UCS00030-00

strucny prehied oviadaciho panelu

PC210LCI-11E0
Vyrobni €. 503996 a vy3si

r Informace v lomenych zavorkach [* — ***] uvedené v tomto listé odkazuji na pfislusnou stranku v Pfiruéce pro )
provoz a udrzbu.

*Krok * odkazuje na &isla krokd v &asti ,Prvni pouziti Intellgentnlho ovladani stroje” tohoto dokumentu.
,,,,,, Tlacitko pnbllzem

Kompas zorného tihlu Povrch navrhu a tlacitko oddaleni
[8 = Rezim hrubého rypani] | [8=Rezim pojezdu] T _ [8=Rezim pojezdu]

Spinac¢ autolru_éni
Krok 9/[3 — VYSVETLEN{

Pokud klepnete na povrch Po Klepnuti se zvyrazni a KOMPONENT]

Priblizeni

névrhu, zobrazi se thel mezi kompas zormého thlu pro Névrat k Rucni — Poloautomaticky

hr'anou |Zice a povrchem tento povrch je aktivovan. £ povodnimu b———l - — ’

navrhu. méFitku Spina¢ auto/rucni je také
= Oddaleni namontovan na pravou

paku ovladani pracovniho
vybaveni.

*V zavislosti na specifikaci
nemusi byt namontova’n.)

Tlagitko vybéru hrany

[8'=Rezim hrubého rypani]

Tlagitko zvukového navodu
Vyberte polohu méteni vzdalenosti A | [8 = Rezim hrubého rypani]

mezi hranou |Zice a povrchem navrhu.
B, LY,
g

Odsazeni kontrolniho povrchi

i ——— ‘ [8 — Poloautomaticky rezim]
Automaticky N : .

oy Odsazeni povrchu navrhu
K [8 = Rezim pojezdu]

WWE‘W

R
(Leva pevnai

7 Middie Fix
(Pevny sired)

" RightFix
(Pravé pevna)

Poloha pro méfeni

Vzdalenost mezi hranou Izice

‘ Odsazeni Odsazeni povrchu
a povrchem navrhu (svétla lista) : | kontrolniho povrchu  navrhu
= 7i A VDani g | Ovladani povrchu je Posun celého povrchu
[8 Rez"“ hrUbEho rypam] ] | povoleno proti povrchu navrhu ve svislém
4 = 2z kazdého povrchu, ktery sméru. (Povrch, ktery
- je ve stejné vzddlenosti. je posouvan, je
E, 1 | frE— ! (Povrch, ktery bude zobrazen plnou ¢arou.)
Vzdalenost mezi hranou - | ovladan, je zobrazen

teckovanou &arou.)

Izice a navrhem povrchu
(zobrazeni ciselné hodnoty)
[8 - Rezim hrubého rypani]

\
R . *V zavislosti na specifikaci nemusi
Vybér rez:munzobra.zem Krok 9 byt namontovan.
[8 — Rezim pojezdu]

*Dochazi k pfepnuti bez ovlivnéni kontroly
presnosti. Tlacitko volby obrazovky

[8 — Rezim hrubého rypani]
A B Rezim pojezdu

Nastaveni 1 — Nastaveni 2 — Nastaveni 3
[8 - REZIM POJEZDU]

4 (’—E—]‘i Hlavni nabidka Krok 8, Krok | \
[7 - OVLADACI PANEL]

- 3 U Zobrazeni se pfepind pro kazdé ulozené Tlacitko kontroly stavu komunikace
.ROUGH ‘ Rezim hrubého rypani nastaveni Pro rezim pojezdu Ize ulozit pouze r“"‘s‘s“} GNSS Krok 5, Krok 7
o B [5- REZIM HRUBEHO RYPANI] 2 nastaveni I (5 - KONTROLA STAVU

KOMUNIKACE GNSS]
Zkratka lzice

(ETNE o
’(_m Rezim pfesného rypani

Tlacitko potvrzeni polohy hrany
[8 - REZIM PRESNEHO RYPANI] [7 - Ovladaci panel] IZice Krok 7
* Obrazovka se prepne na nabidku [8 - Informace o poloze hrany Izncy
Pokud klepnete na povrch vymény IZice.

néavrhu v rezimu dokoncovani
rypani, zobrazi se tihel mezi
povrchem navrhu a spodni
plochou lzice.

Nezobrazuje se v poloautomatickém rezimu.

Ovladani drzeni thlu IZice
[8 — POLOAUTOMATICKY REZIM]
Pfi pouzivani pomocnika pro svah je udrzovan staly uhel Izice.

KOMATSU



Seznam symhbolii oviadaciho panelu

Upozornéni (varovné kontrolky)

[3 - POTIZE A AKCE]

Komatsu controller not connected!
(Kontrolér Komatsu neni pfipojen!)

-

Doslo k chybé& komunikace mezi fidici jednotkou
snimace ICT a ovladacim panelem.

N2 GPS receiver not connected! ND]
(Prijimacé GPS nema spojeni!) »

Doslo k chybé komunikace mezi pfijimaéem GNSS
a ovladacim panelem.

Tilt Bucket Sensor Offline!

(Snima¢ naklonéni IZice je ofline!)

Doslo k chybé komunikace se snima¢em
naklonéni Izice.

Sensors are invalid (Chyba snimacu)

Snimac¢e MC nejsou pfipojeny nebo selhaly.

No GPTS Localization...
(Zadna lokalizace GPTS...)

Soubor projektu neobsahuje soubor zakladniho
bodu nebo pocet zakladnich bodl v souboru
zakladniho bodu je nedostatecny.

Waiting for satellites...
(Cekani na satelity...)

Systém navazuje spojeni se satelity. Chvili
vyckejte.

. Waiting for radio link...
(Cekani na radiové spojeni...)

Pfi komunikaci se zakladnovou stanici GNSS
je zakladnova stanice GNSS vypnuta nebo je
poskozen kabel radiového zafizeni.

Waiting to initialize... (Cekani na inicializaci...)

Presnost hrany Izice je nizka.

Initializing... (Inicializace...)

Presnost hrgny IZice je lepSi nez ,\Waiting to
initialize... (Cekani na inicializaci...), ale stale
je nizka.

Low precisions... (Nizka presnost...)

Presnost hrany IZice nastavena ,GNSS" je nizka.

Out of design area... (Mimo oblast navrhu...)

Rezna hrana Izice hydraulického bagru je mimo
povrch navrhu.

High CPU Load - Check Data
(Vysoké zatizeni CPU - zkontrolujte data)

Zatizeni CPU je vysoké.

e
S—

Hydraulické rypadlo je v zakdzané oblasti.

Auto/Manual Selector Switch Stuck
(Zaseknuti spinace vybéru auto/rucni)

D

Tlacitko automatického/manualniho provozu
je zaseknuté.

Auto/Manual Selector Switch Error 1
(Spina¢ vybéru auto/rucni — chyba 1)

Y/

i)

Obvod tlagitka automatického/manualniho provozu
ma horky zkrat.

Auto/Manual Selector Switch Error 2 ‘AD
(Spina¢ vybéru auto/rucni — chyba 2) »

Obvod tlacitka automatického/manualniho provozu
ma horky zkrat.

ICT System Short Circuit (Zkrat systému ICT) :D]

Vystup systému ICT ma zkrat na uzemnéni.

Tilt Bucket Sensor Power Short Circuit Lo
(Zkrat obvodu napajeni snimace naklonéni IZice) »

U napajeni snimace IZice s naklonénim doslo ke
zkratu na uzemnéni.

Pokud se zobrazi upozoméni oznagené ,*, rezim se nepfepne z RUCNIHO na PoloAUTOMATICKY.

2/10
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Poloautomaticky rezim mode

[8 — POLOAUTOMATICKY REZIM]

Waiting Semi-AUTO mode
(Poloautomaticky rezim ¢eka)

ReZim Semi-auto limited digging mode
(Poloautomaticky omezeny rezim rypani)

Operating Semi-AUTO mode
(Poloautomaticky rezim funguje)

‘r Poloauto-
3 maticky.

*Zhasne po nékolika sekundach.

Semi-AUTO mode (Poloautomaticky rezim)

ReZim MANUAL
*Zhasne po nékolika sekundach.

{!}\ RUCNI

Site Link [3 - POTIZE A AKCE]
E 4 Site Link server is not connected! ﬁ Server Site Link neni piipojen.
‘ . No operator is set in site link menu.
f L= clect aiopuiatan (Uyherie operteral) J (V nabidce site link neni nastaven Zadny operator).
[ You are in "Work Break” delay status! M . i T
| 7 (Uste ve stavu zpozdeni ,prestavky v praci‘!). E Stav zpozdéni je nastaven v nabidce site link.

Byla odeslana zprava z jiného terminalu.

KOMATSU
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Pougivani INTELIGENTNIHO OVLADANI STROJE

* Tento dokument nenahrazuje Piruéku pro provoz a idrzbu. Pozorné si prectéte PFirucku pro provoz a udrzbu. Pred pouzitim tohoto dokumentu ji

musite zcela rozumét. Informace v lomenych zavorkach [* — ***] uvedené v tomto listé odkazuji na pFislusnou stranku v Pfiru¢ce pro provoz a udrzbu.
* Provedte postupy po dokonéeni ,Kontroly pred nastartovanim® zakladniho stroje. [1 — PRECTETE SI TUTO PRIRUCKU]

* Dotykova obrazovka ovladaciho panelu nemusi reagovat, pokud pouzivate rukavice. [1 — INFORMACE O BEZPECNOSTI]
* Pfi otevirani nebo zavirani predniho okna upravte polohu oviadaciho panelu, aby do néj predni okno nenarazilo. [2 — OPATRENI PRO PROVOZ]
* Pokud je podezFeni na selhani, piejdéte na stranky feseni potizi v dasti PROVOZ v Pfirugce pro provoz a tdrzbu. [8 — RESENI POTIZI]

1. Zkontrolujte vybaveni

(1. Zkontrolujte anténu GNSS |5 iy

a kabely
Zkontrolujte, ze
znatky antény GNSS  (3) Kapel
na levé a pravé strané antény
jsou vyrovnany a ze
nejsou zadna volna @ P¥ipojeni
kml’sta na@®a®. antény )

\CE] )
Rédiové
zaFizeni

f?.. Zkontrolujte radiové
zarizeni GNSS

Zkontrolujte, Ze je radiové
zafizeni spravné pfipojeno.
*Radiové zafizeni se mulze liSit
podle pracovisté.

(Priklad pfipojeni) J
3 - PROVOZ
GZkontrqujte ovladaci panel [ ! \
(1) Zkontrolujte uvolnéni 5
v mistech D az @ v @ Ovlada¢

obrazku vpravo.

(2) Otocte @ pro
nastaveni do spravné
polohy.

* Upravte polohu, kde
stietu s pravou pakou
ovladani pracovniho @) Konektor
vybaveni mize byt
zabranéno.

® Kloub na zadni
@ Kloub pro strané ovladaciho

upevnéni kabiny |
panelu J

\_

2. Spust'te a zkontrolujte systém

ﬁ. Zapnéte ovladaci panel

(1) Otocte spinac zapalovani stroje
do zapnuté polohy.

(2) Automaticky se zobrazi obrazovka
ovladaciho panelu. Uvodni obrazovka
se zobrazi podle obrazku vpravo a
zni zvukovy signal.

* Pokud je zobrazena obrazovka
spouséténi, nepfepinejte spinac
zapalovéani do polohy VYPNUTO.
[3 — SPUSTENI OVLADACIHO PANELU]
@) Nastartujte motor.

[8 — DENNI KALIBRACE]

[8 — KONTROLA STAVU
KOMUNIKACE GNSS]

f5. Zkontrolujte stav
komunikace GNSS

e — [Ed

> Inicializace | ' Pfijem

Pokud se stav nezméni z | /.
postupuijte podle PFiru¢ky pro provoz
a udrzbu.

(Je nutné ¢ekat 15 az 20 minut.

N

J/

Pokud byla vyménéna IZice nebo je opotfebeny zub IZice, provedte postupy

nastaveni | a Il pfed tim, nez pFejdete na krok 6.

fs. Diagnostika presnosti IMU
(Jednotka inercialniho méreni)
Tato nabidka se zobrazuje na monitoru stroje.

* Diagnostiku musite provést na stabilnim povrchu,

ktery zabrani tfeseni pfi otd€eni horni konstrukce.

* Po nastartovani vyckejte 5 minut

(1) Stisknutim O zobrazte hlavni
nabidku.

(2) Zobrazte kartu nastaveni MC
@ a vyberte tpravu IMU 3.

(3) Vyberte diagnostiku dpravy @
a provedte diagnostiku podle
pokynu na obrazovce.

* Pred ota¢enim pohledem
zkontrolujte, Ze je horni
konstrukce rovnobé&zna s pasy.

(4) Kdyz se zobrazi zprava, ze je
stav Upravy spravny, stisknutim
® se vratte na obrazovku (3)

a pokracujte krokem 7.
Poznamka

Pokud se zobrazi zprava
readjustment needed* (je nutna  [E——-
nova Uprava), podle PFiruéky pro poedpers
provoz a udrzbu provedte novou

Upravu. .
* Tato Uprava je nutna pro udrzbu jednotky
IMU, ale neznamena to chybu jednotky IMU.

WU Adjustment Diagnosts

[7 = MONITOR STROJE]\

G0120060



PouZivani INTELIGENTNIHO OVLADANI STROJE

(7. Potvrzeni a oprava polohy [8 - DENNI KALIBRACE]\
hrany lzice

Tato nabidka je dostupna na ovladacim panelu.

* Musite potvrdit, Ze je stav komunikace GNSS na

pfijmu (viz krok 5).

(1) Presunite vSechny valce pracovniho
vybaveni na konec zdvihu.

* Jiné nez strana SPUSTENI vylozniku.
(2) Klepnutim na @ zobrazite
obrazovku informaci o hrané IZice.
(3) Klepnéte na @ a vyberte ze
seznamu polohu hrany IZice, ktera se
ma pouzit jako zakladni bod. Za
normalnich okolnosti vyberte

Poznéamka T

[Bucket (L2ice) Midde (Stred)

Bucket (L2ice) Prava srana

(4) Klepnutim na 3 zobrazite kartu
,Offset” (Odsazeni).

(5) Klepnéte na pole ,Target* (Cil) @,
pomoci numerickych klaves zadejte
soufadnice zakladniho bodu, do
kterého je hrana IZice umisténa ),

a klepnéte na ®.

(6) Umistéte hranu Izice do naméfeného
zakladniho bodu. Viz obr. (a).

(7) Klepnutim na @ provedte
automatické zamérfeni souradnic
hrany I1zice. Namérené hodnoty jsou
uvedeny v poli ,Raw Bucket Position"
(Hruba poloha Izice) ®.

(8) Klepnutim na © spustte
automaticky vypocet velikosti
korekce, aby soufadnice hrany IZice
souhlasily se zakladnim bodem.

*Kdyz je stisknuto toto tlacitko,
jsou vsechny hodnoty korigovany.
Korekci Ize také provést rucné
zadanim vsech hodnot.

(9) Stisknutim tlacitka (9 zmény ulozite. Kdyz je
stisknuto, nastaveni a hodnoty v poli ,Target* (Cil)

Blade edge position
e

Postion | “wmm.

evidently

QGJSOU ulozeny. )
3. Priprava na praci
N

[ 8. Proved'te nastaveni projektového
souboru (data provedeni prace)
[8 — DENNi KALIBRACE]

Tato nabidka je dostupna
na ovladacim panelu.

(1) Klepnutim na @ zobrazte hlavni
nabidku.

510

KOMATSU

8. Proved'te nastaveni projektového souboru
(data provedeni prace) @

(2) Klepnutim na @ zobrazite
obrazovku ,Project File Settings"
(Nastaveni souboru projektu).

(3) Klepnutim na @ zobrazite
obrazovku vybéru ,Project files”
(Soubory projektu).

(4) Vyberte soubor ze @ klepnutim
na pozadovany soubor (soubor se
zvyrazni) a klepnéte na ®.

(5) Nékolikerym klepnutim na tlagitko
Navrat se vratte na obrazovku (1).

Poznamka

Pokud pozadovany soubor projekt
neni nalezen ve @, nakopirujte
soubor z pamétového zafizeni USB.

/9. Start the construction @ Spinad \

auto/manual

(1) Praci Ize nyni provadét v ruénim
rezimu.

(2) Kdyz je stisknuto @D, na @ se
zobrazi|§MEl na nékolik sekund

a poté je souvisle zobrazeno

Semi-auto limited digging mode 520

(3) To umozni praci provadét
v poloautomatickém rezimu.

* Do poloautomatického rezimu nelze
pfepnout v nasledujicich pfipadech: PNy
* VreZimu L nebo B. Wl oo e
+ Je manipulovano s pakou. A
* Byla rozpoznana chyba. Ll Reim P
« Tlacitko vybéru rezimu zobrazeni 3

Qa obrazovce indikuje rezim pojezdu.

Rezim dokancovani

J

5. Konec prace

[3 = POSTUP VYPINANI]

10. Konec prace

Otocte klicem do polohy VYPNUTO. Ovladaci panel
se automaticky vypne.

*Nikdy kliéem neotaéejte do polohy ZAPNUTO

pred tim, nez obrazovka zhasne.

G0082421



Nastaveni lZice a zubii.

Pred pokracovanim na krok 6, pokud byla Izice vyménéna, provedte postup podle I, nebo pokud byly vyménény zuby,

provedte postup podle Il.

Tento postup provedte po vyméné IZice.
(1) Na ovladacim panelu
klepnéte na @ a zobrazte hlavni
nabidku.

(2) Klepnutim na @ zobrazte
obrazovku nastaveni stroje.

(3) Klepnutim na ® zobrazte
obrazovku konfigurace IzZice.

(4) Klepnutim na @ zobrazte
obrazovku vymény IZice.

(5) Klepnutim na typ vasi 1zice ®
zobrazte obrazovku vybéru souborli
1Zice.

(6) Ze ® klepnutim na pozadovany
soubor vyberte soubor IZice (soubor
se zvyrazni) a klepnéte na @.

Poznamka

Pokud pozadovany soubor projektu
neni nalezen v (®, nakopirujte soubor
z pamétového zafizeni USB.

(7) Pokragujte v nastaveni podle
pokynl na obrazovce.

(8) Pokraduijte v klepani na @, dokud
se obrazovka nezméni a ulozte
nastaven.

fINastaveni Izice [7 - KONFIGURACE LZiCEﬁ

Menu

e Seltings

Display

Site Link

Komatsu Oplions

Menu

Machine Setup

G Nastaveni zubli Izice [7 - KONFIGURACE LZiCE]\

I Nastaveni provadéna po vyméneé Izice
(pokracovani)
Nasledujici nabidka se zobrazuje na monitoru stroje.

& 1000222, [FRBIT |

(1) Stisknutim (® zobrazte hlavni
nabidku.

(2) Zobrazte kartu nastaveni MC
a vyberte nastaveni hmotnosti
1Zice @.

(3) Vyberte pfislu$nou hmotnost  [FRe

X A h A B et mein
IZice podle pouzité IZice. B ——
Note
Navod pro hmotnost IZice
(Voo et 1250Kg — 1600Kg
(Stosn! hmomast 900Kg — 1249Kg
e ey 600Kg — 899Kg

(4) zahrejte hydraulicky olej do
rozsahu @, coz je 40 az 60 °C.
(5) Zobrazte kartu nastaveni MC
podle popisu v (1) a (2) a vyberte
pfesné ovladani vylozniku (2.

(6) Stisknéte (9 a podle obrazovky
provedte nastaveni.

(7) KdyZ se zobrazi zprava
LAdjustment completed*
(Nastaveni dokongeno), stisknéte
(3 a pokracujte na dali poloZku.

Tento postup provedte po vyméné zubt
|Zice nebo pii jejich opotfebeni.

(1) Provedte postup az do kroku |
(3) a klepnéte na (.

(2) Klepnéte na @ a zadejte
délku zubu.

(3) Pokracujte v nastaveni podle
pokynll na obrazovce.

(4) Kdyz se zobrazi zprava
,Configuration complete!”
(Konfigurace dokoncenal) pfidrzte
stisknuté @ (min. 0,5 sekundy).

KOMATSU



Funkce INTELIGENTNIHO OVLADANI STROJE
1. Ovladani automatického zastaveni 2-2. Ovladani drzeni uhlu lzice

Pracovni vybaveni se automaticky zastavi, kdyz IZice ~ Uhel mezi Izici a povrchem navrhu je udrzovan

dosahne povrchu navrhu pfi SPUSTENI vyloZniku v pribéhu pouzivani automatického pomocnika rypani.
dolli nebo pfi praci se Izici. = Praci |ze provadét pouze pomoci ovliadaci
= Nedojde k poSkozeni povrchu navrhu paky ramena

= Je snadné nastavit polohu hrany IZice

Povrch
navrhu

Operace: lyloznik SPUSTIT Operace: PRIKLOPENI Izice Operace: ZASUNUTI ramena Operace: VYSUNUTI ramena
Ovladani: Zastaveni vylozniku Ovladani: Zastaveni Izice Ovladani: VYKLOPENI Izice Ovladani: PRIKLOPEN IZice

2-1. Automaticky pomocnik rypani 2-3. Automatické ovladani naklonu

Kdyz je ovladano rameno, vyloznik se automaticky PAl pOUZItI.IZI(’:e IM,U

zdviha, takze Izice nerype hloubgji, nez je navrh s automatickym naklonem
povrchu.

= Pfi hrubém rypani: Praci Ize provadét bez obavy

LZice se automaticky nakloni, kdyZz se pfiblizite ke

2 piilis hlubokého rypani Szgagit,é'?‘lu po‘"ch‘é f‘,[a"m“' e o
= Pfi dokonCovani: Praci Ize provadét pouze pomoci ragl zebprova ? p(lnycjz? Pomo,i' OV,? vag:(pa y
ovladaci paky ramena ramena nebo pouze ovladanim paky vylozniku

- : Operace: ZASUNUTI ramena nebo SPUSTENI vylozniku
Operace: ZASUNUTI ramena Operace: VYSUNUTI ramena Ovladani: NAKLONENI Izice
Ovladani: Vyloznik Ovladani: Viyloznik
ZDVIHNOUT ZDVIHNOUT

(Reiim MC se automaticky vypne, kdyz je thel )
naklonéni Izice blizko vodorovné poloze

-90° +90°

N O

w‘ 90°+20° Nizké piesnost snimace naklonéni
————— ” g w ¥ e . v .
-‘ 90°+10° | Snimac naklonéni je mimo rozsah méfeni

7/10
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Abyste mohli stroj bezpeéné pouzivat, peclivé si prectéte Pfirucku pro provoz a tudrzbu
a pouzivejte stroj v souladu s priruckou.

Tento stroj je vybaven Poloautomatickym rezimem.

Pokud pouZivate poloautomaticky reZzim, vénujte pozornost dale popsanému.

Poloautomaticky rezim ovlada pouze pracovni vybaveni.
Pojezd a ovladani otoce ovladate pakami.

1. Pokud je konec lZice v rozsahu automatického ovladani, Rucni
pracovni vybaveni se automaticky zastavi, aby se ovladani’ AtUtomaticke
nezabofilo hloubéji do povrchu navrhu. Lzice se ovidoan
nepohne niZe, nez je povrch navrhu, i kdyZ pohnete e —————— e —
pakou pro spusténi pracovniho vybaveni dold. _
Pokud pFesouvate pracovni vybaveni od (nahoru) Wi avladant
povrchu navrhu, pracovni vybaveni se vzdy pohybuje ¢ 4
podle toho, jak je ovladana pdka.

Povrcht
navrhu'

Pracovni vybaveni se nepohne, dokud neni
manipulovédno s ovladaci pakou pracovniho vybaveni. Aktualni terén

. Pokud je povrch ndvrhu vyse, neZ je aktualni terén,
a konec lZice je v rozsahu automatického ovladani,
nemUzZete spustit IZici doll, abyste se opfteli pfi
posouvani dopiedu.
Dodriujte opatfeni tykajici se provozu a pfi provozu
stroje nespéchejte.

* KdyZ pfFi posouvani doptedu lZice prekroci rozsah
automatického ovladani, mlzZete spustit pracovni
vybaveni doltd v souladu s pohybem paky.

Aktualni terén

. Ovladani otoce a pracovniho vybaveni
V pribéhu otédéeni se aktivuje automatické ovladani
Pokud po otoceni pohnete pakou ovladani pracovniho
vybaveni, miZe se pracovni vybaveni neocekavané
zdvihnout nebo mizZe dochazet k raztim.

4. Pojezd a ovladani pracovniho vybaveni
Ve chvili, kdy se zastavi pojezd, je aktivovdno
automatické ovladani
Pokud po pojezdu pohnete pakou ovladdani pracovniho
vybaveni, miZe se pracovni vybaveni neocekdvané
zdvihnout nebo mize dochazet k razim.

Otot f\ KdyZ v poloautomatickém reZzimu omezeného rypani

Povrch pojizdite se strojem, rezim se automaticky prepne na rucni.

navrhu X Povrch
\ navrhu

Rozsah - R ~

Rozsah
automatického
ovladani

automatického
ovladani

KOMATSU



