
� Szybsza praca
� Praca bezpoÊrednio z projektu cyfrowego -
bez wytyczeƒ i bez palików

� Oszcz´dnoÊç czasu i pieni´dzy – gładka,
dokładnie wyprofilowana nawierzchnia
w mniejszej iloÊci przejazdów

� Najwy˝sza dokładnoÊç: precyzyjna
kontrola wykonanej pracy i materiału

� Oszcz´dnoÊç na kosztach materiałów
� Automatyczna, bardzo dokładna kontrola
wysokoÊci i pochylenia lemiesza (system
sam steruje hydraulikà równiarki)

� Zminimalizowanie ryzyka bł´dów ludzkich
� Ułatwienie dla operatora – nawet
operator o ni˝szych kwalifikacjach mo˝e
wykonaç trudniejsze zadania lub
pracowaç szybciej

� Mo˝liwoÊç obróbki powierzchni niemal
o dowolnym kształcie

� Mo˝liwoÊç znacznego przyspieszenia prac
np. w wyniku pracy w nocy lub przy słabej
widocznoÊci (maszyny mo˝na
wykorzystywaç przez cały czas)

Baza referencyjna: 9 tachimetr
zmotoryzowany Topcon / robotic total station
Sprz´t zainstalowany na maszynie:
1 pryzmat 360° / 360° prism
2 czujnik pochylenia ramy / mainfall
3 panel sterujàcy 3D (komputer)
zainstalowany w kabinie operatora / control
box

4 wyłàcznik trybu automatycznego
sterowania (do łatwego przełàczania pomi´dzy
trybem automatycznym i r´cznym) / automatic
switch
5 antena radiowa (do odbioru sygnału
z tachimetru zmotoryzowanego) / radio
antenna

6 czujnik pochylenia lemiesza / slope sensor
7 czujnik skr´tu obrotnicy / rotation sensor
8 blok zaworów hydraulicznych / hydraulic
valve

System 3D LPS
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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 3D LPS

W jaki sposób system LPS pozwala
pracowaç z najwy˝szà dokładnoÊcià?
LPS (Local Positioning System) to

rozwiàzanie, w którym do automatycznego
sterowania zmianami pozycji lemiesza
wykorzystuje si´ nowoczesny tachimetr
zmotoryzowany Topcon. Na maszynie
zainstalowany jest na maszcie pryzmat 360°,
który jest Êledzony przez tachimetr
zmotoryzowany Topcon. Tachimetr w czasie
rzeczywistym mierzy pozycj´ pryzmatu (a wi´c
i lemiesza) i przesyła dane pomiarowe drogà
radiowà do panelu sterujàcego na maszynie.
Z kolei panel sterujàcy porównuje aktualnà
pozycj´ lemiesza z projektem cyfrowym

i na tej podstawie koryguje ustawienie
lemiesza. Nowoczesna technologia Êledzenia
lustra oraz szybki komputer mogàcy
przetwarzaç dane z ogromnà pr´dkoÊcià
sprawiajà, ˝e praca odbywa si´ szybko,
płynnie, i jest przy tym niesłychanie dokładna.
Lemiesz jest automatycznie podnoszony

lub opuszczany, tak ˝e zawsze znajduje si´
na po˝àdanej wysokoÊci.
Projekt cyfrowy wgrywa si´ do panelu

sterujàcego za pomocà karty pami´ci. Projekty
cyfrowe prostych prac mo˝na sporzàdziç
bezpoÊrednio w panelu sterujàcym.
Korzystanie z projektu cyfrowego eliminuje

koniecznoÊç pomiarów i wytyczeƒ – maszyna

„sama wie” co i w którym miejscu ma robiç!
Operator koncentruje si´ na prowadzeniu
maszyny z odpowiednià pr´dkoÊcià, całà
reszt´ system wykonuje automatycznie.
Wszystkie parametry mo˝na kontrolowaç
na ekranie dotykowym, majàc do dyspozycji
ró˝ne „widoki” realizowanej pracy. Maszyna
mo˝e realizowaç niemal dowolnie
skomplikowanà powierzchni´ bez poÊrednich
pomiarów, wytyczeƒ i palików, bez czekania
na ekip´ pomiarowà.

TYPOWE ZASTOSOWANIA

Wszelkie prace, w których wykorzystywana
jest równiarka.
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Spadki i luki pionowe: 

 Proste i luki poziome: 

 Przechylki poprzeczne: 

 Kilometraz: 

E

Vertical alignment:  

Horizontal alignment:

Superelevations:  

Stationing: 
B

SYSTEMY STEROWANIA PRACÑ RÓWNIARKI

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
� Brak koniecznoÊci wytyczeƒ, pomiarów poÊrednich

i kontroli
� Liczne ułatwienia dla operatora: minimalna

iloÊç przełàczników, du˝y dotykowy ekran, czytelny
graficzny interfejs


