
� Szybsza praca, wy˝sza wydajnoÊç
� Oszcz´dnoÊç czasu i pieni´dzy – gładka,

dokładnie wyprofilowana nawierzchnia
w mniejszej iloÊci przejazdów

� Wysoka dokładnoÊç: precyzyjna kontrola
wykonanej pracy i materiału

� Oszcz´dnoÊç na kosztach materiałów
wynikajàca z dokładnego wyrównania
powierzchni

� Automatyczna, bardzo dokładna kontrola
wysokoÊci i pochylenia lemiesza (system
sam steruje hydraulikà równiarki)

� Prosta obsługa
� Minimalizuje ryzyko popełnienia bł´du

przez człowieka
� Mniej pomiarów poÊrednich, ograniczenie

liczby kontroli w trakcie pracy (prac´
mo˝na kontrolowaç nie wychodzàc
z kabiny)

� Ułatwienie dla operatora – nawet
operator o ni˝szych kwalifikacjach mo˝e
wykonaç trudniejsze zadania lub
pracowaç szybciej

� Modułowa konstrukcja umo˝liwiajàca
zmian´ konfiguracji czujników lub
rozbudow´ np. do sterowania 3D

1 czujnik pochylenia ramy / mainfall
2 panel sterujàcy (komputer) zainstalowany
w kabinie operatora / control box
3 wyłàcznik trybu automatycznego
sterowania (do łatwego przełàczania pomi´dzy
trybem automatycznym i r´cznym) / automatic
switch

4 czujnik pochylenia lemiesza / slope sensor
5 czujnik skr´tu obrotnicy / rotation sensor
6 blok zaworów hydraulicznych / hydraulic
valve
7 ultradêwi´kowy czujnik wysokoÊci Sonic /
Sonic tracker

System 2D z czujnikami Sonic

2

3

4

5

6

W
0+

00
0,

00

H
=

3,
09

PL
K

0+
01

9,
05

H
=

3,
91

W
0+

04
4,

05
H

=
4,

98

H
I0

+
06

0,
69

H
=

4,
81

KL
K

0+
06

9,
05

H
=

4,
77

PL
K

0+
16

4,
70

H
=

3,
94

W
0+

18
4,

70
H

=
3,

77

LO
0+

19
0,

26
H

=
3,

83

KL
K

0+
20

4,
70

H
=

3,
87

i= 4,30%L=19,05m

i= -0,86%

L=95,65m

i= 0,50%

L=152,96m

L= 50,00m
Ts1= 25,00m
Ts2= 25,00m

R= 967,91m

Ko
ni

ec
la

cz
ni

cy
A

-B

km
0+

25
2,

41

km
0+

28
7,

87

km
+

0+
03

1,
33

w
os

tr
on

ny
W

2
H

=
4,

29

1
H

=
3,

02
km

0+
00

0,
30

w
os

tr
on

ny
W

3
H

=
4,

55

km
+

0+
08

6,
00

km
+

0+
12

4,
26

km
+

0+
15

9,
47

km
+

0+
19

0,
26

w
os

tr
on

ny
W

4
H

=
4,

22

w
os

tr
on

ny
W

5
H

=
3,

92

os
tr

on
ny

W
6

H
=

3,
76

w
os

tr
on

ny
W

7
H

=
3,

88

km
+

0+
22

1,
12

w
os

tr
on

ny
W

8
H

=
4,

02

km
+

0+
25

1,
21

aw
os

tr
on

ny
W

9
H

=
4,

17

km
+

0+
28

0,
17

Po
cz

at
ek

km
0

Be
gi

ni
ng

En
d

of
sl

ip
ro

ad
A

-B

Zj
az

d
pu

bl
ic

zn
y

C
-H

Pu
bl

ic
ex

it
C

-H

d
in

le
t

ed
in

le
t

ed
in

le
t

ed
in

le
t

ed
in

le
t

d
in

le
t

ed
in

le
t

de
d

in
le

tSYSTEMY STEROWANIA PRACÑ RÓWNIARKI

KORZYÂCI

ELEMENTY



CHARAKTERYSTYKA/ ZASADA DZIAŁANIA

Aby uzyskaç wi´cej informacji, skontaktuj si´ z dystrybutorem lub z doradcà technicznym TPI:

www.tpi.com.pl

System 2D z czujnikami Sonic

Dane z czujnika pochylenia ramy, czujnika
skr´tu obrotnicy i czujnika pochylenia lemiesza
przekazywane sà do komputera sterujàcego
(panelu kontrolnego) znajdujàcego si´
w kabinie operatora. Linia odniesienia
wyznaczana jest przez czujnik ultradêwi´kowy
Sonic od linki referencyjnej, kraw´˝nika
lub istniejàcej nawierzchni. Komputer
porównuje te dane i na tej podstawie steruje
hydraulikà siłowà i poło˝eniem lemiesza.
System Topcon działa z proporcjonalnymi
zaworami hydraulicznymi, które umo˝liwiajà
precyzyjny ruch siłownika i ustawiajà lemiesz
na dokładnie zadanej pozycji.

Sterowanie proporcjonalne przekłada si´
na płynne prowadzenie lemiesza,
bez uskoków. Maszyna pracuje spokojnie
i bez przecià˝eƒ hydrauliki. Na panelu
w kabinie mo˝na ustawiç wymagane wartoÊci
spadków i wysokoÊci, według których system
b´dzie automatycznie realizował zadanie.
Operator mo˝e w ka˝dej chwili przełàczyç
sterowanie automatyczne na r´czne.

Ten w pełni automatyczny system
sterowania do kontroli wysokoÊci i spadku
poprzecznego lemiesza równiarki daje
mo˝liwoÊç właÊciwej realizacji wszystkich
warstw równanych przez maszyn´.

TYPOWE ZASTOSOWANIA

Prace drogowe, budowa autostrad.
Budowa placów, hal, boisk, parkingów
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Spadki i luki pionowe: 

 Proste i luki poziome: 

 Przechylki poprzeczne: 

 Kilometraz: 

E

Vertical alignment:  

Horizontal alignment:

Superelevations:  

Stationing: 
B
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Mo˝na zrobiç du˝o wi´cej i dokładniej w tym samym
czasie:

� Wzrost wydajnoÊci równania warstwy koƒcowej
nawet do 50%

� Wyrównanie nawierzchni w 2. lub 3 przejeêdzie
� Zakoƒczenie równania w 1. lub 2 przejeêdzie,

a nie za 3. lub 4. razem
� Brak poprawek
� Nie trzeba wielokrotnie kontrolowaç i mierzyç

wykonanej nawierzchni
� Mniejsza iloÊç wytyczeƒ i prac geodezyjnych
� Liczne ułatwienia dla operatora: minimalna iloÊç

przełàczników, du˝y, czytelny wyÊwietlacz, niezb´dne
ustawienia tu˝ pod palcem.


