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1 Wprowadzenie

System Sidescan®Predict ma za zadanie ostrzegaé¢ kierowce o niebezpiecznych scenariuszach
z udziatem obiektéw znajdujacych sie w martwym polu widzenia, ignorujac jednoczesnie obiekty,
ktore nie stanowig zagrozenia dla pojazdu. System ma zasieg 2,5 metra od boku pojazdu i
pokrywa najniebezpieczniejszy obszar w catosci, bez zadnych luk. System jest aktywny
niezaleznie od uruchomienia kierunkowskazu i wytgcza sie przy predkosci powyzej 30 km/h.
System wykorzystuje potaczenie czujnikéw ultradZzwiekowych, wyzwalaczy kierunkowskazow i
$wiatta cofania oraz monitorowania ruchu pojazdu w celu okreslenia poziomu zagrozenia przed
zaalarmowaniem kierowcy.

Aby zapewni¢ prawidtowe dziatanie instalacji systemu Sidescan®Predict, nalezy doktadnie
wykonaé procedure instalacji. Nieprawidfowe zainstalowanie zmniejsza skutecznos$¢ systemu w
zapobieganiu kolizjom i powoduje wzrost liczby fatszywych alarméw. Zgodnos$é z jakakolwiek
norma nie jest gwarantowana i jest zalezna od zastosowanej konfiguracji czujnikow.

System Sidescan®Predict jest przeznaczony do pracy na pojazdach sztywnych o dtugosci co
najmniej 5,2 metra. Aby system dziatat prawidtowo, pojazdy musza by¢ wyposazone w tachograf,
ktory wykorzystuje czujnik predkosci przektadni i zapewnia wyjscie B7.

System zostat opracowany jako pomoc. Operator nadal musi by¢ skoncentrowany na obstudze
pojazdu, przestrzegac przepisdéw ruchu drogowego i innych przepiséw lokalnych, korzystac z
wiasnych umiejetnosci, zmystdéw oraz pomocy w pojezdzie, np. lusterek, tak jakby system nie byt
zainstalowany. Nic nie zwalnia operatora z odpowiedzialno$ci za wtasciwg i zgodna z prawem
obstuge pojazdu.

1.1 Alerty

Alert na wys$wietlaczu z brzeczykiem systemu Sidescan®Predict ma na celu ostrzezenie kierowcy
o niebezpieczenstwie po stronie instalacji i powiadomienie go o ewentualnej awarii systemu.
Wyswietlacz z brzeczykiem ma wskazniki wizualne i dzwiekowe, przedstawione na rysunku:

) —
\ Volume
/ [| —— Control
Visual Alarm > v Buttons
> )«
Power/Fault LED
Speaker
(Audio Alarm)

4 Wyswietlacz z brzeczykiem systemu Sidescan®Predict

1.1.1 Alerty podczas obstugi pojazdu

W systemie zastosowano stopniowanie pozioméw alarmu w zaleznosci od poziomu zagrozenia.
Poruszajgce sie obiekty bedg aktywowac alarm wizualny, ale alarmy dzwiekowe beda
aktywowane tylko wtedy, gdy system wykryje niebezpieczng sytuacje. Ma to na celu
zminimalizowanie przyzwyczajenia i irytacji kierowcy, przy jednoczesnym zapewnieniu, ze alarmy
dzwiekowe beda nadal emitowane w niebezpiecznych sytuacjach. Ponizej opisano rézne
poziomy alarmu.

+ Brak alarmu: w przypadku braku zagrozenia po stronie instalacji w pojezdzie nie bedzie
generowany alarm wizualny. Dioda LED zasilania/btedu $wieci sie w kolorze zielonym
wskazujac, ze system dziata.

+ Alarm dotyczacy ruchomego obiektu (bez dzwieku): w przypadku wykrycia
poruszajacego sie obiektu po stronie instalacji alarm wizualny wyswietla ciagte zétte
ostrzezenie.

+ Alarm dotyczacy ruchomego obiektu w poblizu (bez dzwieku): w przypadku wykrycia
poruszajgcego sie obiektu blisko pojazdu alarm wizualny wyswietla migajace zotte
ostrzezenie.

- Alarm niebezpieczenstwa kolizji: w razie zagrozenia kolizja emitowany jest sygnat
dzwiekowy i miga zétty alarm wizualny. ,Niebezpieczenstwo kolizji” definiowane jest jako
sytuacja, w ktorej:

o Obiekt z tytu pojazdu porusza sie do przodu, gdy pojazd jest w ruchu i miga
kierunkowskazem albo skreca w strone, po ktérej znajduje sie instalacja.

o Obiekt zostaje wykryty w odlegtosci 0,5 metra od czujnika, gdy pojazd skreca.
o) Zderzenie jest przewidywane za 1,5-2,5 sekundy.
o) Pojazd cofa sie, skrecajac, a zderzenie jest przewidywane za 1,5 sekundy.

+ Alarm przewidywania kolizji: jesli przewidywana jest kolizja za 1,5 sekundy, a pojazd
nie cofa sie, emitowany jest dzwiekowy sygnat ostrzegawczy o wysokim tonie, a alarm
wizualny miga w kolorze czerwonym.

+ Wylaczenie systemu: gdy pojazd porusza sie z predkoscia powyzej 30 km/h, system
wytgcza sie i nie emituje zadnych sygnatéw wizualnych ani dzwiekowych.

System bedzie wydawaé okreslone ostrzezenia w dwéch dodatkowych stanach podczas
postoju pojazdu.

+ Postojowy alarm uczulajacy (bez dzwieku): jezeli w odlegtosci 1 metra od czujnika w
obrebie 6 metrow z przodu pojazdu znajduja sie jakiekolwiek obiekty, nieruchome lub
poruszajgce sie, podczas gdy pojazd jest nieruchomy z wigczonym kierunkowskazem po
stronie instalacji, alarm wizualny wyswietli zétte ciagte ostrzezenie.

- Postojowy alarm ostrzegawczy: jezeli obiekt poruszy sie w kierunku strony instalacji
w odlegto$ci mniej niz 1 metra od nieruchomego pojazdu z wtgczonym kierunkowskazem
po stronie instalacji, system wyemituje pojedynczy sygnat dzwiekowy i wyswietli ciagty
z6tty alarm wizualny.



1 Wprowadzenie

1.1.2 Alerty dotyczace instalacji i konserwaciji

Jest réwniez kilka standw alarmowych, ktére pokazujg stan systemu podczas uruchamiania,
btedu lub konfiguracji.

+ Podczas uruchamiania systemu wyswietlacz z brzeczykiem wykona nastepujaca
sekwencje uruchamiania: Czerwone ostrzezenie wizualne > Zotte ostrzezenie wizualne >
Wigczony (zielona dioda LED). Kazdemu ostrzezeniu wizualnemu towarzyszy krotki
sygnat dzwiekowy. Potwierdza to, ze funkcje wizualne i dZzwiekowe wys$wietlacza z
brzeczykiem dziatajg prawidtowo.

- Jesli system nie jest skonfigurowany, dioda LED zasilania/btedu bedzie $wieci¢ w kolorze

czerwonym.

« Gdy system samodzielnie zdiagnozuje btad czujnika lub wejscia danych pojazdu, dioda
LED zasilania/btedu bedzie $wieci¢ w kolorze bursztynowym.

+  Gdy wyswietlacz z brzeczykiem jest zasilany, ale nie odbiera danych, dioda LED
zasilania/btedu bedzie miga¢ na przemian w kolorze zielonym i bursztynowym.

» Gdy system jest podtgczony do oprogramowania konfiguracyjnego, dioda LED zasilania/
btedu miga w kolorze zielonym.

Informacije o postepowaniu w przypadku tych btedéw znajduja sie w podreczniku
rozwigzywania probleméw w czesci 7.3.

Stan systemu | Dioda LED Alarm Alarm Obraz
zasilania/ wizualny dzwiekowy
btedu

Uruchomienie |Brak ->Brak |Czerwona ->|Sygnat ->

systemu -> zielona Zielona -> sygnat ->

(autotest brak brak

wyswietlacza

z brzeczykiem)

System Ciagte Nie $wieci sie | Brak

nieskonfiguro |czerwone

wany Swiatto

Btad systemu | Ciggte Nie $wieci sie | Brak
bursztynowe
Swiatto

Stan systemu | Stan Dioda LED |Alarm Alarm Obraz
pojazdu zasilania/ wizualny dzwiekowy
btedu
Brak alarmu Dowolny Zielone Nie $wieci | Brak
Swiatto sie
Alarm Dowolny Nie $wieci sie | Zétte Brak
dotyczacy Swiatto
ruchomego
obiektu
Alarm do- Porusza sie | Nie $wieci sie | Migajace Brak
tyczacy z6Me
ruchomego Swiatto
obiektu w (2 Hz)
poblizu
Niebezpiec- Porusza Nie $wieci sie | Migajgce 2 sygnaty/s
zenstwo kolizji | sie i skreca zote
ALBO Swiatto
sygnalizuje (2 Hz)
skret
Przewidywana | Porusza sie i | Nie $wieci sie | Migajace 8 ~ -
kolizja skreca czerwone | sygnatow/s —/‘ <
Swiatto
(8 Hz)
Wyltaczenie Porusza sie | Nie $wieci sie | Nie Swieci | Brak
systemu z predkoscia sie
ponad 30
km/h
Postojowy Nieruchomy | Nie $wieci sie | Zétte Brak
alarm i sygnalizuje Swiatto
uczulajacy skret
Postojowy Nieruchomy | Nie éwieci sie | Zétte Jeden
alarm i sygnalizuje Swiatto sygnat
ostrzegawczy |skret
6




1 Wprowadzenie

Stan systemu Dioda LED | Alarm Alarm Obraz

zasilania/ wizualny | dzwiekowy

btedu
Brak Na przemian | Nie $wieci | Brak >
oprogramowania Swiatto sie
firmware / brak Zielone i
komunikatu bursztynowe <
brzeczyka
Potaczono z Migajace Nie $wieci | Brak >
oprogramowaniem | zielone sie
konfiguracyjnym Swiatto

<

1.2

Zasieg i zdolno$¢ wykrywania

System Sidescan®Predict wykonuje pomiary za pomocg wszystkich czujnikéw 10 razy na
sekunde i wykrywa obiekty, ktdre pojawiajg sie w obszarze detekcji w odlegtosci do 2,5 metra od
strony instalacji na pojezdzie.

W niektérych sytuacjach obiekty moga nie zosta¢ wykryte. Opisano je nizej.

W niektdrych sytuacjach réwniez hatas w tle moze powodowac fatszywe detekcje na czujnikach.

Rozmiar i ksztatt: system niezawodnie wykrywa pieszych, rowerzystéw, motocyklistéw
i inne pojazdy poruszajace sie po drogach. Bardzo mate lub cienkie obiekty moga jednak
nie generowac wystarczajacego odbicia impulsu ultradZzwiekowego, umozliwiajgcego ich
konsekwentne wykrywanie.

Materiat i powierzchnia: impulsy ultradZzwiekowe sg w wystarczajacym stopniu odbijane
od ludzi, pojazdow i obiektow drogowych na poboczu. Materiaty lub wykonczenia
pochtaniajgce dzwiek (np. tektura) odbijajg jednak mniej energii i moga nie by¢ wykrywane
na petng odlegtosc.

Odlegtosé: obiekty znajdujgce sie poza obszarem wykrywania czujnika nie sg wykrywane.

Wysokos$¢ wykrywanych obiektow bedzie zalezata od wysokos$ci montazu i kata
nachylenia czujnikéw. Obszary wykrywania przedstawiono w czesci 1.3.

Temperatura: temperatura pracy systemu Sidescan®Predict wynosi od -30°C do +70°C.

Zazwyczaj zrédtem takiego hatasu jest pneumatyka pojazdéw, mycie strumieniowe i zamiatarki
uliczne. W wiekszosci przypadkéw hatas ten jest filtrowany i nie powoduje wygenerowania
wizualnego ani dzwiekowego alarmu dla kierowcy.

1.3 Obszar wykrywania

W tej czesci przedstawiono obszar wykrywania zmierzony dla stupka 110 mm jako celu.
Rzeczywisty obszar wykrywania bedzie sie rozni¢ w zaleznosci od uzytego celu.

1.3.1 Obszar wykrywania w poziomie
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Obszar wykrywania w poziomie (w cm) czujnika SSP-00HSS-B (czarnego).
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1 Wprowadzenie

1.3.2 Obszar wykrywania w pionie 1.4 Klasyfikacja obiektow jako ruchomych lub nieruchomych

o - I e w e w 2o Klasyfikacja obiektow ruchomych i nieruchomych znajdujacych sie obok pojazdu zalezy od
0 [ pd ! T -E‘m ruchu wzglednego miedzy pojazdem a obiektem. Klasyfikacja obiektu jako nieruchomego lub
| ruchomego ma wptyw na stan alarmu, co opisano w czesci 1.1.

N 0
L 20 Aby zapewnié przydatnos¢ wizualnych i/lub dzwiekowych alarméw dla kierowcy, system nie
o klasyfikuje jako obiekty ruchome pieszych ani innych podatnych na zranienie uzytkownikdéw drog,

- | - 180

\\ 1m0 gdy sa oni wyprzedzani ze znacznie wieksza predkoscia. Jesli réznica predkosci ulegnie zmianie
/!

- (pojazd zwolni lub podatny na zranienie uzytkownik drogi przyspieszy), obiekt zostanie
e ponownie zaklasyfikowany jako ruchomy. W obu przypadkach nadal emitowane sag alarmy

T dotyczace przewidywanych kolizji.
HH A / 1.5 Tryb ograniczonej funkcjonalnosci

90

o || | I\ ' ol Jesli zostanie wykryty btad, ale wystarczajace elementy systemu sa nadal sprawne, system

‘ : Sidescan®Predict powraca do sposobu dziatania aktywowanego kierunkowskazami,

\ 4 niepredykcyjnego systemu Sidescan o zasiegu 1,0 metra. Alarmy dzwiekowe sg emitowane w
‘ przypadku wykrycia kazdego obiektu znajdujacego sie w odlegtosci 1,0 metra od dowolnego

! uE i [ " dziatajgcego czujnika. Tryb ograniczonej funkcjonalnosci pozostanie aktywny do czasu usuniecia

T T T o6 P T 0 B30 R0 O B B I 0 I 10 5 16 T 50 10 0 50 10 a0 W e ) bteddw, oferujac pewna funkcjonalnosé w celu zapobiegania kolizjom. W celu przywrdcenia

petnej funkcjonalnos$ci systemu nalezy usung¢ btedy.

Obszar wykrywania w pionie (w cm) czujnika SSP-00HSS-B (czarnego). ) . ) L ) o )
Kilka mozliwych przyczyn takiego stanu rzeczy omdéwiono w rozdziale ,, Testowanie i konserwacja”

(czesc¢ 7), ale jesli przyczyna sg wadliwe lub odtgczone czujniki, zostanie to zasygnalizowane
krotkimi sygnatami dzwiekowymi podczas uruchamiania. Liczba krétkich sygnatow dzwiekowych
wskazuje liczbe uszkodzonych lub odtgczonych czujnikdw.

N\
S

w T mus T
RRENY I Dioda LED zasilania/btedu Swieci sie w kolorze bursztynowym, aby wskazac¢ stan btedu.

220

- 210 Wyzwalacze wyj$¢ 3 i 4 beda aktywne, a wyzwalacz wyjscia 2 bedzie przez caty czas nieaktywny.
NN [ - Wyzwalacz wyjsécia 1 bedzie nadal aktywowany w zwykty sposéb na podstawie sygnatéw z
1 - _ - kierunkowskazow.

150 Gdy aktywny jest tryb ograniczonej funkcjonalnosci, zainstalowany w pojezdzie boczny

- \ [~ e kierunkowskaz jest wtaczony, a predkos$¢ nie przekracza 30 km/h, emitowany jest ciagty sygnat

TN ' I dzwiekowy oraz wyswietlane jest ciagte z6tte ostrzezenie wizualne o kazdym obiekcie wykrytym
w odlegtosci do 0,6 m od dziatajgcego czujnika. W przypadku kazdego obiektu znajdujgcego

0 sie w odlegtosci od 0,6 do 1,0 metra od dziatajgcego czujnika emitowany jest sygnat dzwiekowy
; o], o czestotliwosci 4 dzwiekdw na sekunde oraz wyswietlane jest zotte, migajace ostrzezenie

-\ . : 0 wizualne o czestotliwosci 4 ramek na sekunde. Dzieje sie tak niezaleznie od liczby uszkodzonych
\ - czujnikow.

60°

7
B

W ~ hend , T 1.6 Tryb btedu systemu

1 . I 10
% o o0 190 170 149 150 10 T 120 10 o0 50 80 70 60 50 40 30 20 10 0 1020 a0 41 50 60 70 80 90 100 110 120 uL 0 0 e 0 e 0 20 W razie wykrycia btedu systemu, gdy nie ma wystarczajacej pewnosci, aby aktywowac tryb
) o N ) ograniczonej funkcjonalnosci, aktywowany jest tryb btedu systemu. Jest kilka mozliwych przyczyn
Obszar wykrywania w pionie (w cm) czujnika SSP-00HSS-W (biatego). takiego stanu rzeczy, ktére omoéwiono w rozdziale , Testowanie i konserwacja” (cze$¢ 7).

Dioda LED zasilania/btedu $wieci sie w kolorze bursztynowym, aby wskazac stan btedu, i nie sg
generowane zadne alarmy. Wyzwalacze wyj$¢ 2, 3 i 4 bedg przez caty czas aktywne. Wyzwalacz
wyjécia 1 bedzie nadal aktywowany w zwykty sposéb na podstawie sygnatéw z kierunkowskazow.

10 11



2 Zawartosé

2.2  Pelna lista zawartosci (w zestawie 6 czujnikow)

W tej czesci omowiono komponenty systemu Sidescan®Predict.

2.1 Gitéwne komponenty systemu

Czesé Obraz Miejsce montazu

Wyswietlacz z - IP30.

brzeczykiem systemu » Montaz jedynie w kabinie

Sidescan®Predict pojazdu.

+ Musi by¢ wyraznie widoczny
dla kierowcy, ale nie moze
ograniczac jego pola
widzenia.

« Zamontowany takim w
miejscu, aby byto jasne, ze
system stuzy wytacznie do
wykrywania bocznego.

Elektroniczny modut o * IP30.
sterujgcy (ECU) - Musi by¢ zamontowany na
algorytmu systemu 0 i ptaskiej powierzchni w
Sidescan®Predict 0 P kabinie pojazdu.
» Musi by¢ zamontowany w
B prawidtowej orientacji.
« Nalezy upewni¢ sie, ze jest
dostep do ztgcza USB.
Modut ECU * IP69K.

« Mozna go zamontowa¢ w
‘ kabinie pojazdu lub na na

UDS systemu

Sidescan®Predict BRIGADE

Sidescanepredict

(I woziu.
Czujnik « IP69K.
ultradzwiekowy * Montowany z boku pojazdu
systemu = w celu monitorowania strefy
Sidescan®Predict = Eﬂ}ﬂjﬂlﬁm martwe;j.

+ Aby znalez¢ odpowiednie
umiejscowienie, nalezy uzy¢é
oprogramowania konfigur
cyjnego i wykonac¢ pomiary
przed zainstalowaniem.

12

=
0 0]
0 0
2 i}
i ]
SSP-1000-Al-ECU SSP-1000-DPW
Elektroniczny modut sterujacy (ECU) algorytmu Wyswietlacz z brzeczykiem systemu
systemu Sidescan®Predict Sidescan®Predict
E=T—
= ol
SSP-1000-ECU SSP-HSSW-KT (x 4)
Modut ECU UDS systemu Sidescan®Predict Zestaw czujnikéw Sidescan®Predict (biatych)

)

SSP-
SIDESCANGPREDICT SENSOR (BLACK)

1% UDS-00SS UDS: F (0°) SENSOR SLEEVE
1% UDS-0588 UDS: FO (5°) SENSOR SLEEVE
1x UDS-11SS UDS: F1(11°) SENSOR SLEEVE
1X UDS-18SS UDS: F2 (18°) SENSOR SLEEVE

SSP-00SM-KT
SIDESCANGPREDICT SENSOR MOUNT ASSEMBLY KIT

SSP-HSSB-KT (x 2) SSP-0.4-SP (x 2)
Zestaw czujnikéw Sidescan®Predict (czarnych)  Kabel rozgateziajgcy Sidescan®Predict - 40 cm

=]

SSP-0.3-AC1 SSP-0.3-AC2
Kabel przejsciowy Sidescan®Predict - Kabel przejsciowy Sidescan®Predict z modutu
3 na 4 styki - 30 cm ECU UDS do modutu ECU ALGO 30 cm

= ) M == i
SSP-10-SC UDS-2.5BC (x 8)
Kabel przedtuzajgcy Sidescan®Predict - 10 m Kabel przedtuzajgcy 3-stykowy UDS 2,5 m 13



2 Zawartosé

i mHE 3 i1

UDS-4.5BC (x 7)
Kabel przedtuzajacy 3-stykowy UDS 4,5 m

Sidescan®Predict mm

;ﬁﬁ i

|:|:n,
:Q‘

iR > ﬁ

0-30kph/0-18.6mph > 2.5m/B.2ft

= www.brigade-electronics.com

SSP-6000W-DI-QG
Karta informacyjna kierowcy Sidescan®Predict
SSP-6000W

14

SSP-1000SCT Sidescan®
Predict Sensor Configuration Tool

GENERIC-UG-SW-QG
Karta komunikacyjna oprogramowania
konfiguracyjnego Sidescan®Predict

it |

——

THIS WAY UP
ECU CALIBRATED
L DO NOT MOVE

SSP-1000-Al-ECU-CAL-LBL
Etykieta ostrzegawcza kalibracji do modutu
SSP-1000-Al-ECU

2.3 Elementy opcjonalne i konfigurator (nie wchodza w skiad zestawu
6 czujnikow)

2.3.1 Kable przediuzajace

[[DHW—WE 36 H} N H\w

UDS-15BC: kabel przedtuzajacy 3-stykowy UDS - 15 m
UDS-30BC: kabel przedtuzajacy 3-stykowy UDS - 30 m

W= WE ; 1]

SSP-2.5-SC: kabel przedituzajacy Sidescan®Predict - 2,5 m
SSP-4.5-SC: kabel przedtuzajacy Sidescan®Predict - 4,5 m
SSP-15-SC: kabel przedtuzajacy Sidescan®Predict - 15 m
SSP-30-SC: kabel przedtuzajacy Sidescan®Predict - 30 m

2.3.2 SSP-1000-CT-01: zestaw konfiguratora systemu Sidescan®Predict

_—

® I—————T

[0}
al| [ Q0D
{a

USBA-CBL-2
Kabel przedtuzajacy USB -typ A-2 m

SSP-1000SCT
Narzedzie konfiguracji czujnikow systemu
Sidescan®Predict

BRIGADE [=)
SSP-1000SCT Sidescan® Dﬂm‘[ﬂ:ﬁ% = =

Predict Sensor Configuration Tool

SSP-01PIC
Kabel zasilajacy programatora czujnikdw systemu
Sidescan®Predict

2.3.3 Otwornica do otwordow o
Srednicy 28 mm

=0 )

@28mm

SSP-1000SCT-QS
Karta komunikacyjna oprogramowania
konfiguracyjnego Sidescan®Predict

Otwornica do otworéw na czujniki UDS 15



3 Przed zainstalowaniem

3.1 Wazne uwagi

o ZLACZE B7 )
UPEWNIC SIE, ZE PRZEWOD WEJSCIOWY IMPULSU PREDKOSCI

OBROTOWEJ JEST PODLACZONY DO WYJSCIA B7 (NIE B8) TACHOGRAFU)

POMIARY PRZED ZAINSTALOWANIEM
ZDECYDOWANIE ZALECANE JEST WYKONANIE POMIAROW PRZED
ZAINSTALOWANIEM, ABY UPEWNIC SIE, ZE POJAZD JEST ODPOWIEDNI
DO ZAMONTOWANIA SYSTEMU SIDESCAN®PREDICT, ORAZ OKRESLIC
NAJODPOWIEDNIEJSZE MIEJSCA MONTAZU CZUJNIKOW

MONTAZ CZUJNIKOW
NIE NALEZY WIERCIC ZADNYCH OTWOROW W CELU ZAMONTOWANIA
CZUJNIKOW, DOPOKI ICH POLOZENIE NIE ZOSTANIE ZWERYFIKOWANE
PRZEZ OPROGRAMOWANIE KONFIGURACYJNE

3.2 Przyktady instalacji
Ten przyktad instalacji przedstawia konfiguracje czujnikdw Sidescan®Predict na wywrotce.

Przyktad instalacji systemu Sidescan®Predict.
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Wymiary tej instalacji podano w ponizszej tabeli.

Dtugosé pojazdu (m) 9,0

Szerokos$é pojazdu (m) 2,36

Strona montazu Lewa

Liczba czujnikow 6

Odlegtos$é czujnika w poziomie od 0,36; 1,95; 3,42; 5,11; 6,55; 7,93
przodu pojazdu (m)

Wysokos$é czujnika nad ziemia (m) 0,96; 1,13;1,17; 0,99; 1,19; 1,2

Jest to tylko przykfad, a najlepsze umiejscowienia czujnikdw beda sie rozni¢ w zaleznosci od
pojazdu. Konfiguracja czujnikéw ma wptyw na dziatanie systemu. Nalezy zapoznac sie z
ponizszymi waznymi wskazéwkami dotyczgcymi najlepszego umiejscowienia czujnikdw.

3.3 Rozmieszczanie czujnikow w celu uzyskania najlepszego dziatania
systemu

Istotne jest, aby zminimalizowac¢ réznice wysokosci czujnikdw. Jest to réznica wysokosci
pomiedzy najwyzej i najnizej umiejscowionym czujnikiem. Im mniejsza jest réznica wysoko$ci
czujnikoéw, tym mniej fatszywych alarméw bedzie generowat system. Maksymalna réznica
wysokosci wynosi 0,4 m, ale w idealnej instalacji wszystkie czujniki znajduja sie na tej samej
wysokosci.

Idealna instalacja. Wszystkie czujniki na tej samej wysokosci.

Jezeli nie jest mozliwe zainstalowanie czujnikéw na tej samej wysokosci, pogorszenie dziatania
mozna zlagodzi¢, umieszczajac czujniki 1, 2 i 4 nizej w uktadzie. Taka konfiguracjie mozna stosowacé
w instalacjach, w ktérych czujniki 3, 5 i/lub 6 musza by¢ zamontowane w wysokim nadkolu lub
na nim.

Dopuszczalna instalacja. R6znice wysokosci miedzy czujnikami,
ale czujniki 1, 2 i 4 znajduja sie nisko w uktadzie. 17



3 Przed zainstalowaniem

Konfiguracja, w ktorej czujniki 1, 2 lub 4 znajduja sie wyzej w uktadzie czujnikdw jest
prawidtowa, ale nie bedzie dziatac tak dobrze, a liczba fatszywych alarméw bedzie wigksza.

Zla instalacja. Nalezy unika¢ umieszczania czujnikéw 1, 2 lub 4 wysoko w uktfadzie.

Konfiguracja, w ktérej réznica wysokosci czujnikow jest wieksza niz 0,4 metra, jest nieprawidtowa.

Jesli nie mozna speti¢ tego warunku, systemu nie nalezy montowaé w pojezdzie.

Nieprawidfowa instalacja. Réznica wysokos$ci pomiedzy najnizej
i najwyzej umieszczonym czujnikiem jest wieksza niz 0,4 m.

Nalezy pamietaé, ze wszelkie zmiany wysokosci czesci pojazdu rowniez beda miaty wptyw na
dziatanie systemu. System nalezy zamontowac na nadwoziu pojazdu przy normalnej wysokosci
do jazdy. Jesli wysokos$¢ jazdy zmienia sie podczas pracy, nalezy dopasowac system do
najgorszego scenariusza, tak aby zmiany wysokosci nie skutkowaty nieprawidtowa konfiguracja
czujnikow.

WAZNE: oprogramowanie konfiguracyjne umozliwia montaz czujnikéw w odstepach do
2 metréw w poziomie, ale w miare mozliwosci odstepy w poziomie powinny wynosi¢
maksymalnie 1,7 metra.

WAZNE: czujniki nalezy w miare mozliwo$ci montowaé réwno z burta pojazdu, aby
zminimalizowa¢ mozliwo$¢é samowykrywania sie pojazdu.

WAZNE: czujnikéw nie nalezy montowaé poziomo w poblizu osi skretnej, gdzie mogtyby
wykrywaé koto. Montaz powyzej gornej czesci kota przy osi skretnej zazwyczaj nie
powoduje problemoéw.

WAZNE: przed wykonaniem fizycznej instalacji nalezy uzyé oprogramowania w celu
potwierdzenia umiejscowienia czujnikow. Zalecane jest wykonanie przed montazem
pomiaréw w celu upewnienia sie, ze system moze zosta¢ zamontowany.

18

4 Oprogramowanie konfiguracyjne

W tej czesci omdwiono oprogramowanie konfiguracyjne Sidescan®Predict.

4.1 Wymagania systemowe dotyczace komputera

Oprogramowanie konfiguracyjne jest przeznaczone do pracy z komputerem stacjonarnym lub
laptopem z systemem Windows 10. Nie mozna zagwarantowac jego dziatania w starszych
wersjach. Komputer stacjonarny lub laptop musi mie¢ port USB, umozliwiajgcy podtgczenie sie
do modutu ECU algorytmu. Do uzywania oprogramowania wymagane sg uprawnienia
administratora.

Minimalna rozdzielczo$¢ ekranu to 1280 pikseli w poziomie i 960 pikseli w pionie. Ponizej widnieje
lista niektérych zgodnych rozdzielczos$ci ekranu:

1920 x 1080, 1680 x 1050, 1400 x 1050, 1280 x 1024, 1280 x 960

WAZNE: w obszarze Skala i uktad w systemie Windows nalezy ustawié¢ powigkszenie 100%.
Wieksze powiekszenia moga uniemozliwi¢ uzycie niektorych funkcji. Ustawienia te sa
dostepne na stronie Ustawienia wyswietlania systemu Windows.

W przypadku proby pracy w rozdzielczosci ekranu lub powiekszeniu innych niz optymalne
zostanie wy$wietlone ostrzezenie. Naci$niecie przycisku OK poskutkuje zamknieciem programu
i wyswietleniem ekranu Ustawienia wys$wietlania systemu Windows, na ktérym mozna dostosowac
ustawienia. Nacisniecie przycisku Cancel (Anuluj) poskutkuje kontynuowaniem pracy w nizszej
rozdzielczosci.

Display size too small >

g~ The vertical resolution is only 900 pixels. We recommmend at
least 960 pixels. Try increasing the resolution or reducing the
magnification in Windows Display Settings.

Press QK to change the settings [you will need to run the app
again) or press Cancel to continue with this resolution.

OK Cancel

Ostrzezenie dotyczace rozdzielczosci ekranu.

4.2 Pobieranie oprogramowania

Oprogramowanie konfiguracyjne jest dostepne do pobrania w witrynie internetowej firmy Brigade
pod adresem https://brigade-electronics.com/. Mozna je znalez¢, klikajac pozycje Product
Support (Strefa wsparcia produktu) >> Software (Oprogramowanie) >> Sidescan®Predict.
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4 Oprogramowanie konfiguracyjne

4.3 Instalowanie oprogramowania narzedzia konfiguracji Potwierdzic instalacje, a nastepnie klikna¢ 18 Contigue - “
przycisk Next (Dalej). Confirm Installation >,

Pobrac¢ plik instalatora z naszej witryny 8 Configuration Softuware - X
in’_fer_netowej- Uruchomi¢ quraml/ Welcome to the Configuration Software Setup - N Tl e e B S D SR R T
plik instalatora na urzgdzeniu, ktére Wizard =4y Cick "Nt to sttt instalaton
bedzie uzywane do instalacji. Zostanie

L. . . . . The installer will guide you thiough the steps required to install Configuration Software on your
wyswietlony kreator instalacji. Klikna¢ compuer

przycisk Next (Dalej).

WARNING: This computer program is protected by copyright lavw and intemational treaties,

Unauthorized duplication or distibution of this program, or anw portion of it, may result in severe civil < Back Cancel

ar criminal penalties, and will be prosecuted to the marimum extent possible under the law,

Instalacja ukoniczona — kliknaé przycisk B Configuretion Software - x
Close (Zamknij)‘ Installation Complete

< Back Cancel

. . . Canfiguration Software has been successhully installed,
ZaakceptowacC umowe licencyjng, a 8 Configuration Software - x Dok "Close’to et
nastepnie klikna¢ przycisk Next (Dalej). License Agreement =

Please take a moment to read the license agieement now. If you accept the terms below, click "'l
Agree", then "Mext". Dthenwise click "Cancel”

MICROSOFT SOFTWARE LICENSE TERMS

MICROSOFT SYSTEM CLR TYPES FOR MICROSOFT SQL SERVER 2014

Back | [ O | [ Bened
These license terms are an agreement between Microsoft Corporation (or
based on where you live, one of its affiliates) and you. Please read them.
They apply to the software named above, which includes the media on
which you received it, if any. The terms alse apply to any Microsoft

Na pulpicie pojawi sie skrot.

1 DoMNatSgies @ 4gies

Mext > Cancel

21descan]

Wybra¢ folder instalacyjny, a nastepnie 8 Configuration Software - x
klikna¢ przycisk Next (Dalej). Select Installation Folder m

4.4 Uzywanie oprogramowania narzedzia konfiguracji

The installer will install Configuration Software to the following folder.

Ta instalin this folder, click "Nex"" To install to a diferent folder, enter it below or click "Brovss'" 441 Plik instalacyjny, pllk konfiguracyjny pojazdu i pllk konfiguracyjny czujnika
f;_‘:‘:f o B F e e S - Oprogramowanie konfiguracyjne Sidescan®Predict uzywa oddzielnego pliku instalacyjnego (.bif)
e - - - do kazdej instalaciji. Jest on powigzany z niepowtarzalnym numerem seryjnym modutu ECU

iskcCost algorytmu. Do kazdej instalacji musi zostac uzyty inny plik instalacyjny. Plik ten bedzie zapisywany
Install Configuration Software for yourssf, or for anyone who uses this computer. aUtomatycznie w miare POSTQDU inStalaCji-
@ Everyons Po otwarciu oprogramowania w pierwszym oknie dostepne bedg opcje utworzenia nowej lub
O lustme uzycia istniejgcej instalacji. Aby utworzy¢ nowy plik instalacyjny, nalezy klikngé opcje New

Installation (Nowa instalacja). Aby powréci¢ do istniejacej instalacji, nalezy klikna¢ opcje
20 — — Open an Existing Installation (Otwérz istniejaca instalacje). 21



4 Oprogramowanie konfiguracyjne

Sidescan®Predict X

BRIGADE |

New Instalation
Open Existing Installation

Pierwsze wyswietlone okno umozliwia wybor istniejacej lub nowej instalaciji.

Aby zapisac i ponownie wykorzystac pliki konfiguracji pojazdu (.bvc) lub pliki konfiguracji czujnika
(.bsc) w innych pojazdach, w ktérych instalacja jest identyczna, nalezy uzy¢ pozycji menu

File -> Open (Plik -> Otwérz) i File -> Save as (Plik -> Zapisz jako), gdy otwarte sg formularze
wprowadzania danych pojazdu lub danych czujnikdw.

4.4.2 Omowienie interfejsu uzytkownika

Elementy interfejsu uzytkownika zdefiniowano na ponizszym obrazie.

Main menu

Progress bar
eberted T T

System visualisation window

Input form/
output area

|
e - ; 1“

Dt s Gt of el i sctcs)

[ | = ECU connection-area | -

Components of the configuration software user interface.
4.4.2.1 Main Menu (Menu gtéwne

File (Plik): polecenia Open (Otworz), Save as (Zapisz jako) i Reset form (Resetuj formularz) stuzg do
wprowadzania danych pojazdu i danych czujnikéw w formularzach. Polecenie Last configuration
(Ostatnia konfiguracja) umozliwia zatadowanie najnowszej konfiguracji. Polecenie Exit (Wyjdz)
zamyka program.

Edit (Edycja): polecenie Edit data (Edytuj dane) umozliwia odblokowanie zablokowanego formularza
wprowadzania danych pojazdu lub danych czujnikow.
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Comms (Komunikacja): za pomoca tego menu mozna pobra¢ konfiguracje, dziennik montazu lub
dziennik btedéw z podtaczonego modutu ECU algorytmu. Za pomoca tego menu mozna réwniez
zaktualizowaé oprogramowanie firmware (patrz 4.4.3). Aby mozliwe byto korzystanie z tych funkcji,
modut ECU algorytmu musi by¢ podtaczony do oprogramowania konfiguracyjnego.

ELM: polecenie Run ELM (Uruchom ELM) aktywuje tryb ELM (Environmental Learning Mode, tryb
nauki otoczenia) na wszystkich podtgczonych czujnikach. Polecenie Check ELM (Sprawdz ELM)
umozliwia sprawdzenie biezacego stanu trybu ELM na wszystkich podtaczonych czujnikach. Aby
mozliwe byto korzystanie z tych funkcji, modut ECU algorytmu musi by¢ podtaczony do
oprogramowania konfiguracyjnego.

Help (Pomoc): zapewnia dostep do trybu diagnostycznego, umozliwiajagcego monitorowanie i
rejestrowanie biezgcych danych wyjsciowych systemu. Polecenie Get ECU details (Szczegdty ECU)
umozliwia wys$wietlenie wersji oprogramowania firmware, liczby rozruchéw i numeru seryjnego
modutu ECU algorytmu. Aby mozliwe byto korzystanie z tych funkcji, modut ECU algorytmu musi
by¢ podtgczony do oprogramowania konfiguracyjnego. Polecenie About (O programie) wyswietla
wersje oprogramowania konfiguracyjnego.

4.4.2.2 Pasek postepu

Aby wykona¢ instalacje pojazdu, nalezy postepowac zgodnie z formularzami i testami na tym pasku,
od lewej do prawe;j.

4.4.2.3 Formularz wprowadzania / obszar wyjsciowy

Stuzy do wprowadzania danych pojazdu i danych czujnikdéw. Stuzy do wyswietlania danych
wyjsciowych podczas testow systemu.

4.4.2.4 Okno wizualizacji systemu

Wyswietla graficzng reprezentacje biezacej konfiguraciji, pokazujac diugos$¢ pojazdu, umiejscowienie i
rozmiary kot oraz umiejscowienie czujnikdw.

4.4.2.5 Obszar poditaczenia modutu ECU

Interfejs stuzacy do taczenia/roztgczania z modutem ECU algorytmu i elementami sterujgcymi
wyborem portu COM.

4.4.3 Aktualizacja oprogramowania firmware

Gdy oprogramowanie konfiguracyjne potaczy sie z modutem ECU algorytmu, sprawdzi biezaca
wersje oprogramowania firmware. Do oprogramowania konfiguracyjnego dostepnego w witrynie
internetowej firmy Brigade dotgczone jest najnowsze oprogramowanie firmware.

Jesli w module ECU algorytmu nie ma prawidtowego oprogramowania firmware, oprogramowanie
konfiguracyjne wyswietli okno dialogowe Firmware Needs Updating (Konieczna aktualizacja firmware),
informujace uzytkownika o konieczno$ci aktualizacji oprogramowania firmware:

Firmware Update Required *

:l The algorithm ECU requires a firmware update,

OK I Cancel
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4 Oprogramowanie konfiguracyjne

Jesli w module ECU algorytmu znajduje sie prawidtowe oprogramowanie firmware, ale
oprogramowanie konfiguracyjne zawiera nowszg wersje, pozycja menu aktualizaciji
oprogramowania firmware (Comms->Send Firmware) (Komunikacja->Przeslij firmware) stanie
sie aktywna i zostanie wyswietlone nastepujgce okno dialogowe:

Firmware Update Available x

'ﬁ A firmware update is available for the algorithm ECU,
L

= Current ECU firmware: Version 0.39
Available ECU firmware: Version 0.43

To download, go to the "Comms” drop-down menu.

Aby przesta¢ oprogramowanie firmware do modutu ECU algorytmu, z menu rozwijanego nalezy
wybraé polecenie Comms->Send Firmware (Komunikacja->Przeslij firmware). Zostanie

wyswietlone to samo okno dialogowe Firmware Needs Updating (Konieczna aktualizacja firmware):

Firmware Update Required *

:l The algorithm ECU requires a firmware update,

OK I Cancel |

W tym oknie dialogowym nalezy klikna¢ przycisk OK, aby rozpoczac przesytanie oprogramowania
firmware. Licznik postepu bedzie wskazywaé postep od 0 do 100%. Po kilku sekundach nastgpi
ponowne uruchomienie modutu ECU algorytmu i ponowne potaczenie z oprogramowaniem
konfiguracyjnym. Kazdy z ponizszych komunikatéw znaczy, ze oprogramowanie konfiguracyjne
potfaczyto sie ponownie z modutem ECU algorytmu. Biezaca wersje oprogramowania firmware
mozna sprawdzi¢, klikajac polecenie Help->Get ECU Details (Pomoc->Szczegdty ECU) w menu
rozwijanym.

Connected: New ECU x Connected: Same ECU =

6| Connected to a new ECU. ECU serial number will be recorded

4 7.\" ECU serial number matches installation file. Loading all
L to file.

W' previously performed tests,
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5 Samouczek konfiguracji systemu

W tej czesci opisano krok po kroku proces instalacji oprogramowania. Postepuj zgodnie z
przyciskami na pasku postepu od lewej do prawej, zaczynajac od przycisku Vehicle Details
(Szczegdty pojazu), a konczac na przycisku Export to ECU (Eksport do ECU).

Pasek postepu na poczatku instalacji.

Ogdlna procedura jest nastepujaca:

1. Wprowadzi¢ dane pojazdu i czujnikdw za pomoca formularzy wprowadzania danych,
aby potwierdzi¢ prawidtowe umiejscowienie czujnikdw. Mozna to zrobi¢ bez zadnego
sprzetu Sidescan®Predict.

. Zamontowa¢ sprzet na pojezdzie i podtaczyé do modutu ECU algorytmu.

. Przeprowadzi¢ testy, aby upewni¢ sie, ze system jest zainstalowany prawidtowo i
aktywowac tryb ELM.

. Wyeksportowac konfiguracje do modutu ECU algorytmu.

. Zapisac¢ pliki konfiguracyjne z modutu ECU algorytmu, aby zweryfikowa¢ instalacje.

. Odtaczy¢ sie od systemu.

. Ponownie uruchomi¢ system.

w N

~NOoO oA

5.1 Formularz wprowadzania danych pojazdu

Klikng¢ przycisk Vehicle Details (Szczegéty pojazdu), znajdujacy sie na samym poczatku paska

postepu. Spowoduje to otwarcie formularza wprowadzania danych pojazdu. Ten krok polega na
wprowadzeniu danych dotyczacych pojazdu do oprogramowania konfiguracyjnego. Wymagane
sg nastepujgce pomiary:

1. Zmierzy¢ dtugos$¢ pojazdu od przodu do tytu pojazdu. Ditugos$¢ musi wynosi¢ od
5,20 do 20,0 metréw.

2. Zmierzy¢ szerokos$¢ pojazdu na wysokosci kabiny (bez lusterek bocznych).
Szerokos$¢ musi wynosi¢ od 2,00 do 5,00 metrow.

3. Zmierzyé érednice zewnetrzng opon przednich osi skretnych. Srednica musi
wynosi¢ od 0,50 do 2,00 metréw.

4. Wybra¢ strone, po ktorej ma by¢ zainstalowany system (lewa albo prawa).

5. Policzy¢ osie i zmierzy¢ odlegto$¢ od czota pojazdu do $rodka kota na kazdej z nich.
Liczba osi musi wynosi¢ od 2 do 7. Okresli¢, ktdre osie sg skretne, a ktére state.
Tylne osie skretne nalezy oznaczy¢ jako skretne
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5 Samouczek konfiguracji systemu

All measurements in
metres and cm

Vehicle length from
front to back i

- ,

¥
13
=4
0 1 2 3 L L ‘6 width

Distance from front of vehicle (in metres)

Wymiary pojazdu wprowadzane do formularza danych pojazdu.

Wprowadzi¢ wszystkie dane do formularza danych pojazdu z doktadnoscia do dwéch miejsc po
przecinku (tj. 2,00, zamiast 2 lub 2,0). W przypadku wszystkich pomiaréw wystarczajgca jest
doktadnos¢ +/- 5 cm. Schemat bedzie aktualizowany w miare dodawania wymiaréw. Schemat
pojazdu zostanie przerzucony w poziomie w zaleznos$ci od tego, czy wybrano instalacje

prawostronng czy lewostronna.
Sidescan® Predict 0.3.9 mm

- Vehidle Di

Length: [9.00 m Cabwidth: [3.00 m

Outer tyre diameter (steering): | 100 m

& Left Side Installaton (" Right Side Installation

Noof Axles: |3

4

e Type

Steering

E]

ik

TI7393}
JLLJS

Installation: sat2

Vehicle file: sat?_v

Formularz wprowadzania danych pojazdu.

WAZNE: przed kontynuacja upewnié sie, ze wybrana jest wtasciwa strona instalacji (lewa
lub prawa). System nie bedzie dziata¢ prawidiowo w razie wybrania niewtasciwej strony
instalacji.
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Schemat pojazdu zostanie przerzucony w poziomie w zaleznosci od tego, czy wybrano
instalacje prawostronna czy lewostronna, aby przedstawia¢ wtasciwa strone pojazdu.

Po sprawdzeniu i wypetnieniu formularza nalezy zapisa¢ konfiguracje pojazdu w pliku, wybierajac
polecenie Save As (Zapisz jako) w menu File (Plik). Nalezy pozostawi¢ rozszerzenie pliku .bvc.
Wczesniej zapisanych konfiguracji pojazdéw mozna uzy¢, klikajac polecenie Open (Otworz) w
menu File (Plik).

Po zapisaniu danych pojazdu pod przyciskiem Vehicle Details (Szczegdty pojazdu) pojawi sie
zielona linia wskazujaca, ze krok zostat ukonczony. Dostepny stanie sie przycisk Sensor Details
(Szczegoty czujnikoéw). Nalezy go klikngé, aby przej$¢ do nastepnego formularza.

Pasek postepu po ukoniczeniu wprowadzania danych pojazdu.

5.2 Umiejscowienie czujnikow i pomiary

Czujniki montuje sie po wybranej stronie pojazdu w kolejnosci od przodu do tytu. Jesli nie jest
mozliwe zainstalowanie wystarczajgcej liczby czujnikbw, aby pokryé catg dtugosé pojazdu, nalezy
pokry¢ co najmniej przednig cze$¢ pojazdu, poniewaz to wtasnie tutaj zazwyczaj dochodzi
do kolizji.

WAZNE: oprogramowanie konfiguracyjne umozliwia montaz czujnikéw w odstepach do

2 metrow w poziomie, ale w miare mozliwosci odstepy w poziomie powinny wynosi¢
maksymalnie 1,7 metra.

WAZNE: czujniki nalezy w miare mozliwos$ci montowaé réwno z burta pojazdu, aby
zminimalizowa¢ mozliwo$¢é samowykrywania sie pojazdu.

WAZNE: czujnikow nie nalezy montowac poziomo w poblizu osi skretnej, gdzie mogtyby
wykrywa¢ koto. Montaz powyzej gornej czesci kota przy osi skretnej zazwyczaj nie
powoduje problemow.

WAZNE: przed wykonaniem fizycznej instalacji nalezy uzyé oprogramowania w celu

potwierdzenia umiejscowienia czujnikdw. Zalecane jest wykonanie przed montazem
pomiaréw w celu upewnienia sie, ze system moze zosta¢ zamontowany.

Aby zapewni¢ prawidtowe dziatanie systemu, nalezy przestrzegac kilku zasad dotyczacych
umiejscowienia czujnikdw. Czujniki muszg by¢ rozmieszczone zgodnie z ponizszymi zasadami:

Zasady instalacji czujnikow

Maksymalna odlegtos$¢ od czota pojazdu do pierwszego czujnika 0,5m

Minimalny odstep w poziomie miedzy czujnikami 1,0m

Maksymalny odstep w poziomie miedzy czujnikami 2,0 m (zalecany 1,7 m)
Minimalna wysokos$¢ czujnika 0,6 m

Maksymalna wysokos$¢ czujnika 1,4m

Maksymalna réznica wysokosci (od najnizszego do najwyzszego 0,4m

czujnika)

Maksymalna odlegto$¢ miedzy 5 czujnikami 52m
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5 Samouczek konfiguracji systemu

Minimum distance between 5 sensors 5.2m

Minimum distance between sensors 1.0m
Maximum distance between sensors 2.0m

Max height
difference t

0.4m '

Maximum distance to
first sensor 0.5m

Distance from front of vehicle (in metres) 0.5m

Zasady rozmieszczenia czujnikow

5.3 Formularz wprowadzania danych czujnikow

Klikng¢ przycisk Sensor Details (Szczegoty czujnikdw), znajdujacy sie w lewej czesci paska postepu.
Spowoduje to otwarcie formularza danych czujnikéw. Najpierw nalezy wybrac¢ liczbe czujnikéw w
instalacji. Nastepnie nalezy wprowadzi¢ do formularza danych czujnikéw odlegtos¢ czujnikéw (od
czotfa pojazdu) i wysokos$¢ (nad ziemig). Wszystkie dane nalezy wprowadzi¢ z doktadnoscig do dwdch
miejsc po przecinku (tj. 2,00, zamiast 2 lub 2,0). W przypadku wszystkich pomiaréw wystarczajgca
jest doktadnos$¢ +/- 5 cm. Po wprowadzeniu prawidtowych pozycji czujnikdw oprogramowanie
konfiguracyjne wskaze wymagany kat nachylenia tulei i typ czujnika. Dodatni kat nachylenia tulei
(+) oznacza, ze tuleja ma by¢ skierowana ku gérze, aby zapobiec wykrywaniu ziemi. Typy czujnikéw
(czarny i biaty) mozna rozrézni¢ po kolorze tylnej czesci czujnika.

B mm

- Sensor Data

Actusl Number of Sensors: 6~

Recommendad

Sensor  Distance,m  Height, m T Type
1 [oz a0 +18deg  White
2 175 | [t | +imkg whie
3 3.50 [too +ildeg  Black
4 2.50 [t= 0deg  Black
s[5 [t | +mds  whe
3 7.50 [0 +18deg  White

— =
= =
=
— =l
— =
N
i =
J
= ==
[ N

Fles

Installation: DavesAutos

Sensor file: no file

Formularz wprowadzania danych czujnikéw z wyréznionymi
28 typami czujnikow i zalecanymi katami tulei.

Gdy rozmieszczenie czujnikdw zostanie potwierdzone przez oprogramowanie konfiguracyjne jako
prawidtowe, zapisa¢ konfiguracje czujnikéw. Pozostawi¢ rozszerzenie pliku .bsc. Wczesniej
zapisanych konfiguracji czujnikdw mozna uzy¢, klikajac polecenie Open (Otwodrz) w menu File (Plik).

Pod przyciskiem Sensor Details (Szczegdty czujnikdw) pojawi sie zielona linia, wskazujaca ukonczenie

tego kroku.

Pasek postepu po ukonczeniu wprowadzania danych pojazdu i danych czujnikéw.

5.4 Instalowanie sprzetu

W tym momencie wypetnione sg formularze wprowadzania danych pojazdu i czujnikéw. System
bedzie teraz wymagat wykonania pewnych testéw w celu potwierdzenia poprawnosci instalacji.
Niektore z tych testow sg obowiazkowe, a inne mozna pominaé, jednak firma Brigade zdecydowanie
zaleca wykonanie wszystkich testéw, aby potwierdzic¢, ze system zostat zainstalowany prawidtowo.
Aby mozna byto przeprowadzi¢ te testy, sprzet musi by¢ zainstalowany w pojezdzie, a czujniki
zaprogramowane z odpowiednimi numerami. Wiecej szczegotow na temat instalacji sprzetu podano
w czesci 6. Szczegotowe informacije na temat programowania czujnikow zawiera czescé 6.8.

5.5 Podtaczanie do modutu ECU algorytmu

Podtaczy¢ komputer do ztgcza USB w module ECU algorytmu. Potrzebny moze by¢ przedtuzacz USB,
aby umozliwi¢ wygodne korzystanie z komputera. Po podtgczeniu modutu ECU algorytmu do
oprogramowania konfiguracyjnego przechodzi on w tryb konfiguracyjny, sygnalizowany miganiem
zielonej diody na brzeczyku. Modut ECU pozostanie w trybie konfiguracji do chwili ponownego
uruchomienia systemu.

Gdy modut ECU jest zasilany i podtaczony do komputera przez ztacze USB, na liscie rozwijanej
COM Port powinien pojawi¢ sie numer portu. Jesli numer portu nie jest wyswietlany, nalezy kliknaé¢
przycisk Refresh COM Ports (Od$wiez porty COM). Nalezy pamietaé, ze na liScie rozwijanej COM
Port moga réwniez widnie¢ numery portéw innych, niepowigzanych, ale podtaczonych urzadzen. W
razie braku pewnosci nalezy odtaczy¢ wszystkie inne urzadzenia przed podtgczeniem sie do modutu
ECU i klikng¢ ponownie przycisk Refresh COM Ports (Od$wiez porty COM).

oot ] | ‘ | et ‘

Obszar podigczenia modutu ECU z gotowym do podtaczenia modutem ECU algorytmu.
Port COM moze mieé¢ dowolny numer.

Wybra¢ ten numer portu i klikna¢ przycisk Connect (Potacz). Gdy modut ECU jest zasilany, na
wyswietlaczu z brzeczykiem powinna pojawi¢ sie migajgca zielona dioda LED zasilania/btedu. Jesli
potaczenie powiedzie sie, a nie byty wczedniej wykonywane zadne testy, wyswietlony zostanie
nastepujacy komunikat:

Connected: New ECU X

e Connected to a new ECU. ECU serial number will be recorded
Wy tofile

Udane podtaczenie do nowego modutu ECU algorytmu. 29



5 Samouczek konfiguracji systemu

Jesli potaczenie powiedzie sie, a w tej instalacji przeprowadzono wczesniej pewne testy, numer
seryjny zostanie rozpoznany i wyswietlony zostanie nastepujgcy komunikat.

Connected: Same ECU *

’ 1 ECU serial number matches installation file, Loading all
' previously performed tests.

Udane podtaczenie do znanego modutu ECU algorytmu.

Po udanym potgczeniu przyciski Connect (Potacz) i Refresh COM Port (Od$wiez porty COM)
stang sie nieaktywne, a przycisk Disconnect (Roztacz) stanie sie dostepny. Wskazuje to, ze
system potaczyt sie z modutem ECU i jest to nowe potgczenie. W polu statusu po prawe;j stronie
obszaru potgczenia ECU wys$wietlony zostanie komunikat Connected (Potgczono).

Refresh COM Ports, CoM Port; 3 2 | Connect | ‘ Disconne ct ‘ Connected

Udane podiaczenie do modutu ECU algorytmu.

Jesli wystgpi problem z potgczeniem, u gory ekranu wyswietlony zostanie komunikat o btedzie
,»Could not connect. Please reset ECU” (Nie udato sie nawigzac potgczenia. Zresetuj ECU).
Jesli wyswietlony zostanie komunikat o btedzie, nalezy zamkna¢ program, odtaczy¢ kabel USB,
wytaczy¢, a nastepnie znowu wigczyé zasilanie modutu ECU algorytmu i ponownie podtaczyé
kabel USB.

WAZNE: kazda instalacja wymaga nowego pliku instalacyjnego. Nie mozna ponownie
uzywac pliku instalacyjnego w wielu instalacjach. Testy te potwierdzaja poprawnos$¢
instalacji fizycznej i musza zosta¢ wykonane ponownie dla kazdej instalacji. W zwiazku z
tym kazdy nowy modut ECU algorytmu wymaga nowego pliku instalacyjnego. Numer seryjny
modutu ECU algorytmu jest zapisywany w pliku instalacyjnym po podtaczeniu.

Oprécz wyswietlenia komunikatu Connected (Potaczono), dostepny stanie sie rowniez przycisk
Sensor Walkthrough (Weryfikacja czujnikow) na pasku postepu.

Veric Detais

Pasek postepu ukonczeniu wprowadzania danych pojazdu i danych czujnikdw oraz po
podtaczeniu modutu ECU algorytmu.

5.6 Weryfikacja czujnikow (krok obowiazkowy)

Po zamontowaniu i podtgczeniu czujnikdw test ten sprawdza, czy sg one ponumerowane w
prawidtowej kolejnosci. Aby system dziatat prawidtowo, czujniki muszg by¢ zainstalowane w
odpowiedniej kolejnosci. Ten test musi zostaé przeprowadzony w celu skonfigurowania systemu.
Klikna¢ przycisk Sensor Walkthrough (Weryfikacja czujnikdéw) na pasku postepu, aby rozpocza¢ test.
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Zaczynajgc od czota pojazdu, uzytkownik powinien podej$¢ do kazdego czujnika i umiescic reke
nad czujnikiem w odlegtosci okoto 5-10 cm, aby zablokowaé go na jedna lub dwie sekundy.
Nie trzeba dotykac¢ czujnika. Nastepnie nalezy przejs¢ do nastepnych czujnikdw i powtdrzyc¢ te
czynnos$¢, az do sprawdzenia ostatniego czujnika. Po wyzwoleniu sygnatu z kazdego czujnika
komputer odtworzy sygnat dzwiekowy.

Po powrocie do programu konfiguracyjnego zostanie wyswietlona kolejno$¢ czujnikéw. Kolejnosé
musi by¢ prawidiowa, np. 1, 2, 3, 4, 5, 6 w przypadku instalacji z 6 czujnikami. Jesli czujniki nie
maja prawidtowej kolejnosci, mozna je zamieni¢ miejscami albo przeprogramowaé za pomoca
narzedzia recznego..

Jesli czujniki majg prawidtowa kolejnos$é, test zostanie uznany za zaliczony. Pod przyciskiem
Sensor Walkthrough (Weryfikacja czujnikéw) wyswietlona zostanie zielona linia, a na pasku postepu
stanie sie dostepny przycisk Triggers Test (Test wyzwalaczy).

Pasek postepu po zakonczeniu przejscia przez czujniki.

5.7 Test wyzwalaczy (krok obowigzkowy)

W ten sposéb sprawdza sie, czy wskazniki lewego i prawego kierunkowskazu oraz biegu
wstecznego sg prawidiowo podtgczone. Wyzwalacze te musza by¢ prawidtowo podtgczone, aby
system dziatat prawidtowo. Ten test musi zostaé przeprowadzony w celu skonfigurowania
systemu. Klikngé przycisk Triggers Test (Test wyzwalaczy) na pasku postepu, aby rozpoczac test.

Po wyswietleniu monitu uzytkownik bedzie musiat wtaczy¢ lewy i prawy kierunkowskaz, a
nastepnie wrzuci¢ bieg wsteczny. Nie trzeba rusza¢ pojazdem.

Jesli wyzwalacze sg podtgczone prawidtowo i aktywowane w podanej kolejnosci, test zostanie
uznany za zaliczony. Pod przyciskiem Triggers Test (Test wyzwalaczy) wyswietlona zostanie
zielona linia, a na pasku postepu stanie sie dostepny przycisk Calibrate System (Kalibracja
systemu).

Pasek postepu po zakonczeniu testu wyzwalaczy.

5.8 Kalibracja systemu (krok obowiazkowy)

W ten sposob sprawdza sie, czy modut ECU algorytm jest prawidtowo zamontowany. Przed
rozpoczeciem testu nalezy upewnic sie, ze pojazd jest nieruchomy i stoi na wzglednie réownym
podtozu. Ten test musi zosta¢ przeprowadzony w celu skonfigurowania systemu. Klikna¢ przycisk
Calibrate System (Kalibracja systemu) na pasku postepu, aby rozpocza¢ test.

Modut ECU algorytmu musi by¢ zamontowany pod katem 10 stopni od pionu. Nie ma znaczenia,
ktora z 6 ptaszczyzn modutu ECU algorytmu jest zamontowana w przedziale 10 stopni od pionu.
Wiecej informacji na temat dopuszczalnych orientacji montazu zawiera czes¢ 6.6.
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5 Samouczek konfiguracji systemu

Jesli modut ECU algorytmu jest zamontowany z odchyleniem nie wigkszym niz
10 stopni od pionu, na panelu po lewej stronie wyswietlana jest zielona strzatka.

Jesli modut ECU algorytmu jest zbyt mocno pochylony (o wiecej niz 10 stopni),
wyswietlana jest czerwona strzatka.

Przeprowadzi¢ test po zamocowaniu modutu ECU w jego ostatecznej pozycji.
Jesli orientacja montazu bedzie dopuszczalna, test bedzie trwac kilka sekund.
Jesli orientacja jest prawidtowa, test zostanie zaliczony, pod przyciskiem
Calibrate System (Kalibracja systemu) pojawi sie zielona linia i dostepny stanie
sie przycisk Sensor Clearance (Oczyszczanie pola czujnika).

Pasek postepu po zakonczeniu kalibracji systemu.

Po zakonczeniu kalibracji nalezy naklei¢ na modut ECU nalepke ostrzegawcza ,,Ta strong w gore”,
aby zapobiec pozniejszej zmianie orientacji modutu ECU.

5.9 Oczyszczanie pola czujnika (krok zalecany)

W ten sposdb sprawdza sie, czy przy ktdéryms z czujnikdw nie wystepuja przeszkody lub czy nie
jest przez nie wykrywana ziemia. Na przyktad czujnik zamontowany nisko moze wykrywaé ziemie,
jesli nie jest ustawiony pod wystarczajgcym katem.

Podczas testu uzytkownik zostanie poproszony o obrdcenie kierownicy do petnego zablokowania
w jednag strone, a nastepnie w drugg strone. Ma to na celu zapewnienie, ze czujniki zamontowane
w poblizu kota skretnego nie wykryja podczas skretu pojazdu zadnej czesci kota.

Aby system przeszedt ten test, miedzy bokiem pojazdu a innymi obiektami musi by¢ zachowana
wolna przestrzen o szerokosci 3 metréw bez zadnych przeszkdd. Powinna ona siega¢ 2 metry
przed czujnikiem czotowym i 2 metry przed czujnikiem tylnym. Zaliczenie tego testu moze nie
by¢ mozliwe, jesli z boku pojazdu nie ma 3 metréw wolnej przestrzeni. Jesli jest to bezpieczne,
pojazd mozna przestawi¢ w miejsce, w ktérym jest wystarczajgco duzo przestrzeni. W nowym
miejscu mozna przeprowadzi¢ test na postoju.

Aby rozpoczaé test, nalezy klikna¢ przycisk Sensor Clearance (Oczyszczanie pola czujnika). Test
bedzie wykonywany przez okoto 40 sekund i zgtosi wykrycie ewentualnych detekcji. Jesli
czujniki niczego nie wykryja, test zostanie zaliczony.

Test pola czujnikdw pokazuje liczbe detekcji na kazdym czujniku. Jesli co$ zostanie wykryte,
test zakonczy sie niepowodzeniem i wskaze, ktory czujnik jest przyczyna btedu. Jesli mozna
ustali¢ zrédto detekcji, nalezy usunac przeszkode lub przesunaé czujnik, a nastepnie ponownie
przeprowadzic test.
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W celu zdiagnozowania zZrédta btedu mozna uzy¢ trybu diagnostycznego (patrz czes¢ 7.2.4), aby
zarejestrowac dane wyjsciowe z systemu. Nalezy przestrzega¢ wskazéwek dotyczacych
rozmieszczenia i montazu czujnikdéw (patrz cze$¢ 6.7), aby zapobiec samowykrywaniu sie pojazdu.
Najwazniejsze w zapobieganiu samowykrywaniu sie pojazdu jest umieszczenie czujnikbéw rowno
z burtg pojazdu, a nie na jego poktadzie. Jesli nie ma widocznych przeszkdd, ale test nadal koriczy
sie niepowodzeniem, nalezy pominac test i wykonac nauke otoczenia w trybie ELM. Po wykonaniu
ELM nalezy powrdécic do testu pola czujnikdw, ktdry powinien teraz dac¢ lepsze wyniki.

Test moze réwniez zakonczy¢ sie niepowodzeniem w przypadku detekcji spowodowanych
szumem tta o wysokiej czestotliwosci, np. z pneumatyki lub wywotanego myciem strumieniem
wody. W takim przypadku nalezy przeprowadzi¢ test ponownie w nowym miejscu lub po
wyeliminowaniu zrédta szumu.

WAZNE: test mozna pominaé, ale nie mozna wéwczas zagwarantowaé prawidtowego
dziatania. Zdecydowanie zalecamy przeprowadzenie tego testu. Pominiecie testu zostanie
zarejestrowane w pliku dziennika instalacji.

W razie powodzenia pod przyciskiem Sensor Clearance (Oczyszczanie pola czujnikdw)
wyswietlona zostanie zielona linia i dostepny stanie sie przycisk ELM.

Pasek postepu po zakonczeniu testu przeswitu czujnikow.

Jezeli test zostanie pominiety, zostanie to odnotowane na pasku postepu oraz w dzienniku
instalacji zapisywanym w module ECU algorytmu. Przycisk ELM stanie sie dostepny.

Pasek postepu po pominieciu testu pola czujnikéw.

5.10 ELM (krok zalecany)

Spowoduje to witgczenie trybu nauki otoczenia (ELM), aby ignorowaé wszelkie samowykrycia

sie pojazdu. W niektérych okolicznos$ciach czujniki moga wykrywac czesci pojazdu po stronie
instalacji, a aktywacja ELM sprawdza owe detekcje i konfiguruje poszczegdlne czujniki w taki
sposob, aby ignorowaty te detekcje. ELM bedzie ignorowaé samowykrywanie sie pojazdu na

odlegtos$¢ do 130 cm.

ELM nalezy przeprowadza¢ zawsze, bez wzgledu na to, czy test pola czujnikdw zostat zaliczony,
czy tez nie. Okresowe samowykrywanie sie pojazdu moze nastepowac tylko wtedy, gdy pojazd
jest w ruchu, a ELM pozwala systemowi ignorowac takie detekcje..

Aby system przeszedt ten test, miedzy bokiem pojazdu a innymi obiektami musi by¢ w trakcie
testu zachowana wolna przestrzen o szerokosci 3 metréw bez zadnych przeszkdd. Powinna
ona siegac 2 metry przed czujnikiem czotowym i 2 metry przed czujnikiem tylnym. Zaliczenie
tego testu nie jest mozliwe, jesli z boku pojazdu nie ma 3 metréw wolnej przestrzeni. Jesli jest to
bezpieczne, pojazd mozna przestawi¢ w miejsce, w ktérym jest wystarczajgco duzo przestrzeni.

W nowym miejscu mozna przeprowadzi¢ test na postoju.
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5 Samouczek konfiguracji systemu

Aby aktywowac test, ktory potrwa okoto 60 sekund, nalezy kliknaé przycisk ELM. Po zakorczeniu testu
zostang zgtoszone wszystkie aktywowane pozycje ELM, z zaznaczeniem odlegtosci od obiektow
ignorowanych przez poszczegdlne czujniki. Jesli ktérekolwiek pozycije sg aktywowane, nalezy sprawdzi¢
obszar wokét czujnika i upewni€ sie, ze detekcja nie jest spowodowana przez obiekt obcy (np. skrzynke
z narzedziami).

TTest zakonczy sie niepowodzeniem, jesli:
+ Czujniki zostang podtaczone lub odtaczone podczas testu.
+ Obiekty wokét czujnika bedg przesuwane lub zmieniane.

WAZNE: test mozna pominaé, ale nie mozna woéwczas zagwarantowac prawidtowego dziatania.
Zdecydowanie zalecamy przeprowadzenie tego testu. Pominiecie testu zostanie zarejestrowane
w pliku dziennika instalacji.

W razie powodzenia pod przyciskiem ELM wyswietlona zostanie zielona linia i dostepny stanie sie
przycisk Turn Test (Test skretu).

Pasek postepu po zakonczeniu ELM.

Jezeli test zostanie pominiety, zostanie to odnotowane na pasku postepu oraz w dzienniku instalacji
zapisywanym w module ECU algorytmu. Dostepny stanie sie przycisk Turn Test (Test skretu).

Pasek postepu po pominieciu ELM.

5.11 Test skretu (krok zalecany)

Test ten wymaga powolnej jazdy pojazdem. Mozna go wykonac¢ na bardzo krotkiej przestrzeni kilku
metréw. Nie nalezy go wykonywaé na drogach publicznych, a komputera nie powinien obstugiwaé

kierowca. Wystarczy kilka metréw jazdy powoli do przodu, lekki skret w lewo przy petnej blokadzie,
lekki skret w prawo przy petnej blokadzie, a nastepnie cofniecie sie powoli o kilka metrow.

WAZNE: przed przystapieniem do testu nalezy upewni¢ sie, ze wykonywanie manewréw jest
bezpieczne. Oprogramowanie konfiguracyjne poprosi kierowce o wykonanie nastepujacych
czynnosci:

1 Przejechanie ciezarowka kilku metréw do przodu. Na komputerze rozlegnie sie
krotki sygnat akustyczny. Zatrzymanie pojazdu.

2 Obrécenie kierownicy do oporu w lewo i jazde przez czas okoto 1 sekundy.
Na komputerze rozlegnie sie krotki sygnat akustyczny. Zatrzymanie pojazdu.

3 Obrocenie kierownicy do oporu w prawo i jazde przez czas okoto 1 sekundy.
Na komputerze rozlegnie sie krétki sygnat akustyczny. Zatrzymanie pojazdu.

4 Wyprostowanie két i cofniecie pojazdu o kilka metrow. Na komputerze rozlegnie
sie krotki sygnat akustyczny. Zatrzymanie pojazdu.

Oprogramowanie bedzie informowac uzytkownika o postepie. Sygnat dzwiekowy na komputerze
poinformuje po przej$ciu kazdego etapu lub w razie wystgpienia btedu w dowolnym momencie.
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WAZNE: test mozna pominaé, ale nie mozna wéwczas zagwarantowaé prawidtowego dziatania.
Zdecydowanie zalecamy przeprowadzenie tego testu. Pominiecie testu zostanie zarejestrowane
w pliku dziennika.

Po zakonczeniu tego testu pod przyciskiem Turn Test (Test skretu) wyswietlana bedzie zielona linia i
dostepny stanie sie przycisk Export to ECU (Eksport do ECU).

Sensr Triggers Caibrate Sensar Tum
- CEEEEEED SEEEES _ Wakthvough Test System Clearance GL Test ErriEEED

Pasek postepu po zakonczeniu testu skrecania.

Jezeli test zostanie pominiety, zostanie to odnotowane na pasku postepu oraz w dzienniku instalacji
zapisywanym w module ECU algorytmu. Przycisk Export to ECU (Eksport do ECU) stanie sie dostepny.

am

Sensor
wiakthrough

Pasek postepu po pominieciu testu skrecania.
5.12 Eksport do ECU

Po zakonczeniu ostatniego testu nalezy klikna¢ przycisk Export to ECU (Eksport do ECU). Jest to
konieczne do wyeksportowania konfiguracji pojazdu, konfiguracji czujnikow i wynikdéw testéw do
modutu ECU algorytmu przed zamknieciem oprogramowania konfiguracyjnego w celu zakornczenia
instalacji. Oprogramowanie bedzie potrzebowac kilku sekund na przestanie danych. Po zakonczeniu
oprogramowanie konfiguracyjne poinformuije, ze pliki zostaty wystane, a nastepnie uruchomi ponownie
system. Po ukonczeniu pod przyciskiem Export to ECU (Eksport do ECU) wys$wietlona zostanie

zielona linia.
- —— _ - - = - . u

Pasek postepu po zakonczeniu konfiguracji.
Przed odtaczeniem nalezy za pomocg menu COMMS (Komunikacja) zapisa¢ zaprogramowany plik
konfiguracyjny, dziennik montazu i dzienniki btedéw do pdzniejszego uzytku. Po zakoriczeniu nalezy
odtgczy¢ sie od modutu ECU algorytmu za pomoca przycisku w obszarze potaczenia modutu ECU,
zamkna¢ oprogramowanie konfiguracyjne i odtaczy¢ kabel USB.

Em
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Ponownie uruchomi¢ instalacje elektryczna pojazdu z systemem odtaczonym od komputera. System
zostanie uruchomiony ponownie w normalnym trybie autonomicznym. Jesli konfiguracja zostata
zakonczona, alarm wyswietli autotest przy uruchomieniu. System bedzie juz wykrywac¢ ruchome obiekty
w obszarze wykrywania.

Przeznaczony dla kierowcy arkusz informacyjny systemu Sidescan®Predict nalezy pozostawi¢ w kabinie.

5.13 Potwierdzenie prawidiowosci instalaciji

Aby potwierdzi¢, ze system dziata, gdy pojazd jest zaparkowany, nalezy wykona¢ co najmniej jedna z

ponizszych czynnosci:

- Umiesci¢ obiekt w odlegtosci do 1 m od czujnika czotowego. W przypadku aktywaciji kierunkowskazu
z lewej strony wiaczy sie ciagly zotty alarm wizualny.

- Szybko przesuwac sie z tytu pojazdu w jego kierunku po stronie instalaciji, co spowoduje wtgczenie
sie zo6ttego alarmu wizualnego.

- Szybko przesuwac sie z tytu pojazdu w jego kierunku po stronie instalacji w odlegtosci 1 metra
od uktadu czujnikéw, z aktywnym kierunkowskazem z lewej strony. Spowoduije to wyemitowanie
pojedynczego krétkiego sygnatu akustycznego oraz ciggtego zéttego alarmu wizualnego. 35



6 Instalacja sprzetu

6.1 Miejsce instalacji

W miejscu instalacji nalezy zapewni¢ wystarczajaca ilo$¢ przestrzeni do sprawdzenia
prawidtowosci dziatania systemu. Po stronie pojazdu z instalacja nalezy pozostawi¢ 3 metry
wolnej przestrzeni w celu sprawdzenia prawidtowosci dziatania czujnikow. Nalezy zapewnic¢
przestrzen umozliwiajgca bezpieczne manewrowanie pojazdem przy matych predkosciach w
celu sprawdzenia, czy monitorowanie ruchu pojazdu dziata prawidtowo. Montaz nalezy wykonaé¢
na ptaskiej powierzchni o nachyleniu mniejszym niz 5 stopni.

6.2 Schemat systemu

Subsystem Sidescan®Predict i
A - Ultrasonic < B Splitter > ..
ECU
Buzzer 1 > Sidesc4an‘°Predict
Display *
. Splitter @
Sidescan®Predict
Algorithm ECU Reverse
Right
TriggerIn [ @——— Left
Trigger In 4
Speed (B7)
Indicator
Trigger Out ———p m:m;
Alarm 3
uUsB
12/24v 5A External
Power Fuse Power Supply

Schemat blokowy przedstawiajacy wszystkie komponenty systemu Sidescan®Predict.

6.3 Konfiguracja systemu

Aby skonfigurowac system, uzytkownik musi skonfigurowac go przez USB za pomocag komputera
stacjonarnego lub laptopa.

Oprogramowanie konfiguracyjne wymaga podania szczegétowych informacji o wymiarach
pojazdu i umiejscowieniu czujnikow.

WAZNE: zalecane jest, aby proponowana konfiguracja zostata przetworzona przez
oprogramowanie konfiguracyjne przed jakakolwiek fizyczna instalacja w celu upewnienia
sie, ze proponowana konfiguracja jest prawidtowa.
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6.4 Potaczenia elektryczne z pojazdem

Wszystkie potaczenia elektryczne z pojazdem wychodza z modutu ECU algorytmu. Modut ECU
algorytmu zasila podsystem czujnikdéw oraz wyswietlacz z brzeczykiem i komunikuje sie z nimi.
Tutaj opisano potgczenia miedzy modutem ECU algorytmu a pojazdem. Potgczenia miedzy
komponentami systemu opisano w czesci 6.5.

REVERSE
RIGHT

LEFT
TRIGGER IN4
SPEED (B7)

GND
12/24vDC

INDICATOR
ALARM 1
ALARM 2
ALARM 3

Potaczenia elektryczne miedzy modutem ECU algorytmu a pojazdem.

6.4.1 Zasilanie modutu ECU algorytmu

Kable zasilajgce modut ECU algorytmu majg oznaczenia ,12/24VDC” i ,GND”, i nalezy je
podtaczy¢ do obwodu zaptonu pojazdu. Wszystkie inne komponenty sg zasilane z modutu ECU
algorytmu. System jest dostarczany z bezpiecznikiem samochodowym 5 A.

6.4.2 Wyzwalacze wejscia i wejScie predkosci

W module ECU algorytmu sa cztery kable wyzwalaczy wejscia i jeden kabel wejscia predkosci.
Kable wyzwalajace wejécia lewego i prawego kierunkowskazu oraz wejécia biegu wstecznego
nalezy podtaczy¢ do odpowiednich wyzwalaczy pojazdu. Kabel wejécia predkosci nalezy
podtaczy¢ do wyjscia B7 tachografu. Kabel ,trigger in 4” nie jest uzywany w tym systemie i
powinien by¢ bezpiecznie zakonczony i solidnie zaizolowany.

Nie sg wymagane zadne przekazniki posrednie ani komponenty sprzetowe.

WAZNE: kabel wejscia predkos$ci musi byé podtaczony do wyjscia B7 tachografu pojazdu.
Jesli kabel predkosci zostanie podtaczony do ktéregokolwiek innego wyjscia, system nie
bedzie dziata¢ prawidtowo. Typowe umiejscowienie wyjscia B7 tachografu przedstawiono

ponizej, ale moze sie ono roézni¢ w zaleznosci od modelu tachografu. a7
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Typowe umiejscowienie wyjscia B7 na tachografie.
Moze sie r6zni¢ w zaleznosci od modelu tachografu.

WAZNE: system zaktada, ze sygnat predkosci jest pobierany z tylnych két pojazdu. Dziatanie
przy duzych predkosciach obrotéw moze sie r6zni¢ w pojazdach, w ktérych predkos¢ jest
pobierana z kot przednich.

WAZNE: system zaktada, ze sygnat wej$ciowy predkosci tachografu jest pobierany z
czujnika ruchu. Dziatanie przy niskich predkosciach moze sie rézni¢ w przypadku, gdy
sygnat wejsciowy predkosci tachografu jest pobierany z sieci CAN.

6.4.3 Wyzwalacze wyjscia i integracja alarmow zewnetrznych

W systemie Sidescan®Predict sg cztery wyzwalacze wyjscia z przetaczaniem uziemienia.
Dziatajg one w sposéb opisany w ponizszej tabeli:

Numer Nazwa Aktywowany, gdy:

wyzwalacza: | wyzwalacza:

1 Kierunkowskaz | Lewy wyzwalacz jest aktywny w instalacjach po lewej stronie.
Prawy wyzwalacz jest aktywny w instalacjach po prawej
stronie. Predko$¢ musi by¢ nizsza od predkosci wytgczenia
systemu (30 km/h). Stuzy do integracji alarmu zewnetrznego.

2 Alarm 1 Wykrywany jest poruszajacy sie obiekt. Predko$¢é musi by¢
nizsza od predkosci wytgczenia systemu.

3 Alarm 2 Aktywny jest alarm niebezpieczenstwa kolizji. Predko$¢é musi
by¢ nizsza od predkosci wytaczenia systemu.

4 Alarm 3 Aktywny jest alarm przewidywania kolizji. Predko$¢ musi by¢
nizsza od predkosci wytgczenia systemu.

Aby zintegrowac alarm zewnetrzny, nalezy podtaczy¢ plus alarmu do obwodu zaptonu pojazdu
oraz mase wyzwalacza wyjscia alarmu 1. Gdy kierunkowskaz jest wtaczony, a predkos$¢ jest
mniejsza od predkosci wytgczenia systemu (30 km/h), wigcza sie przetaczane uziemienie i
zasilany jest alarm.

Kazdy wyzwalacz wyj$cia moze zapewni¢ przetaczane uziemienie dla pradu maks. 750 mA przy
napieciu 32 V. Kazdy niepodtgczony wyzwalacz wyjscia powinien by¢ bezpiecznie zakonczony i
solidnie izolowany.
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6.4.4 Ziacze USB

Modut ECU algorytmu ma ztacze USB uzywane podczas konfiguracji i diagnostyki btedéw. Kabel
i wtyczke nalezy po skonfigurowaniu zabezpieczy¢, aby nie dostaty sie do nich zadne
zanieczyszczenia i nie ulegly uszkodzeniu podczas eksploatacji pojazdu. Po zainstalowaniu nalezy
sie upewnic, ze kabel USB jest solidnie zaizolowany, aby zapobiec stykowi z innymi kablami lub
innymi urzadzeniami podczas eksploatacji pojazdu.

6.5 Potaczenia elektryczne miedzy komponentami systemu
Sidescan®Predict

W tej czesci opisano potaczenia elektryczne miedzy gtéwnymi komponentami systemu
Sidescan®Predict. Osobno opisano potgczenie miedzy wyswietlaczem z brzeczykiem a modutem
ECU algorytmu, potaczenie miedzy modutem ECU algorytmu a modutem ECU UDS oraz
potaczenie miedzy modutem ECU UDS a czujnikami. Miedzy poszczegdlnymi przytaczami mozna
stosowacé przedtuzacze o réznej diugosci, w zaleznosci od wymagan danej instalaciji.

6.5.1 Podtaczanie czujnikéw do modutu ECU UDS

Czujniki podtacza sie do modutu ECU UDS za pomoca konfiguracji magistrali czujnikéw.
4-drozne kable rozgateziajace sg uzywane do podtgczenia do magistrali wielu czujnikéw,
przedtuzaczy i innych rozgateziaczy. 3-stykowe kable przedtuzajace mozna podtaczy¢ w
dowolnym punkcie magistrali, zgodnie z wymaganiami instalacji. Maksymalna dtugo$é
okablowania miedzy modutem ECU UDS a dowolnym czujnikiem wynosi 30 metréw. Wszelkie
nieuzywane ztgcza rozgateziaczy nalezy zamkna¢ za pomoca dotgczonych zaslepek, aby
zachowacé ochrone przed zanieczyszczeniami i woda.

To Next Splitter

Potaczenia magistrali czujnikéw miedzy modutem ECU UDS a czujnikami.
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6.5.2 Podtaczanie modutu ECU algorytmu do modutu ECU UDS

Modut ECU algorytmu podtacza sie do modutu ECU UDS kablem przej$ciowym (SSP-0.3-AC2)
i opcjonalnym 4-stykowym kablem przedtuzajacym. Maksymalna dtugos¢ przedtuzenia wynosi
30 metréw.

Kabel przejsciowy i opcjonalny 4-stykowy kabel przedtuzajacy
miedzy modutem ECU algorytmu a modutem ECU UDS.

6.5.3 Podtaczanie modutu ECU algorytmu do wyswietlacza z brzeczykiem

Modut ECU algorytmu podtacza sie do wyswietlacza z brzeczykiem kablem przejsciowym
(SSP-0.3-AC1) i opcjonalnym 3-stykowym kablem przedtuzajgcym. Maksymalna dtugosé
przedtuzenia wynosi 15 metrow.
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Kabel przejsciowy i opcjonalny 3-stykowy kabel przediuzajacy
miedzy modutem ECU algorytmu a wyswietlaczem z brzeczykiem.

6.6 Montaz modutu ECU

Modut ECU algorytmu nalezy zamontowaé w kabinie. Nie jest on przystosowany do montazu
na ramie pojazdu ze wzgledu na stopier ochrony IP. Modut ECU UDS mozna zamontowac¢ w
kabinie lub na ramie pojazdu, wedtug uznania instalatora.
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Modut ECU algorytmu musi by¢ zamontowany co najmniej jedna ptaska strong skierowang w
dot. Jest 6 prawidtowych orientacji montazu. Ponizsze schematy przedstawiajg prawidtowe i

nieprawidtowe pozycje montazowe modutu ECU algorytmu. Prawidtowos$¢ orientacji montazu
modutu ECU zostanie potwierdzona przez oprogramowanie konfiguracyjne podczas procesu

instalacji. Nalezy go solidnie przymocowac srubami i nie przenosié po zamontowaniu.
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Prawidtowe i nieprawidtowe orientacje montazu modutu ECU algorytmu.

6.7 Montaz i umiejscowienie czujnika

Pozycje czujnikdow nalezy zweryfikowa¢ za pomoca oprogramowania konfiguracyjnego.
Nieprawidtowe pozycje czujnikow spowodujg nieprawidtowe dziatanie systemu.
Oprogramowanie konfiguracyjne nie pozwoli uzytkownikowi na skonfigurowanie systemu, jesli
pozycje wej$¢ sa nieprawidiowe.

Sa czujniki typu ,,czarnego” i ,biatego”, ktére muszg zosta¢ zaprogramowane z odpowiednimi
identyfikatorami i zamontowane zgodnie z zaleceniami oprogramowania konfiguracyjnego.

Nalezy upewnic¢ sie, ze powtoka czujnika nie zostata uszkodzona podczas instalacji, poniewaz
moze to spowodowac problemy z korozja.

WAZNE: oprogramowanie konfiguracyjne umozliwia montaz czujnikéw w odstepach do
2 metréw w poziomie, ale w miare mozliwosci odstepy w poziomie powinny wynosié¢
maksymalnie 1,7 metra.

WAZNE: czujniki nalezy w miare mozliwo$ci montowaé réwno z burta pojazdu, aby
zminimalizowa¢ mozliwo$¢ samowykrywania sie pojazdu.

WAZNE: czujnikéw nie nalezy montowaé poziomo w poblizu osi skretnej, gdzie mogtyby
wykrywac koto. Montaz powyzej gornej czesci kota przy osi skretnej zazwyczaj nie
powoduje problemow.

WAZNE: przed wykonaniem fizycznej instalacji nalezy uzy¢ oprogramowania w celu
potwierdzenia umiejscowienia czujnikow. Zalecane jest wykonanie przed montazem

pomiaréw w celu upewnienia sie, ze system moze zostaé zamontowany.
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6.7.1 Umiejscowienie czujnikow

Prawidtowe umiejscowienie czujnikéw jest niezbedne do zapewnienia prawidtowego dziatania
systemu. Nalezy je zweryfikowa¢ za pomoca oprogramowania instalacyjnego. Nalezy
przestrzegac zasad dotyczgcych umiejscowienia czujnikow:

+ Aby pokry¢ martwa strefe bez zadnych luk.

+ Aby zapewni¢ wykrywanie niechronionych uzytkownikéw drogi.

+ Aby zapobiec interferencjom miedzy czujnikami.

+ Aby zapobiec wykrywaniu ziemi, kraweznikdéw lub samowykrywaniu sie pojazdu.

Podczas konfigurowania systemu nalezy przestrzegac okreslonych w czesci 5.2 zasad
dotyczacych umiejscowienia czujnikdw oraz zasad dotyczgcych tulei czujnikow, okreslonych w
czescei 5.3. Jezeli podczas uzytkowania wysoko$¢ czesci nadwozia pojazdu zmienia sie, system
musi by¢ zamontowany na normalnej wysokosci jazdy.

Czujniki powinny by¢ zamontowane réwno z burta pojazdu. Czujniki poktadowe moga byé
narazone na odbicia od nadwozia pojazdu, co skutkuje fatszywymi alarmami wskutek
samowykrywania sie pojazdu. Do sprawdzenia, czy czujniki nie generuja fatszywych detekcji,
mozna uzy¢ trybu diagnostyki (patrz czes¢ 7.2.4).

Niektore czujniki i kable moga wymagac¢ montazu w miejscach, w ktérych moga by¢ narazone na
zderzenie z latajgcymi odtamkami. W takim przypadku czujniki nalezy odpowiednio zabezpieczy¢
za pomoca wspornikdw, a kable za pomoca przepustéw.

6.7.2 Pozycja czujnikow

Czujniki majg oznaczenie ,UP”, wskazujace ktdrg strong skierowac czujnik w gore.

— G —1 B

Oznaczenie ,,UP” na czujniku.

WAZNE: Oznaczenie »,UP” musi by¢ skierowane prosto w gore wzgledem ziemi, a

nie wzgledem jakiejkolwiek powierzchni montazowej na pojezdzie. Czujniki systemu
Sidescan®Predict maja wiele rowkow rozmieszczonych pod katem 45 stopni, co umozliwia
elastyczny montaz czujnika. Nie moga by¢ one uzywane jako wskazowki do okreslenia
prawidlowego pozycjonowania. Instalator musi sprawdzi¢ oznaczenie ,,UP” na czujniku.

6.7.3 Tuleje czujnikow i obudowy podwieszane

Czujniki mozna montowac na poziomej powierzchni za pomoca podwieszanej obudowy czujnika
Z tulejg czujnika lub réwno z powierzchnig poprzez bezposrednie wiozenie tulei czujnika. Tuleje
umozliwiajg pochylenie czujnika w gore, gdy jest to wymagane. Wyboru tulei nalezy dokonac za
pomoca oprogramowania konfiguracyjnego.
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Montaz réwny z powierzchnig przez pionowa powierzchnie uzyskuje sie za pomoca czujnika i
tulei. Do montazu tulei na réwni z powierzchnig wymagany jest otwor o srednicy 28 mm.

Montaz réwny z powierzchnia zespotu czujnika/tulei do powierzchni pionowej.

Do montazu do powierzchni poziomej wymagany jest czujnik, tuleja i obudowa podwieszana.

Zespot uchwytu podwieszanego do montazu czujnika na powierzchni poziome;j.

6.7.4 Montaz na nierownych powierzchniach

Nie zaleca sie montazu na nieréwnych powierzchniach. Odchylenie od zalecanych katow
montazu spowoduje pogorszenie dziatania systemu.

Jesli tuleja czujnika musi zosta¢ zamontowana do powierzchni, ktéra nie jest pionowa, lub
obudowa podwieszana musi zosta¢ zamontowana do powierzchni, ktéra nie jest pozioma,
instalator powinien zmierzy¢ kat powierzchni za pomoca cyfrowej poziomicy (np. aplikacji na
smartfona) i odpowiednio dostosowacé kat tulei. Przyktady podano ponize;.

Przyktad 1: zalecana jest tuleja czujnika o kacie +11°, ale powierzchnia pionowa do montazu
réwnego z powierzchnia jest mierzona pod katem 80° od poziomu. W tym przypadku czujnik
bedzie juz ustawiony pod katem 10° w gore przed dodaniem tulei. Nalezy odjaé¢ 10° od
zalecanego kata, aby uzyskac idealny kat tulei (+1°).

Jesli jest to mozliwe, nalezy zastosowac tuleje czujnika o kacie 0°, poniewaz wynik jest
najbardziej zblizony do zalecanego.
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6 Instalacja sprzetu

Zalecana tuleja = +11°.
Zalecenie minus ,nachylenie powierzchni” = +11° - 10° = +1 °. —

Najblizsza dostgpna = 0°. Uzy¢ tulei 0°. Mounting

80 degrees Surface

Montaz réwny z powierzchnia na nieréwnej powierzchni pionowej.

Przyktad 2: zalecana jest tuleja czujnika o kacie +5°, przy czym powierzchnia montazowa jest
odchylona od poziomu o 15° w gére. W tym przypadku czujnik bedzie juz ustawiony pod katem
15° przed dodaniem tulei. Nalezy odja¢ 15° od zalecanego kata, aby uzyskac idealny kat tulei
(-10°).

Jesli jest to mozliwe, nalezy zastosowac tuleje czujnika o kacie -11°, poniewaz wynik jest
najbardziej zblizony do zalecanego.

Zalecana tuleja = +5°.

Zalecenie minus ,nachylenie powierzchni” = +5° - 15° = -10°. Mount
ounting

Najblizsza dostepna = -11°. Uzy¢ tulei o kacie 11° w dot.

Montaz réwny z powierzchnia na nieréwnej powierzchni poziomej.

6.7.5 Nawis pojazdu w obszarze wykrywania

Nalezy unika¢ umieszczania czujnikbw w poblizu wystajacych obiektéw. Jesli nie ma innej
mozliwosci, zalecane jest umieszczanie czujnikéw nad lub pod wystajacymi obiektami, a nie z
ich boku, poniewaz pionowa wigzka detekcyjna jest mniejsza niz pozioma. W zwiazku z tym
prawdopodobienstwo wykrycia obiektow znajdujgcych sie powyzej lub ponizej jest mniejsze niz
w przypadku obiektow znajdujacych sie z boku. Obszary wykrywania w czesci 1.3 umozliwiajg
sprawdzenie, czy prawdopodobne jest wykrywanie obiektu.
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6.8 Programowanie czujnikow

Programator czujnikdw ma cztery przyciski i dwucyfrowy, siedmiosegmentowy wyswietlacz.
Mozna go uzy¢ do odczytania biezgcego identyfikatora czujnika lub do zaprogramowania nowego
identyfikatora. Nalezy go podtaczy¢ do zrédta zasilania (mozna uzy¢ magistrali czujnikéw lub
zasilania zewnetrznego 12/24 V) oraz do jednego czujnika, jak na ponizszej ilustracji.

Connect to powered sensor bus or
external power supply

<

<

E Connect sensor to be programmed

Podtaczenia programatora czujnikow.

Aby odczytaé biezacy identyfikator czujnika, nalezy nacisna¢ przycisk READ (Czytaj), a
identyfikator pojawi sie na wyswietlaczu. Aby zaprogramowac czujnik, nalezy wybra¢ zadany
identyfikator czujnika przyciskami + i -, a nastepnie nacisna¢ przycisk WRITE (Nadpisz). Jesli
identyfikator jest prawidtowy, dioda LED zacznie miga¢ w kolorze zielonym i wtgczy sie alarm
dzwiekowy. To wskazuje, ze czujnik jest prawidtowo zaprogramowany. Jesli identyfikator jest
nieprawidtowy, dioda LED bedzie miga¢ w kolorze czerwonym. To wskazuje, ze identyfikator
czujnika nie zostat zmieniony.

6.9 Okablowanie

Kable nalezy poprowadzi¢ w kanatach wzdtuz istniejacych wigzek przewoddéw w pojezdzie.
Nalezy unika¢ uktadania kabli wzdtuz kabli zasilajgcych w pojezdzie w celu zapobiezenia mozliwym
zaktéceniom. Upewnic sie, ze kable i ztacza sg zamocowane z dala od zrédet nadmiernego ciepta,
drgan, ruchu i wody.

Aby zapobiec uszkodzeniu kabla, nalezy zawsze zachowa¢ odpowiedni promien podczas zwijania
nadmiaru kabla i nie zaciska¢ nadmiernie opasek kablowych. Unikaé¢ ciagniecia za ztgcze lub
ciasnych zgie¢ w poblizu ztgcza.

6.10 Wyswietlacz z brzeczykiem

Wyswietlacz z brzeczykiem nalezy zamontowac¢ w taki sposéb, aby operator pojazdu miat dobrg
widocznos¢ w kazdym otoczeniu i kazdej sytuacji. Nie powinien zastania¢ kierowcy okien ani
lusterek. Wyswietlacz nalezy zamocowac¢ w odpowiednim miejscu zgodnie z obowigzujacymi
przepisami. Miejsce montazu powinno wskazywac, ze system stuzy wytgcznie do wykrywania
bocznego.

W przypadku montazu za pomoca kleju lub podktadki samoprzylepnej nalezy oczyscié¢
powierzchnie alkoholem (70% alkoholem izopropylowym). Upewnic¢ sie, ze powierzchnia jest
sucha i oczyszczona z wszelkich zabrudzen. W razie stosowania kleju lub podktadki
samoprzylepnej na powierzchniach zawierajacych plastyfikatory, np. EPDM lub PCW, nalezy
sprawdzi¢ odpornos¢ materiatu na plastyfikatory, aby upewnic¢ sie, ze ta metoda montazu jest

odpowiednia.
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7 Testowanie i konserwacja

7.1 Informacje

Te informacje sg przeznaczone dla instalatora i operatora pojazdu, w ktérym zainstalowano
system Sidescan®Predict firmy Brigade:

1) System Sidescan®Predict firmy Brigade jest przeznaczony do uzytku jako system
wspomagajacy kierowce i nie powinien by¢ traktowany jako podstawowy $rodek
zapewniajacy bezpieczng eksploatacje pojazdu. W potaczeniu z innymi zastosowanymi
rozwigzaniami i procedurami bezpieczenstwa system utatwia zapewnienie bezpiecznej
eksploatacji pojazdu wzgledem otaczajgcych go oséb i obiektow.

2) Testowanie i inspekcja systemu powinny by¢ wykonywane zgodnie z informacjami
przedstawionymi w tym podreczniku. Kierowca i operator sg odpowiedzialni
za dopilnowanie, aby system Sidescan®Predict firmy Brigade byt uzywany zgodnie z
przeznaczeniem.

3) Zaleca sie, aby operatorzy uzywajacy tego urzadzenia sprawdzali prawidtowos$¢ jego
dziatania na poczatku kazdej zmiany.
4) Wyzszy poziom bezpieczenstwa zalezy od prawidtowego dziatania tego produktu

zgodnie z niniejszymi instrukcjami. Nalezy bezwzglednie przeczytaé i zrozumieé
wszystkie instrukcje dostarczone z systemem Sidescan®Predict firmy Brigade oraz ich
przestrzegad.

5) System Sidescan®Predict firmy Brigade jest przeznaczony do uzytku w pojazdach
komercyjnych oraz w maszynach. Prawidtowa instalacja systemu wymaga odpowiedniej
wiedzy o uktadach elektrycznych pojazdu i zwigzanych z nimi procedurach, jak réwniez
praktycznego do$wiadczenia montazowego.

6) Niniejsze instrukcje nalezy przechowywac¢ w bezpiecznym miejscu i korzysta¢ z nich
podczas konserwacji i/lub ponownego montazu produktu.

7.2 Diagnostyka systemu

Diagnostyka systemu opisuje tutaj metody okreslania konfiguracji i ewentualnych btedéw, ktére
wystapity. Jesli nie ma dostepu do pliku instalacyjnego dla tego pojazdu, do przeprowadzenia
diagnostyki mozna uzy¢ nowej instalacji (po otwarciu oprogramowania konfiguracyjnego nalezy
wybrac opcje New installation (Nowa instalacja)). Konfiguracja systemu nie zostanie zmieniona,
o ile nie zostanie klikniety przycisk Export to ECU (Eksport do ECU).

7.2.1 Plik konfiguracji

Plik konfiguracji modutu ECU mozna uzyskac¢, wybierajac polecenie Get Config (Uzyskaj
konfiguracje) z menu rozwijanego Comms (Komunikacja). Spowoduje to zapisanie konfiguracji
modutu ECU jako pliku tekstowego i pliku csv. Oba zawieraja te same informacije.

Pobrane pliki mozna znalez¢ w folderze dokumentéw uzytkownika:
Dokumenty\Sidescan Predict\ECU Configurations\

Plik ten zawiera biezaca konfiguracje modutu ECU algorytmu, z zawartoscig formularza danych
pojazdu i formularza danych czujnikow.

46

7.2.2 Dziennik instalacji

Dziennik instalacji modutu ECU mozna uzyskac, wybierajac polecenie Get Installation Log
(Uzyskaj dziennik instalacji) z menu rozwijanego Comms (Komunikacja). Spowoduje to zapisanie
dziennika montazu jako pliku tekstowego i pliku csv. Oba zawierajg te same informacije.

Pobrane pliki mozna znalezé w folderze dokumentow uzytkownika:

Dokumenty\Sidescan Predict\ECU Installation Logs\

Plik ten zawiera wszystkie wazne informacje dotyczace instalacji, takie jak czas instalacji, wyniki
testéw, pominiete testy oraz nazwy uzytych plikéw danych pojazdu i danych czujnikdw.

7.2.3 Dzienniki btedow

Dziennik btedéw modutu ECU mozna uzyska¢, wybierajac polecenie Get Error Log (Uzyskaj
dziennik btedéw) z menu rozwijanego Comms (Komunikacja). Spowoduje to zapisanie
dziennikéw bteddéw jako pliku tekstowego i pliku csv. Oba zawierajg te same informacje.

Pobrane pliki mozna znalez¢ w folderze dokumentéw uzytkownika:

Dokumenty\Sidescan Predict\ECU Error Logs\

Umozliwiajg one wyswietlanie listy wszystkich zarejestrowanych bteddw, przy czym kazdy btad
zawiera stan systemu w chwili zarejestrowania oraz kod btedu.

7.2.4 Tryb diagnostyki

Jest on dostepny poprzez wybranie opcji Diagnostic Mode (Tryb diagnostyki) z menu
rozwijanego Help (Pomoc). W trybie tym w czasie rzeczywistym wys$wietlane sg odczyty z
wszystkich czujnikow UDS oraz inne dane wyjsciowe z systemu. Wszystkie te wyniki zapisywane
sg w pliku txt i pliku csv, znajdujgcych sie w lokalizaciji:

Dokumenty\Sidescan Predict\Diagnostic Data

WAZNE: w zadnych okolicznosciach nie nalezy prébowaé odczytywaé danych
diagnostycznych podczas uzytkowania pojazdu.

7.2.5 Tryb nauki otoczenia (ELM)

Jest on dostepny poprzez wybranie opcji ELM z menu rozwijanego. Uzytkownik moze
uruchomi¢ tryb ELM na aktualnie aktywowanych czujnikach lub sprawdzi¢ biezacy stan ELM na
czujnikach.

Ustawienia ELM sg przechowywane na czujnikach, a nie w module ECU. Wymiana czujnikow
skutkuje utratg ustawien ELM, natomiast wymiana komponentéw ECU nie powoduje zmiany
ustawien ELM. Ustawienia ELM mozna zmieni¢ tylko poprzez ponowne uruchomienie ELM.

Aktywacja ELM wymaga wolnego miejsca po stronie instalacji na pojezdzie, jak opisano w
czesci 5.10.
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7 Testowanie i konserwacja

7.3 Rozwigzywanie problemoéow

Btedy wynikajace z poluzowania potgczen, uszkodzenia komponentéw lub nieprawidtowej
instalacji moga spowodowac wytgczenie systemu lub wystgpienie innego btedu. Ponizsza
tabela opisuje konkretne btedy, ktére moga wystapié, oraz ich przyczyny i sposoby naprawy.

Obserwacja

Przyczyna

Naprawa

Dioda LED zasilania/btedu $wieci
ciggtym swiattem czerwonym.

System jest
nieskonfigurowany.

Skonfigurowaé system za pomoca
oprogramowania konfiguracyjnego.

Dioda LED zasilania/btedu miga
Swiattem zielonym.

System jest w trybie
konfiguraciji.

Odtgczy¢ oprogramowanie
konfiguracyjne i ponownie uruchomi¢
system.

Brak $wiatta na wyswietlaczu z
brzeczykiem.

Wyswietlacz z
brzeczykiem nie ma
zasilania lub jest
uszkodzony.

Sprawdzi¢ potaczenie z wyswietlaczem
z brzeczykiem. Jesli potaczenie jest
prawidtowe, konieczna moze byc¢
wymiana kabli lub wyswietlacza z
brzeczykiem.

Po ponownym uruchomieniu dioda LED
zasilania/btedu $wieci na przemian w
kolorze bursztynowym i zielonym, co
trwa bez konca.

Brak prawidtowego
oprogramowania firmware
lub potaczenie miedzy
modutem ECU algorytmu
a wyswietlaczem

z brzeczykiem jest
uszkodzone.

Sprawdzi¢, czy do modutu ECU
algorytmu zatadowano prawidtowe
oprogramowanie firmware, uzywajac
polecenia Help -> Get ECU Details
(Pomoc -> Uzyskaj szczegoty ECU).
Sprawdzi¢ potgczenie miedzy modutem
ECU algorytmu a wyswietlaczem z
brzeczykiem.

Po ponownym uruchomieniu dioda LED
zasilania/btedu $wieci na przemian w
kolorze bursztynowym i zielonym przez
10 sekund. Nastepnie wyswietlacz

z brzeczykiem przeprowadza

autotest, a dioda LED zasilania/btedu
Swieci ciagtlym Swiattem w kolorze
bursztynowym.

Nie sa odbierane zadne
dane z modutu ECU UDS.

Uzy¢ trybu diagnostyki, aby sprawdzic,
czy odbierane sg dane UDS. Sprawdzi¢
potaczenie miedzy modutem ECU
algorytmu a modutem ECU UDS. Jesli
to nie zadziata, konieczna moze by¢
wymiana kabli miedzy dwoma modutami
ECU lub samego modutu ECU UDS.

Po ponownym uruchomieniu
wyswietlacz z brzeczykiem
przeprowadza autotest, a dioda
LED zasilania/btedu $wieci ciggtym

Nastepnie dioda LED zasilania/btedu
Swieci ciggtym bursztynowym $wiattem,
ale brzeczyk nie emituje sygnatu
akustycznego.

zielonym sSwiattem przez jedna sekunde.

Orientacja modutu ECU
algorytmu nie odpowiada
konfiguracji. Modut ECU
algorytmu mogt zostac
przeniesiony po instalaciji.

Sprawdgzi¢, czy algorytm ECU zostat
przeniesiony po instalacji. Jesli tak,
nalezy albo przenies¢ modut ECU
algorytmu w pierwotne miejsce
montazu, albo ponownie skonfigurowac
system.

Po ponownym uruchomieniu
wyswietlacz z brzeczykiem
przeprowadza autotest, a dioda LED

Brakuje co najmniej
jednego czujnika albo
sg one odtaczone lub

Podczas uruchamiania system wydaje
jeden sygnat akustyczny dla kazdego
czujnika, ktérego nie wykrywa modut

30 km/h albo wytacza sie przy nizszych,
wyzszych lub losowych predkosciach.

nieprawidtowy sygnat
predkosci.

zasilania/btedu $wieci ciagtym zielonym | uszkodzone. ECU UDS. Uzy¢ trybu diagnostycznego,
Swiattem przez trzy sekundy. Nastepnie aby ustali¢, ktorych czujnikéw brakuje.
dioda LED zasilania/btedu $wieci Sprawdzi¢ potaczenia z tymi czujnikami i
ciagtym bursztynowym $wiattem, a w razie potrzeby wymienic je.
wyswietlacz z brzeczykiem emituje co

najmniej jeden sygnat akustyczny.

System nie wytgcza sie przy predkosci | Podtgczono Sprawdzi¢ podtgczenie sygnatu

predkosci do modutu ECU algorytmu.
Sprawdzi¢, czy sygnat predkosci
podifaczono do wyjscia B7 tachografu.
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7.4 Dziatanie systemu

Jezeli nie jest wyswietlany zaden btad, ale system generuje zbyt wiele fatszywych ostrzezen,
mozliwych przyczyn jest kilka.

+  Samowykrywanie sie pojazdu przez jeden lub wiele czujnikdw. Uzy¢ trybu
diagnostycznego, aby sprawdzi¢ samowykrywanie. Aktywowaé ELM (tryb nauki
otoczenia). Upewni¢ sie, ze czujnik jest zamontowany réwno z burtg pojazdu i
zastosowano sie do innych zalecen dotyczacych umiejscowienia i montazu czujnika.

+  Umiejscowienie czujnikéw jest nieprawidtowe lub nie odpowiada konfiguracji w
module ECU. Sprawdzi¢ za pomoca oprogramowania konfiguracyjnego.

+ Tuleje czujnikéw nie sg prawidtowe dla danych pozycji czujnikdw. Sprawdzi¢ za
pomocg oprogramowania konfiguracyjnego.

+  Umiejscowienie czujnikdw jest prawidtowe, ale nie optymalne. Patrz wskazéwki w
czesci 3.3
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8 Specyfikacje

8.1 Charakterystyka dziatania systemu

Zakres wykrywania 2,5m

Obszar wykrywania Patrz cze$¢ 1.3
Rozdzielczo$¢ wykrywania 2cm
Doktadno$¢ wykrywania +/-2.cm
Czestotliwos¢ probkowania wykry- 10 Hz

wania

Czas reakcji po wykryciu <100 ms

Czas rozruchu <3 sekundy

8.2 Specyfikacja elektryczna systemu

Napiecie robocze

10-32V

Prad wejsciowy (z 16 czujnikami)

Typowo: 200 mA przy 12 V /140 mA przy 24 V
Maksymalnie: 470 mA przy 12 V / 380 mA przy 24 V

Bezpiecznik Bezpiecznik topikowy samochodowy 5 A

Polaryzacja Minus na masie

Napiecie wejsciowe wyzwalania Aktywne wysokie / 9 V

Sygnat predkosci Tachograf, B7, 0-5 V

Charakterystyka wyjscia Stan aktywny: zwarcie z uziemieniem do 750 mA przy 32 V
wyzwalania Stan nieaktywny: wysoka impedancja (> 1 MQ)

8.3 Maksymalne diugosci potaczen

Kabel migdzy modutem ECU UDS a dowolnym czujnikiem 30m
Kabel miedzy modutem ECU algorytmu a modutem ECU UDS 30m
Kabel miedzy modutem ECU algorytmu a wys$wietlaczem z brzeczykiem 15 m

8.4 Specyfikacja wyswietlacza z brzeczykiem

Masa

729

Montaz

W kabinie, podktadka samoprzylepna lub uchwytem AMPS,
patrz czes¢ 9.5

Stopien ochrony

IP30

Temperatura robocza

Od -30 do +80°C

Gtosnosc

Regulowana, 5 poziomdéw

Poziomy dzwieku

200 Hz, od 64,3 do 83,5 dB +5 przy 10 cm (regulowany, 5
poziomow)

800 Hz, od 68,0 do 82,7 dB +5 przy 10 cm (regulowany, 5
poziomow)

2450 Hz, od 68,5 do 89,0 dB +5 przy 10 cm (regulowany, 5
poziomow)

Kolory (ostrzezenie wizualne)

Z6tty, czerwony

Kolory (dioda LED zasilania/btedu)

Zielony, bursztynowy, czerwony
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8.5 Algorithm ECU Specification

Masa

412 g

Montaz

Okreslona orientacja w kabinie, sruby M5, patrz czesci 6.6 i 9.4

Stopien ochrony

IP30

Temperatura robocza

Od -30 do +80°C

8.6 Specyfikacja podsystemu czujnikow

Masa (ECU) 158 g

Montaz (ECU) Kabina lub nadwozie, $ruby M5, patrz czes¢ 9.3

Stopien ochrony (ECU) IP69K

Masa (czujnik) 309

Montaz (czujnik) Korpus, mocowanie przez otwor lub srubami M5, patrz czesci
9.1i9.2

Stopien ochrony (czujnik) IP69K

Temperatura robocza

Od -30 do +70°C

8.7 Specyfikacja oprogra

mowania konfiguracyjnego

System operacyjny Windows 10
Rozdzielczo$¢ minimalna 1280 x 960
Zalecane powiekszenie ekranu 100%

8.8 Specyfikacja programatora czujnikéw

Masa 106 g

Stopien ochrony IP40
Temperatura robocza Od -40 do +85°C
Napiecie robocze 10-32V

Pobdr mocy <3W

8.9 Certyfikaty

CE

ISO 16750

FCC

IC

Regulamin EKG nr 10
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9 Wymiary montazowe

9.1  Czujniki, tuleje i obudowy podwieszane 9.3 Modut ECU UDS

BRIGADE LOGO
PRODUCT NAME TEXT HEIGHT: 7.00MM
TEXT HEIGHT: 3.00MM
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9 Wymiary montazowe

9.5 Wyswietlacz z brzeczykiem
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__—— AMPS MOUNT (4 X M4 X TMM FIXING HOLE. THREAD PITCH 0.7MM)
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“DOUBLE SIDED ADHESIVE PAD
(NOT PRE-INSTALLED)

1 0 Wytaczenie odpowiedzialnosci

UltradZzwiekowe systemy wykrywania przeszkod stanowig nieoceniong pomoc dla kierowcy, ale

nie zwalniajg go z obowigzku zachowania szczegdlnej ostroznosci podczas manewrdw. Firma

Brigade ani jej dystrybutor nie ponosza zadnej odpowiedzialnosci za szkody powstate w wyniku

uzytkowania lub awarii produktu.

Specyfikacja techniczna moze ulec zmianie.
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