BMP

M Desitop.

-
5] loin Gy WhieeAghts SMP

e rames | - [EMe e

Open ||
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Obraz pojazdu zostanie natozony na widok.

Aby zmieni¢ rozmiar ,dachu”, nalezy uzy¢ 8 punktéw
ustawien dookota obrazu. Kiedy kursor myszy
ustawiony jest na jedno z pdl, kursor zmieni sie w
suwak. Przytrzymujac lewy przycisk myszy ustawia sie
rozmiar obrazu. Aby przesungé¢ obraz, nalezy wcisngé
lewy przycisk myszy i przesung¢ kursor. Zaleca sie, by
obraz miat nieco wiekszy rozmiar niz ,dach”.

Zastosowanie obrazu pojazdu do widoku otoczenia

[~ Show Overlay Blend

Zastosuj obraz pojazdu klikajgc na przycisk “zastosu;”.
Load Car Image |@

360 Select Calibration Tool (=]

(pola ustawien).

Aby zastosowac¢ obraz pojazdu nalezy go zaznaczyc¢ L pp——
oK

Jesli obraz nie jest w poprawnej pozycji po jego zastosowaniu, nalezy zatadowaé ponownie obraz i ustawi¢ go na
nowo. Nie ma przycisku cofajacego zmiany.

6.11Ustawienie widoku kamery (Tylko system standard)

Select a View |VIEW_FRONT v

Widoki z kamery mogg by¢ ustawiane oddzielnie. oo yeu EV_FRONT 2]
Wybierz widok, ktéry chcesz ustawié z menu ,Select a T e |
View” (Nie uzywaj “View_Right” lub View_Left", gdyz sg o BT

niedostepne).

[VIEW RIGHT
FrontFOV (VIEW_RIGHT_FRONT ~

Wyswietlony zostanie wybrany widok.

o
Przyciski obrotu mogg zosta¢
uzyte do obrécenia widoku.

20




Goéra/doét mogg zostac uzyte do
przesuwania widoku w gére i w
dot.

T

N

Lewo/Prawo przesuwajg widok w
lewo i prawo

-«
-

Zoom in/out przyblizajg lub
oddalajg widok.

6.12 Asystent parkowania (Tylko system standard)

W miare potrzeby, wskazniki mogg zosta¢ natozone na jakgkolwiek
kamere z tylnym widokiem.

Selecta View |VIEW_FRONT v

Po wybraniu “VIEW_REAR” ( widok tyt ) lub ,VIEW_REAR_FULL” ( petny

Surround View ;ggt;:;:-;;g}'g - TW‘
widok z tytu )z menu ,Select a View”, przycisk ,Parking Line Assistance”
zostanie aktywowany.

VIEW_REAR_FULL |_
VIEW_LEFT E

=
EFT_FRONT

Mask Type
|VIEW_RIGHT
FrontFOV LVIEW_RIGHT FRONT ~ |
Przycisnij przycisk “Parking Line Assistance”, aby otworzy¢ okno
Windowsa Explorera.

Parking Line Property

Parking Line Assistance

Wybierz odpowiednig Lini¢ Parkingowg z nosnika USB Backeye®360,
patrz sekcja 12,

Linie parkowania mozna utworzy¢ weditug wtasnego pomystu. Obraz
powinien mie¢ rozmiar 24bit, rozszerzenie.bmp, tto musi by¢ czarne (RGB
0,0,0),kolor linii nie moze zawiera¢ wartosci 0. Jakikolwiek kolor
zawierajgcy warto$¢ 0 w RGB zostanie wyswietlony jako transparentny.

Do tworzenia obrazu mozna uzywac¢ programu Paint lub Paint.Net.

Linie parkingowe zostang natozone na wybrany widok tylny za kazdym
razem, gdy zostanie wyswietlony.
Po zatadowaniu linii parkingowej ,Parking Line 000” nalezy jg zaznaczyc,
aby jg usung¢ (czarny plik, ktéry bedzie transparentny po zatadowaniu
widoku).

Po zastosowaniu linii parkingowej, aktywowane zostanie pole ,dtugos¢ catkowita” z wymiarami pojazdu.

Dostosowanie tej wartosci przesunie linie parkingowg w gore lub dét widoku kamery,
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Krétsza dlugos¢ catkowita przesunie linie parkingowg w doét widoku kamery, dtuzsza warto$¢ przesunie linie w gére
widoku (ustawianie tej wartosci nie ma wptywu na obraz widoku otoczenia).

Uwaga: Lgczna dtugosé wskazuje srednie miejsce, gdzie zostanie wyswietlona gorna linia parkingowa .bmp i nie
odnosi sie do pozyciji linii w pliku .bmp. np. jesli linia jest ustawiona na gérze obrazu BMP, warto$¢ tgcznej dtugosci
wskaze przyblizong pozycje tej linii.

Vehicle Dimensions
Overalwidth [ 1500 mm
Overallength | 2800  mm
Overalheight [ 0 mm

Vehide Dimensions

Overall width 1500 mm

Overal length 2000  mm

Overall height 0 mm

Vehide Dimensions

Overalwidth [ 1500 mm
Overalllength | 7000 mm
Overalheight [ 0 mm

Jesli szerokos¢ linii parkingowych wymaga ustawienia, mozna tego dokonac przez wybieranie alternatywnego pliku
lub utworzenie obrazu BMP.

Linie parkingowe sg zawsze ustawiane w $rodku i poziomo w stosunku do obrazu pojedynczej kamery, wiec jesli
widok jest ustawiony (patrz sekcja 6.10), linie parkingowe bedg przestawiaty sie wraz z widokiem.

6.13Wersja LUT

LUT Version

T [ Default

LUT Version

W miare potrzeby, instalator moze stworzy¢ identyfikujgcg warto$é N E
kalibraciji.
Jesli instalator jej nie zmieni, domys$ina wartosé to 1.0. LUT Version
Wersja LUT musi zawiera¢ dwie cyfry, bez liter. = - 12
Nie zaleca sie uzywania tej opcji w instalacji pozafabryczne;. LT Version
Patrz sekcja 9 ze szczegbtami na temat identyfikacji wersji. = i
LUT Version
0 o
Jesli wejscie jest za dtugie lub wersja ustawiona jest na 0.0, pojawi sie R ——
ostrzezenie.
oK
6.14Tworzenie danych Surroundview do pobrania na ECU
Zapisz LUT na karcie SD
Kliknij “Zapisz LUT” na pasku narzedziowym. T - 7?'!»' T ,

Wybierz karte SD

Wecisnij ‘¥’ w “Zapis Danych” i wybierz karte SD, z ktorg
pracujesz.

Kliknij “Zapisz” w “Zapisz Dane. Foldery Lut, Osd i
Param zostang zaktualizowane na karcie SD.

2 BRIGADE!
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http://www.google.co.uk/url?url=http://etc.usf.edu/presentations/extras/letters/fridge_magnets/red/34/index.html&rct=j&frm=1&q=&esrc=s&sa=U&ei=-lpHVNXmOITiaoXAgZAL&ved=0CCQQ9QEwBw&usg=AFQjCNG1IG72glNWqR9fHMSMPzmcOynVuw

Pojawi sie okno postepu

Kiedy pliki zostang utworzone, wyswietli sie komunikat
potwierdzajgcy.

Nie zamykaj programu. Nie klikaj przycisku ,,WYJSCIE”.

Jesli wymagana jest zmiana kalibracji, mozna jej dokonac¢ poprzez nadpisanie pliku LUT. Jesli program zostanie
zamkniety, proces kalibracji nalezy rozpoczg¢ od nowa. Nalezy zamkng¢ program po zatadowaniu kalibracji do
ECU oraz sprawdzeniu dziatania (por. sekcja 7).

6.15 Wgrywanie ECU

Z zaptonem w pozycji OFF, podigcz urzgdzenie kalibracyjne do centrali ECU i przekre¢ kluczyk zaptonu do pozycji
ON (ekran wyswietli petnoekranowy obraz przedniej kamery), nastgpnie umiesc¢ karte SD w urzagdzeniu
kalibracyjnym i poczekaj 5 sekund.

Wocisnij przycisk programujgcy przez mniej niz jedng
sekunde na przycisku ustawien.
Jesli przytrzymasz przycisk dtuzej, wyswietli si¢ ekran
~Informacje o Systemie”, patrz sekcja 9.
Jesli przycisk bedzie trzymany zbyt krétko, moze
wyswietli¢ sie czarny ekran, nastgpic restart lub
ponowne uruchomienie.

Aktualizowanie informac;ji jest wyswietlane na ekranie
(zajmie to ok. 3 minut).

Ekran “Data Upload Info” pokaze “Success” dla kazdego
zatadowanego elementu.

Jesli przeprowadzono jakie$ zmiany po wstepnym
zatadowaniu ECU, wymagane jest ponowne
zatadowanie. Informacja ,Failed” obok niektérych
pozycji oznacza, ze plik jest taki sam i nie musi by¢
tadowany ponownie (najczesciej dotyczy to ,Danych
OSD” w systemie Standard)

Standard System

Full Screen System

Uwaga: Powiadomienia na ekranie przeprowadza cie przez ten proces

Wecisnij i przytrzymaj przycisk R i jednoczesnie odtgcz urzgdzenie kalibracyjne od ECU. System powinien sie
zrestartowac i wyswietli¢ skalibrowany widok.
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7 Sprawdzanie dziatania systemu

Sprawdz, by zobaczy¢ czy wyjscie jest bez zmian po restarcie ECU.

7.1 Prawidiowa kalibracja

Wszelkie poziome obiekty tj. oznaczenia drogi zostang wy$wietlone tak,
jak w rzeczywistosci (zaleca sie, by pozostawi¢ siatke kalibracyjng na
ziemi, by ufatwi¢ ocene kalibracji). Nie ma pustych miejsc w widoku
otoczenia, fgcznie z natozonymi miejscami. Obiekt nieznajdujacy sie na
ziemi np. cztowiek powinien by¢ widoczny dookota pojazdu. Obiekty
nieznajdujgce sie na ziemi moga by¢ wyswietlane w dwoch
perspektywach w natozonym miejscu i przechodzi¢ z jednej kamery do
drugiej. Nie powinno by¢ fatszywych obrazéw pojazdu w widoku
otoczenia.

7.2 Nieprawidtowa kalibracja

Obiekty na ziemi sg znieksztatcone lub krzywe

Widoczne sg czesci pojazdu

Obiekty na ziemi nie sg prostopadte do pojazdu
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8 tadowanie DSP

Plik DSP w centralce ECU moze by¢ aktualizowany, aby zauktualizowac¢ funkcjonowanie Widoku Standardowego
lub Widoku Petnoekranowego.

T

Uwagal! Jesli obraz pojazdu zostat juz uchwycony (patrz
sekcja 6.1.), zapisz te obrazy na komputerze, aby
zatadowac je ponownie do rekalibracji po aktualizacji
DSP.

T

Zaleca sie, by sformatowac karte SD przed
rozpoczeciem aktualizacji DSP

Pliki DSP sg dostepne w pamieci USB Backeye®360.

Skopiuj aplikacje Standard lub Petnoekranowg DSP z
USB i wklej do folderu na karcie SD.

1]
(2
o §

Sprawdz sekcje 13 dla aktywnych opcji w roznych
wersjach DSP,

Wytacz zapton, podtgcz urzgdzenie kalibracyjne do centralki ECU i wtgcz zapton (monitor wyswietli petny obraz z
przedniej kamery), w6z karte SD do urzgdzenia kalibracyjnego i poczekaj ok. 5 sekund. Wcisnij przycisk R, system
zostanie zrestartowany i zacznie sie aktualizacja.

Podczas aktualizacji pliku DSP, ekran nie wyswietla obrazéw. Zielona lampka LED na urzgdzeniu kalibracyjnym
bedzie miga¢, wytagczy sie na chwile i znéw zacznie pulsowaé. Kiedy tadowanie zostanie zakohczone, lampka LED
zaswieci sie na czerwono przez krétki czas, pdzniej zmieni kolor na zielony i taka pozostanie. Proces ten powinien

zajgc ok. 25 sekund.

Po zakonczeniu, nacisnij i przytrzymaj przycisk R i jednoczesnie roztgcz urzgdzenie kalibracyjne od centralki ECU.
System powinien sie zrestartowac i wyswietli¢ ekran stanu.
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http://www.google.co.uk/url?url=http://www.clker.com/clipart-green-led-on.html&rct=j&frm=1&q=&esrc=s&sa=U&ei=1vlJVOTXBYau7AbRg4D4DQ&ved=0CBYQ9QEwAA&usg=AFQjCNGA64xmjJgFox52olHGv-Frl_qncw
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http://www.google.co.uk/url?url=http://www.clker.com/clipart-green-led-on.html&rct=j&frm=1&q=&esrc=s&sa=U&ei=1vlJVOTXBYau7AbRg4D4DQ&ved=0CBYQ9QEwAA&usg=AFQjCNGA64xmjJgFox52olHGv-Frl_qncw
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http://www.google.co.uk/url?url=http://www.clker.com/clipart-green-led-off-1.html&rct=j&frm=1&q=&esrc=s&sa=U&ei=pPpJVIyhMoSe7gbm3ICoAQ&ved=0CBYQ9QEwAA&usg=AFQjCNH7jayUZVVUkudhJ_5xaoA94ICMBA
http://www.google.co.uk/url?url=http://www.clker.com/clipart-green-led-on.html&rct=j&frm=1&q=&esrc=s&sa=U&ei=1vlJVOTXBYau7AbRg4D4DQ&ved=0CBYQ9QEwAA&usg=AFQjCNGA64xmjJgFox52olHGv-Frl_qncw
http://www.google.co.uk/url?url=http://www.clker.com/clipart-red-led-on.html&rct=j&frm=1&q=&esrc=s&sa=U&ei=qn5TVMvfCYrA7AaEtYDYAw&ved=0CCIQ9QEwBg&usg=AFQjCNGn_hoMB_mEhF9qPWCqNMYwB_6FDg
http://www.google.co.uk/url?url=http://www.clker.com/clipart-green-led-on.html&rct=j&frm=1&q=&esrc=s&sa=U&ei=1vlJVOTXBYau7AbRg4D4DQ&ved=0CBYQ9QEwAA&usg=AFQjCNGA64xmjJgFox52olHGv-Frl_qncw

Prosze pamietaé, ze przy zmianie DSP z systemu
standardowego na petnoekranowy lub odwrotnie,
system moze wyswietli¢ btgd. Zostanie on rozwigzany
po zatadowaniu poprawnych plikoéw kalibracyjnych do
ECU.

Usun pliki DSP z karty SD.
Teraz zacznij kalibracje, patrz sekcja 6.
(jesli obrazy zostaty juz uchwycone, skopiuj zapisany

folder z obrazami z powrotem do karty SD i postepuj
zgodnie z sekcjg 6.3.)
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9 Ekran informacji o wersiji

Informacje o systemie zatadowane do centralki ECU mogg by¢ przegladane w celu zidentyfikowania opcji systemu.

Wylgcz zapton, podtgcz urzgdzenie kalibracyjne (bez karty SD) do ECU i przekre¢ zapton (ekran wyswietli petny
obraz z przedniej kamery). Wcisnij przycisk programujgcy na Przycisku wyboru Opcji i Widoku przez wigcej niz 2
sekundy i pus¢. Ekran ,Version Information” ( Informacje o Systemie ) zostanie wyswietlony

(Vv

>2 Sekundy

-ao

Nazwa: BN360-000 niezmienny model oprogramowania
DSP Boot loader: 01R09 system operacyjny.

DSP App: Plik DSP zostat zatadowany fo ECU, ktéry
kontroluje ustawienia wyswietlacza

SB165 01R13Q to System standardowy
SB167_01R00Q to system petnoekranowy

View Data: Dane kalibracyjne zatadowane do ECU

01R00 to wersja LUT (patrz sekcja Error! Reference source
not found.)

(2014.09.16) to data kalibracji w formacie RRRR.MM.DD

MICOM F/W: SB_01R02Q to oprogramowanie kontrolujgce
dziatanie systemu np. uruchomienie

Aby wyjs¢ z ekranu Informacije o Systemie, wcisnij przycisk
Wyboru Widoku
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10 Schemat systemu

269 +80

3037 +50

1560 + 50

22 ARG THICKN ESS 'WIRE
BLU'E CABLE (REPR GESR)
URAMNGE CABLE (FLASHER LEFT)
GREEN CABLE (SPEEDPULSE)
BROWN CABLE (FLASHER RIGHT)
YELLO'W CABLE (BATT)
RED CABLE(SCC)
BLACK CABLE(GMND)

1000 + 50

245 + 50
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11 Wymiary ECU i Kamery
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BRAK SKALI
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11.3Wsporniki

11.3.1 BN-360-100C-BKTO1

Wstepnie przycieta ptytka aluminiowa, ktéra moze byé formowana,
by wspomd6c montaz kamery.

11.3.2 BN360-100C-BKT02

Wstepnie uformowany wspornik ze stali nierdzewnej, ktéry pozwala
na ustawienie kata kamery.

11.3.3 BN360-100C-BKTO03

Ostona kamery chronigca przed uderzeniami obiektéw (do
stosowania z sama kamerg)

11.3.4 BE-360-CD

Ostona kamery chronigca przed uderzeniami obiektéw (do
stosowania z kamerg wraz z zamontowanym BN360-100C-BKT02)

vaae
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Zawartos¢ nosnika USB

Instrukcja instalaciji
1.1. Backeye®360 Select Instrukcja Instalacji

Oprogramowanie

2.1. Oprogramowanie Kalibracyjne Backeye®360 Select
2.2. System DSP Standardowy 1.65

2.3. System DSP Petnoekranowyl.67

Domysine Dane karty SD
3.1. System Standardowy
3.2. System Petnoekranowy

Rysunki (Aktualne w chwili wydania)

4.1. BN360-000 System

4.2. ECU

4.3. Kamera i Obudowy

4.4, Przewody kamery

4.5. Przewody Systemowe

4.6. Wyjscie Video

4.7. Przyciski wyboru Ustawien i Widoku
4.8. Narzedzia kalibracyjne

4.9. Wsporniki

Dokumentacja

5.1. Przedinstalacyjna ankieta
5.2. Zgtaszanie Instalacji

5.3. Specyfikacja Produktu

Naktadki

6.1. Systemowe standardowe obrazy pojazdu
6.2. Systemowe petnoekranowe obrazy pojazdu
6.3. Linie parkingowe
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13 Historia poprawek SW

Kalibracja SW

. Data Zmiany
Wersja publikaci
V2.23.2 07/2014 Pierwsza publikacja
V2.61.0 e Dodano kalibracje systemu petnoekranowego (kiedy skalibrowano z
konfiguracjg “sbQLSTopConfig.bin’ i DSP SB1.67_01R00Q )
o Dodano Asystenta Parkowania (jesli skalibrowano z konfiguracjg
“sbQConfigV1.bin” i DSP SB1.65_01R13Q)
11/2014 . L . . .
e Dodano opcje dostosowania widoku pojedynczej kamery (jesli
skalibrowano z konfiguracjg “sbQConfigV1.bin” i DSP
SB1.65_01R13Q)
e Poprawiono naktadanie FOV
Konfiguracja
. Data Zmiany
Wwersja oublikaci
sbQConfig.bin 07/2014 Pierwsza publikacja
sbQConfigV1.bin 11/2014 e Opcja wspomagania Asystenta Parkowania (je$li uzyto z DSP
SB1.65 01R13Q & V2.61.0)
e Opcja wspomagajgca ustawienia widoku pojedynczej kamery (jesli
uzyto z DSP SB1.65 01R13Q & V2.61.0)
sbQLSTopConfig.bin 11/2014 o Wsparcie dla system petnoekranowego (jesli uzyto z DSP
SB1.67_01R00Q & V2.61.0)
Standard DSP
. Data Zmiany
Wwersja publikaci
SB1.65 01R01Q 07/2014 Pierwsza publikacja
SB1.65 01R13Q o Wspomaganie Asystenta Parkowania (je$li skalibrowano z
konfiguracjg “sbQConfigV1.bin” & V2.61.0)
¢ Wspomaganie ustawienia widoku pojedynczej kamery (jesli
11/2014 skalibrowano z konfiguracjg “sbQConfigV1.bin” & V2.61.0)
¢ Wspomaganie 6 kart SD
o Naprawiony btgd tadowania obrazéw i LUT
e Logo Data usunieto z ekranu Informacji o tadowanych danych
Full Screen DSP
. Data Zmiany
Wersja publikaci
SB1.67_01R00Q 11/2014 Pierwsza publikacja (kompatybilna jedynie ze skalibrowang konfiguracjg
“sbQLSTopConfig.bin’ & V2.61.0)
Micom
. Data Zmiany
Wersja publikaci
SB 01R02Q 07/2014 Pierwsza publikacja
Kompatybilnos§¢é Matrix

Kalibracja SW

Konfiguracja

DSP Funkcja

V2.23.2 sbQConfig.bin SB1.65 01R01Q Funkcja ekranu standardowego
V2.23.2 sbQConfig.bin SB1.65 01R13Q Funkcja ekranu standardowego
V2.23.2 sbQConfigV1.bin SB1.65 01R01Q Funkcja ekranu standardowego
V2.23.2 sbQConfigV1.bin SB1.65 01R13Q Funkcja ekranu standardowego
V2.61.0 sbQConfig.bin SB1.65 01R01Q Funkcja ekranu standardowego
V2.61.0 sbQConfig.bin SB1.65 01R13Q Funkcja ekranu standardowego
V2.61.0 sbQConfigV1.bin SB1.65 01R01Q Funkcja ekranu standardowego
V2.61.0 sbQConfigV1l.bin SB1.65 01R13Q Funkcja ekranu standardowego z ustawieniami
widoku pojedynczej kamery i asystenta
parkowania
V2.61.0 sbQLSTopConfig.bin SB1.67_01R00Q Funkcja petnego ekranu
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Notatki:

34

BRIGADE'



BRIGADE

www.brigade-electronics.com



