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Overview

1. OVERVIEW

Note. The load weighing functionality shall not be used for commercial transactions.

Q-companion is a driver support system for front loaders that helps to increase your efficiency. It features load weighing,
implement position monitoring and maintenance reminders. Q-companion BT also comes with a mobile app and web interface
for easy documentation. Download the Q-companion app free-of-charge to your mobile phone and use Bluetooth to transfer
your work results into the cloud. Q-companion can weigh the load as you lift it with the loader. The weight of the lift as well
as the accumulated results will be shown on the screen. Here you will also see the height and position of the implement, which
is useful in case you cannot see it yourself. Based on your usage of the loader, Q-companion will remind you to perform
maintenance so that your loader is kept in good condition. Taking the Q-companion system into use is straightforward.
Calibration is performed once per implement that you will use. The calibrations are stored in memory and are easily activated
when you switch implement on the loader.

Warning!

A Q-Companion is an information system, NOT
a safety system. This system is designed to be a
supplementary aid when controlling the loader. It
is not, however, intended to replace the operator's
attention and judgement.

1.1. Display description

The Q-Companion is operated via the display unit. There are 4 buttons (A, B, C and D) on the display that are used for
navigation and operating functions.

When you power up Q-companion, you will be reminded of the Q-companion mobile app that is available free of charge for
i0S and Android. This startup screen will no longer appear after you have paired the Q-companion display with a mobile
phone over Bluetooth, or until the screen has been shown a certain number of times.

COMPANION™

Fig.1 Display unit

1.1.1. USB connector

The USB connector can be used to charge your mobile phone or to update the display software.
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1.2. Home screen

There are four main views in the user interface:
A.

B.
C.
D

Weighing
Position
Implement
Settings

The different views can be reached from the Home screen.

O @@ O 66

AN S A

b

iy
\\ //

p

Auto &

H
79000 ©

51625 =

1575 %

|
W,

.

, N
oot

Maintenance indicator
Error message indicator
Loader light indicator
Active user

Activity timer

& fork/cala ﬂ User settings

& Dbalegrip / cal.b W Diagnostics

& bucket/ gravel % Maintenance

3 New implement % Loader setup
®% Display settings

wl Factory reset

Fig.2 User interface

e

Clock
Active weighing calibration
Active implement

Display name
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1.3. Weighing view

In the Weighing view you can perform load weighing. To be able to enter the Weighing view, the selected implement has to be
calibrated for load weighing, see 2.2.6. Calibrate load weighing, as well as having its level position set, see 2.2.5. Calibrate
level position.

The weight of the load is estimated by continuously measuring the hydraulic pressure in the cylinders while inside the
weighing range during a lift cycle.

Each weighing calibration consists of two reference lifts, one with a known reference weight and the other with the implement
empty. By using two lifts, the weight can be estimated by interpolating between the two reference lifts.

® @

1IE) @
79000
51625 =

1575 4

O ® O

SEGIOIOION0)

O (5

Fig.3 Load weighing view

1. Setpoints 10.  Number of added lifts
2. Weighing range (grey filled) I1. Target weight

3. Loader height (0-100%) 12. Select weighing mode
4, Implement angle 13. Sum

5. Implement angle deviation 14. Activity recording

6. Activity timer 15. Tare indicator

7. Weighing mode indicator 16. Weight

8. Home screen 17. Lower loader indication
9. Setup weighing
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1.4. Position view

In the Position view you can monitor the loader height and implement angle, as well as the capacity-usage, with regards to the

maximum system pressure.

You can also activate setpoints, to be used as position references, for both loader height and implement angle. In this view, the
loader lights (if available) can be turned on/off.

Setpoints
Loader height (0-100%)
Implement angle

Activity timer

A S A

Home screen

© @ ©

Fig.4 Position view

° © =N

Configure setpoints
Loader lights
Activity recording

Lift capacity usage (0-100 %)
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1.5. Implement view
In the Implement view, you can configure and select which implement and weighing calibration to use while operating the
loader.

For each implement, you can configure:

- The name of the implement
- The level position for the implement
- Load weighing

& fork/cal.a

4 Dbalegrip / cal.b

4 bucket/ gravel

2 New implement

®» © ©

Fig.5 Implement view

1. Home screen 3. Navigate down

2. Navigate up 4. Select
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1.6. Settings view

In the Settings view your can view and configure different aspects of the loader and the system.

User settings
View errors and warnings
View and reset maintenance reminders

Set up the loader's basic configuration. It is
normally done at the first start-up through the
setup-wizard.

Change the system date/time and the backlight
for the display.

Restore the system to factory default settings

i User settings

@ Diagnostics
% Maintenance

'% Loader setup

®% Display settings
md Factory reset

Fig.6 Settings view

1. Home screen 3. Navigate down

2. Navigate up 4. Select

®» © & O



Setup

2. SETUP
2.1. Initial setup

To be able to use the system, it needs to be properly setup. When the system is started for the first time, you are presented with
a product setup wizard that will guide you through the setup-process.

Note. Your dealer may already have performed this setup when installing the loader. In that case, the setup wizard described
here will not appear when you start the system.

10



Setup

hr )

Set loader type

Self levelling

Non self levelling

Francais A
Deutsch
Svenska A 4

v

2. Select loader type. Confirm
with check mark.

1. Select language. Confirm with
check mark.

Set time format Set time

14 : 52

HH : MM

4. Select time format. Confirm
with check mark.

5. Adjust time. Confirm with
check mark.

Set loader to lowest position and
hold until round indicator turns green

Set date

2017 -12-11

YYYY - MM - DD

min *

7. Adjust date. Confirm with
check mark.

8. Hold the loader against the
mechanical stop with full joystick
deflection until indicator turns green
(3 - 4 s). Confirm with check mark.

Set tool carrier to max dump position
and confirm to proceed

Setup ready!

11. Press check mark to confirm

10. Control the tool carrier to
mechanical stop and confirm with
check mark.

Fig.7 Setup

11

Set units

Imperial (Ib)

3. Select unit. Confirm with
check mark.

Set date format

YYYY-MM-DD

MM-DD-YYYY
DD-MM-YYYY

6. Select date format. Confirm
with check mark.

Set loader to highest position and
hold until round indicator turns green

9. Hold the loader against the
mechanical stop with full joystick
deflection until indicator turns
green (3 - 4 s). Confirm with check
mark.
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2.2. Implement configuration

Some configurations are specific to the active implement.Each implement needs to be calibrated, because the weight, geometry
and level position of implements vary. Also the weight lifted with different implements can vary. By having you calibrate each
implement separately, the accuracy of results produced by Q-companion is improved.

Configuration of implements is done in the Implements view. From that menu you can:

Add an implement

Select an implement

Configure an implements level position
Calibrate implement for load weighing
Rename implement

Delete an implement

& fork/ cal.a

& balegrip / cal.b

4 bucket/ gravel

B New implement

Vv’ Select

0° Calibrate level position

ja, Weighing calibrations

[/ Edit name
X Delete

Fig.8 Implement configuration

2.2.1. Add implement

To add a new implement, go to Implement view, select New implement and press confirm. The new implement will be added to

the list.

& fork/cal.a
4 balegrip/cal.b
4& bucket/ gravel

3 New implement A 4

v

& fork/cal.a
& balegrip / cal.b
& bucket/ gravel

& implement1 A 4

3 New implement

v

Fig.9 Add implement
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2.2.2. Select implement

Active implement is changed in the Implement view.

When working with Q-companion, it is important to switch the active implement (in the display) when you are changing the
implement fitted on the front loader. Selecting the implement in the display activates the correct calibrations, allowing the
implement position view and weighing view to show correct information.

hr

& fork/cal.a

v’ Select

4 Dbalegrip / cal.b 0° Calibrate level position A

& bucket/ gravel - [lp, Weighing calibrations

2 New implement Bf Edit name \ 4
X Delete

1. Select which implement to activate. 2. Select Select and press confirm.

Fig 10 Select implement

2.2.3. Rename implement

The name of an implement can be changed to make it easier to distinguish between different implements and their intended
usage.

hr ]

& fork/cal.a v/ Select Edit name

4 balegrip/ cal.b 0° Calibrate level position A

& bucket/ gravel Weighing calibrations bucket2

2 New implement |Z Edit name v

X Delete
v
1. Select which implement to 2. Select Edit name and confirm 3. Change name by pressing up or
configure. by pressing the check mark. down and right or left. Confirm

name by pressing right when on
the last character.

Fig.1l Rename implement
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2.2.4. Delete implement

To delete an implement, enter /mplement view and select the implement you want to delete.

Note. All the load weighing calibrations for the implement will be deleted. All the activities, as well as all the activities that
were recorded while using the implement will also be deleted, unless they are exported to the mobile app.

& fork/cal.a

v/ Select

4 Dbalegrip / cal.b 0° Calibrate level position

& bucket/ gravel =) a, Weighing calibrations

3 New implement [/ Edit name A 4

X Delete

v

1. Select which implement to delete and press 2. Select Delete and press confirm.
confirm.

Fig.12 Delete implement

2.2.5. Calibrate level position

The Position view and the Weighing view are depending on a correctly calibrated implement, with regards to its calibrated level
position.

To use the implement position monitoring function in the Position view and Weighing view, it is necessary to calibrate the level
position of the implement.

The level position for an implement is calibrated in the Implement view, by selecting the desired implement and then Calibrate
level position.

hr | e —

& fork/cala v/ Select Set implement to level position

4 balegrip / cal.b 0° Calibrate level position A and confirm
& Dbucket/ gravel Weighing calibrations

2 New implement [/ Edit name
X Delete

1. Select which implement to 2. Select Calibrate level position 3. Control the implement to its
configure. and confirm by pressing the horizontal level. Confirm by
check mark. pressing the check mark.

Fig. 13 Calibrate level position
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2.2.6. Calibrate load weighing

To use the load weighing function, it is necessary to do a weighing calibration with the selected implement. The calibration
procedure is done by performing two calibration lifts. The first lift is done with a known weight in the implement and the
second lift is done with the implement empty.

Each implement used for weighing must be separately calibrated. The calibrations are stored in permanent memory.

For best accuracy, perform the calibration lifts in a similar manner as you will later work with the loader. Also consider the
following circumstances which may affect accuracy:

*  Operating temperature

- Always allow the machine and
the hydraulics to warm up to the VE
normal operating temperature A0

before commencing load weighing.
*  Weighing on level ground

- The tractor angle will affect the
center of gravity, hence also the —
load weighing result. To achieve
the best accuracy, perform the load
weighing on level ground.

Vehicle movement

- Weighing while the vehicle is
moving on uneven ground may el
affect accuracy negatively.

Loader arm motion

- Always use full deflection on
joystick when weighing and o=
make sure the lifting motion is
smooth, to avoid oscillations in the
measured pressures.

- For best accuracy, the same
engine speed should be used for @
the calibration- and the actual RPM
load weighing lifts.

* Implement angle

- Itis important that the same x..
implement angle is used for both f—
the calibration lifts, as well as the -
actual load weighing lifts.

The implement is calibrated for load weighing in the Implement view, by selecting the desired implement, Weighing
calibrations and then New calibration. You are guided through the calibration process. A new load weighing calibration will be
created for the selected implement.

For best accuracy, it is recommended that the known weight is equivalent to, or heavier than, the typical load that will be
weighed later.

An alternative is to use a known weight of >50% of the maximum capacity of the implement.
The minimum allowable known weight is 300 kg.

If the intent of a specific implement is to weigh the same kind of loads, with approximately the same weight, the accuracy may
increase if the known load, used during calibration, weighs as the intended loads.

Tip! If the same implement is used together with different materials, which require different handling, you can create separate
weighing calibrations for that implement.

15
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v/ Select

0° Calibrate level position

j» Weighing calibrations

B’o Edit name
X Delete

1. Select Weighing calibrations

and confirm with check mark.

Add a known weight and position
the implement so that the round
indicator turns green

4. Add a known weight and
position the implement so that
the round indicator turns green.
Confirm with check mark.

Position empty implement so that
the round indicator turns green

7. Empty and position the
implement so that the round
indicator turns green. Confirm
with check mark.

hr |

L gravel

8, New calibration A

v

v

2. Select New calibration and
confirm with check mark.

Lift until the round indicator turns green

5. Do a smooth lift with full
joystick deflection until the round
indicator turns green. Press check
mark when done.

hr —_— 9

Lift until the round indicator turns green

8. Do a smooth lift with full
joystick deflection until the round
indicator turns green. Press check
mark when done.

Fig.14 Calibrate load weighing

16

Select weighing range suitable for
the implement and confirm
STANDARD

A Buckets _Ji Forks
Disilage i Bale grabs

3. Select weighing range suitable
for the implement and confirm.

Enter known weight to continue

700 kg

6. Enter the weight of the
calibration weight. Confirm by
pressing right when on the last
digit.

Successfully calibrated.
Confirm to save.

9. Press check mark to confirm.
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2.2.7. Select existing load weighing
calibration

To change to another load weighing calibration for the active implement, enter Implement view, select the active implement and
then Weighing calibrations. The list of available calibration is shown.

& cal.1 v/ Select

Loy cal.2 [ Edit name

g e caibrate

ﬂ New calibration X Delete

1. Select which calibration you want to activate. 2. Select Select and press confirm.

Fig.15 Select existing load weighing calibration

2.2.8. Rename load weighing calibration

The name of a load weighing calibration can be changed to make it easier to distinguish between the different calibrations and
their purposes.

hr

fe cald o Select Edit name

e cal2 [ Editname A

ﬂ New calibration X Delete v
v
1. Select which calibration you 2. Select Edit name and press 3. Change name by pressing up or
want to rename. confirm. down and right or left. Confirm name
by pressing right when on the last
character.

Fig. 16 Rename load weighing calibration
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2.2.9. Delete load weighing calibration

To delete a load weighing calibration, enter /mplement view, select the active implement and then Weighing calibrations. The
list of available calibration is shown.

Note. All the activities that were recorded while using the calibration will be deleted unless the activities are exported to the
mobile app

hr

& cal.1 v/ Select
e cal2 [/ Edit name A

N G calibrate
X Delete \ 4

ﬂ New calibration

v

1. Select which calibration you want to delete. 2. Select Delete and press confirm.

Fig.17 Delete load weighing calibration
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2.3. System settings
2.3.1. Loader setup

The loader min- and max positions are normally configured at first start-up, through the product setup wizard and should not
need to be reconfigured. But should the need arise, for example due to new sensors mounted or refitted, the loader can be

reconfigured.

The loader is recalibrated in the Settings view, by selecting Loader setup. This will start a wizard that will guide you through
the calibration procedure. Performing the loader setup will not require recalibration of the implements.

Set loader to lowest position and
hold until round indicator turns green

O

1. Hold the loader against the
mechanical stop with full joystick
deflection until indicator turns
green (3-4 s). Confirm with check
mark.

Setup ready!

4. Press check mark to confirm.

Set loader to highest position and Set tool carrier to max dump position
hold until round indicator turns green and confirm to proceed

2. Hold the loader against the 3. Control the tool carrier to
mechanical stop with full joystick mechanical stop and confirm
deflection until indicator turns with check mark.

green (3-4 s). Confirm with check

mark.

Fig 18 Loader setup
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2.3.2. Time and date

It is very useful to correctly set date and time when setting up Q-companion. When recording activities with Q-companion BT,
the date and time of work is recorded. When exporting activities into the Q-companion mobile app, the date and time setting
is also transferred, helping you document when work has been done and how long it has taken. When connecting your mobile
phone with the Q-companion display using Bluetooth, the date and time in the Q-companion display is synchronised with the
time and date in the mobile phone.

To change time, date or its format, go to the Settings view, select Display settings and then Date / Time.

Language % Time format

Backlight Date 14: 51

. HH : MM
Units Date format

Display name

Display version

@ Time

%5 Time format

Date

Date format

® Time

24 .
12 Time format

Date format

®© Time

24 .
172 Time format

Date YYYY-MM-DD
Date format MM-DD-YYYY

DD-MM-YYYY

Fig 19 Time and date
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2.3.3. Language

To change language, go to the Settings view, select Display settings and then Language.

& “

% Maintenance Backlight Deutsch

% Loader setup Units A 4 Svenska
& Display settings Display name

wl Factory reset Display version v

Fig.20 Language

2.3.4. Backlight

To change the display backlight, go to the Settings view, select Display settings and then Backlight.

The backlight will automatically turn off after 1 minute if the loader is disconnected from the tractor.

A User settings Date / Time
W Diagnostics Language

% Maintenance Backlight

% Loader setup Units

B Display settings Display name

wl Factory reset Display version

Fig.21 Backlight

2.3.5. Units

You can choose between metric or imperial units. To change unit, go to the Settings view, select Display settings and then
Units.

&

A User settings Date / Time
f—:; Diagnostics Language A
% Maintenance Backlight

% Loader setup A |y
B Display settings Display name

wl Factory reset Display version v

Imperial (Ib)

Selected: Metric

Fig.22 Units
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2.3.6. Factory reset

The factory reset will restore the system to its initial state, as when leaving factory, except for:
- Operating time
- Working times
- Load cycles

Note! Users, implements and all the activity data, stored in the display, will be lost.

“

User settings Continue to delete all implements, Confirm to delete all implements,
. . calibrations, activities and reset all calibrations, activities and reset all

Diagnostics " ;

settings. settings.

Maintenance
Loader setup

Display settings

wl Factory reset N

Fig.23 Factory reset

2.3.7. Display name

The display name is used to identify the display. It is shown in the mobile app when synchronizing activity data.

A& User settings Date / Time
(W Diagnostics Language

% Maintenance Backlight

Edit name

% Loader setup Units

B Display settings (3 Display name

wl Factory reset

Display version

1. Select Dlsplay Settings and 2. Select Dlsplay name and press 3. Change I?ame by pressing up or
fi down and right or left. Confirm
press confirm. confirm. Lo
name by pressing right on the last
character.

Fig.24 Display name
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2.4. User settings

It is very useful to correctly set date and time when setting up Q-companion. When recording activities with Q-companion BT,
the date and time of work is recorded. When exporting activities into the Q-companion mobile app, the date and time setting
is also transferred, helping you document when work has been done and how long it has taken. When connecting your mobile
phone with the Q-companion display using Bluetooth, the date and time in the Q-companion display is synchronised with the
time and date in the mobile phone.

2.4.1. Rename user

When a user is created, it assumes a default name of “user <#>". The user name can/should be changed to distinguish between
different users and to match the operators real name.When you start using the Q-companion BT display, you should edit the
default user name to match your name.

Ls s 0 -
johan v/ Select Edit name

johanna [/ Edit name A
(& man | WO -

anders v
New user
v
1. Select which user to configure. 2. Select Edit name and confirm 3. Change name by pressing up or
by pressing the check mark. down and right or left. Confirm
name by pressing right on the last
character.

Fig.25 Rename user

2.4.2. Activate user

To activate active user, enter User settings and select the user you want to activate.

v/ Select

Qf Edit name

X Delete

42 New user

1. Select the user you want to change to. 2. Select Select and press confirm.

Fig.26 Activate user
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2.4.3. Add user

To add a new user, go to User settings, select New user and press confirm. The new user will be added to the list.

johan johan

johanna johanna
malin malin
anders anders

New user

42 New user

Fig.27 Add user

2.4.4. Delete user

To delete a user, enter User settings and select the user you want to delete.

Note. All the activities for that user will be deleted unless they are syncronized to the mobile app.

o
A johan v/ Select

° .
A johanna [/ Edit name

X Delete

1. Select which user you want to delete. 2. Select Delete and press confirm.

Fig.28 Delete user
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3. OPERATION
3.1. Weighing

13 ©

79000
51625 >

1575 i

@ ©®© © 6O
M T Y

@t @

Fig.29 Load weighing view

l. Lower loader indication 9. Number of added lifts
2. Weighing range (grey filled) 10. Target weight

3. Loader height (0-100%) 11. Select weighing mode
4. Implement indication 12. Sum

5. Implement angle deviation 13. Activity recording

6. Home screen 14. Tare indicator

7. Weighing mode indicator 15. Weight unit

8. Setup weighing 16. Weight

3.1.1. Machine requirements

The accuracy of the system depends to some extent on the following conditions:

* Operating temperature

- Always allow the machine and the hydraulics
to warm up to the normal operating temperature
before commencing load weighing.

*  Weighing on level ground

- The tractor angle will affect the center of
gravity, hence also the load weighing result.

To achieve the best accuracy, perform the load
weighing on level ground.
*  Vehicle movement

- For best accuracy, keep the vehicle stationary
while weighing, to avoid oscillations in the
measured pressures, due to vehicle movements.

¢« Loader arm motion

25
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- Always use full deflection on joystick when
weighing and make sure the lifting motion is
smooth, to avoid oscillations in the measured
pressures.

- For best accuracy, the same engine speed shall
be used for the load weighing lifts as the
calibration lifts.

¢ Maintenance

- Maintain your loader in good condition. Things
like excessively worn bushings and pivot pins
as well as lack of lubrication to these areas can
have an adverse effect on weighing accuracy.
After any major servicing, particularly if worn
components have been replaced or welding
repairs have been carried out, the weighing
system should be recalibrated. Cavitation in the
hydraulic system can cause weighing errors.
This risk is greatly reduced if the oil level in the
tractor hydraulic system is kept according to the
manufacturer's specification.

3.1.2. Lifting procedure

A correct lifting procedure is important to get the best weighing accuracy. The load shall be lifted smoothly and consistently,
but with full joystick deflection, through the weighing range.

Procedure

*  Pick up the load.

*  Make sure the loader is below the weighing
range, and that the implement angle is at the
desired position.

A

‘ \\\lll,/,
Auto @&
13 ©
79000
51625 =

1575

Auto @& P

e @
79000
51625 = @&

1575
®

- The required implement angle is

indicated by the green marker.

The marker indicates the implement
angle used when calibrating the Fig.30

. Lower the loader. Fig.31 Adjust the implement angle.
selected implement.

- Incorrect implement angle is
indicated by the Implement indication
figure.

\

3 Ny
‘\\ I/

Auto &
13 ¢
79000
51625 =

1575 %

Auto &
13 C
79000
51625 =

1575

- The Lower loader indication is lit
until the loader is below the Weighing
range.

- A weighing lift cannot be started until
both the Implement angle deviation
and Lower loader indication are
turned off.

Fig.32 The loader is in the correct  Fig.33 The implement is in the
position. correct angle.
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*  Adjust engine speed so that it corresponds to the speed
used when calibrating the implement. .

*  Pull the joystick straight back with full deflection and A
lift smoothly at a constant speed through the weighing
range.

Auto &

140 &

*  When the loader gets above the Weighing range with
a successful weighing lift, there is a sound indication
(beep) and the weight is presented.

77540
53085 5 @&

1460 i

/ AN
/ \
I,||\

@

Fig.34 When a successful weighing lift is performed, the weight
is presented on the display.

A weighing lift is not accepted and no weight is shown if:

- The lift was too slow.
- The lift was too fast.

- The loader was not below the weighing range
when the lift was started.

- The implement angle was incorrect during the
lift.

3.1.3. Weighing mode

The weighing mode can be set to Manual or Automatic.

In Manual-mode, you need to manually add the measured
weight to the accumulated sum. Auto @&

&) &
79000

51625 =

1575

In Automatic-mode, the measured weight is automatically
added to the accumulated sum.

The weighing mode indicator shows the active mode.

Automatic m Manual

/7 A Y
/ AN
NN

Fig.35 The weighing mode indicator

To change weighing mode, press the Select weighing mode.

LR
‘\\ /,

Auto &

@ 13 ©
79000

« 51625

1575

/
/
Ill\\

Fig.36 Select weighing mode-button.
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3.1.4. Weight presentation

After a successful weighing lift, you are presented with the
measured weight of the load.

In Weighing mode - Automatic the measured weight is
automatically added to the accumulated sum, subtracted
from the target weight (if active) and the weighing lift
counter is increased.

In Weighing mode - Manual you will be presented with four
options when the weighing lift is done:

- Discard the measured weight and continue.
- Tare the system with the measured weight.
- Subtract from the accumulated sum.

- Add to the accumulated sum.

The measured weight is automatically discarded if none of
the above actions are taken and you lower the loader below
the weighing range.

For more information, see chapter 3.1.3. Weighing mode.

3.1.5. Weight accumulation

In the Weighing view you are presented with an
accumulated sum and a counter. The sum and the counter
is automatically adjusted when a weight is added or
subtracted.

The accumulated sum is stored in non-volatile memory
during power off and is restored when the system is
powered on.

You can clear the accumulated sum and counter by entering
Weight settings and select Clear sum.

4 V',
\ ’ Auto @&
13 &
79000
. 51625 ¢

(1575 ;;

/
III\\

A
¥

Gy

Fig.37 Weight presentation

Man
13 C
79000
51625 =

1575 i

/ \
/ \
Ill\\

Fig.38 Weighing mode

Auto &

13 C

79000

~ (51625 =

1575

/
III\\

A

¥

Gy

Fig.39 Weight accumulation
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Remove last weight

Auto & Remove tare
13 &

79000

51625 = Target weight

1575«

/ A Y
/ \
NN

Fig 40 Accumulated sum

3.1.6. Remove last weight

If the latest measured weight was added to or subtracted from the accumulated sum by mistake, you can remove that action by
pressing Weight settings and then Remove last weight. The accumulated sum, weighing lift counter and target weight (if active)
will then be restored to their previous values, before the weight was added or subtracted.

Note. You can only undo the latest weighing that was performed.

A A e e
X Remove last weight

Remove tare

‘\\\\'II/

Auto &

130 &

79000
51625 = @&

1575«

Clear sum

Target weight

/7 \
/ \
NN

Fig.41 Remove last weight

3.1.7. Target weight

You can enter a target weight, for instance when loading

a trailer, to avoid overloading. The target weight will
automatically decrease as weights are added to the
accumulated sum. It will help you keep track of how much
is left to load.

79000
51625 =

1575

/ \
NN

Fig 42 Target weight

You set or clear the target weight by pressing Weight settings, Target weight and then Set or Clear.
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Auto @
13 ¢
79000 Clear sum

Remove last weight

Remove tare

v

v

Fig 43 Weight settings

When the system, after a weighing lift is performed, detects
that the target weight will be reached or exceeded, it will
notify you that an action is required. The target weight and
current weight will be highlighted with borders and a longer
sound notification is heard.

A\\““’I,
Man

V4 \
AT AN

15795 i

168 &
@ 1300
‘ 78300 *

+

Fig.44 Target weight reached

If the weighing mode is set to Automatic and the system detects that the target weight will be reached or exceeded, the
weighing mode will automatically switch to Manual and prompt you for an action.

You can then either:
- Accept the overshoot in target weight and add
the weight anyway

- Dump some of the load and do a new weighing
lift

When you add the last load to reach or exceed the target weight, the weight is added to the sum and the target weight is

deactivated and set to 0.
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3.1.8. Tare

If you want to weigh material that is inside a container and you don't want the weighing result to include the weight of the
container, you can use Jare.

To exclude the weight of the container in the weighing
results, first make sure the weighing mode is set to Manual,
and then do a weighing lift with the empty container. When ><
the lift is done and you are promted with an action, press
Tare.

Man
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The result from the following weighing lifts will not pOd
include the weight of the container, but only the weight of

the material inside the container.

/ \
/ \
LN

Fig.45 Tare

The tare-symbol will indicate that taring is active.
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Fig.46 The tare-symbol

To remove the tare, press Weight settings and Remove tare.

N hr

Remove last weight

24 Remove tare A

Clear sum

vV oy,
‘\\ /l

Auto &

130 (&
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Target weight A 4

/ \
/ \
I’||\

Fig.47 Remove tare

The tare will automatically be removed when selecting a different implement.
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3.2. Position monitor

The Position view contains instruments for:

- Loader height

- Implement angle

- Lift capacity usage

- Timer for ongoing activity.

In this view, the loader lights — if present — can be turned on or off.

Note. The loader light output is only intended for original A16 Loader Light™ kit

MY T
® @ ©

Fig.48 Position view

6.
7.
8.
9.

Configure setpoints
Loader lights

Setpoints
Loader height (0-100%)
Implement angle Activity recording

Activity timer Lift capacity usage (0-100 %)

A S A e

Home screen

3.2.1. Loader height

The loader height is presented as percentage of the maximum loader height, as configured during product setup wizard or
loader setup

3.2.2. Implement angle

The implement angle is presented in degrees, in relation to the calibrated level angle.

3.2.3. Lift capacity usage

The capacity usage displays the absolute difference between the lifting- and the lowering pressure, in relation to the loaders
maximum working pressure (210 bar).
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3.2.4. Setpoints

The height- and angle instruments can display two separate user-configured reference positions, called setpoints. The setpoints
are a visual aid for controlling the loader to a specific position. You can also choose to set a set-point together with a sound
notification, in which case the display will beep when a set-point is reached.

You can set or clear the setpoints by pressing Configure setpoints, select the setpoint you would like to configure and then Set,
Set with beep or Clear.

!

Implement dumped ‘\/ Set with beep

P Loader high X Clear

> Loader low

N4

\%

Fig.49 Setpoints

When pressing Set or Set with beep, the current loader- or implement position is used as set-point.

3.3. Diagnostics

The diagnostic view is found from the Settings view. In the diagnostic view, some basic information about the system and its
usage is presented.

o o
ﬂ User settings Lifting time
% Diagnostics A Dump time

% Maintenance Oper. time
Load cycles _

% Loader setup A 4

®% Display settings
md Factory reset

Loader type: Self levelling

Fig.50 Diagnostics

- Lifting time: The number of hours the loader
arm has been moving.

- Dump time: The number of hours the tool
carrier has been moving. For a parallel loader,
the tool carrier will always move when the
loader arm is moving, even if no tilt movement
is commanded by you.

- Oper time: The number of hours the system has
been powered on.

- Load cycles: The number of performed lifts.

- Loader type: The loader type as configured
during product setup wizard.
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The system keeps track of any error or warning that the
system detects. When a fault is active, the system will show
a warning symbol in the status bar.

>

\4
I

v

Fig.51 Error or warning

When the warning-symbol is turned on, it means that an active fault is present in the system. To view the active and previously
active fault, press the button for error list and then View.

® A

Lifting time _ __ hrs A Loader lights [520448]

Dump time ___hrs A Lift angle sensor [520461]

hr

Oper.time _ _ _ hrs
Load cycles

Loader type: Self levelling

Fig.52 Warning-symbol

To clear all the previously active faults, press button for error list and then Clear.
To view detailed information about a fault select the fault and press confirm.

Please see chapter 4. Trouble shooting for help in troubleshooting or chapter 5. Error code for a list of error codes.

A

A Loader lights [520448]

A Lift angle sensor [520461]

A Loader lights
ar |

520448 Activation of loader lights

failed.

[ 4 Status: Active
FMI: Current below normal (5)
Occurrences: 1

Node address: 0x90

Fig.53 View detailed information
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3.4. Maintenance reminder

The purpose of the reminder-functionality is to help
maintaining the loader in good condition. For best
performance and longer life, maintenance shall be
performed on the loader at regular intervals.

The system keeps track of the loader usage and reminds you
when it is time to perform maintenance. When the loader
needs maintenance, the Q-companion display will show a
maintenance indicator in the status bar.

To see when maintenance shall be performed, or to clear the
indicator after maintenance has been performed, enter the
Maintenance menu and the specific maintenance action.

The maintenance reminders in the Q-companion BT display
are synchronised to the Q-companion mobile app, when
recorded activities are transferred over Bluetooth. If a
maintenance reminder is needed, it will also be shown in
the app.

i User settings \ Lubrication 7 hrs

Fig.54 Maintenance reminder

e EeA

% Diagnostics £2 check bolts 3hrs

% Maintenance

% Loader setup
®% Display settings
wl Factory reset

Time to

maintenance @

Lubricate greasing points with
universal grease (see manual)

Press X to reset
maintenance counter

Fig.55 Maintenance reminder

3.5. Activities

Q-companion is able to log/record the work that is
performed with the front loader. This information can be
exported to the Q-companion mobile app and web site,
where you get easy access to information which work has
been performed, the total number of lifts as well as the
total and average weight of your lifts. If you wish to export
your accumulated work results to the Q-companion app, for
easier documentation, it is recommended that you create
separate activities for each distinct task or job you perform.
This will then ensure, that in the mobile app the tasks are
split into different activities.

3.5.1. Log activities

You can start, pause or stop an activity in the Weighing view
or the Position view. An ongoing activity is indicated by
the Activity timer, visible in the Weighing view, Position
view and the Home screen. When an activity is ongoing, all
accumulated weighing lifts are registered in the activity.
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51625 = @&
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Fig.56 Activities
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Start activity
To start an activity press the record button. The activity
timer will start and the button icon will change to pause.

If you have performed weighing lifts and then choose to
start an activity, you will be asked whether you want to
clear the sum before starting the new activity.

When an activity is running, all accumulated weighing lifts
are registered in the activity.

Pause activity

To pause an activity press the pause button. The activity
timer will be paused and the button icon will change to
record. You will also be presented the option to stop the
recording.

When the activity is paused, you can still do weighing lifts
but you will not be able to accumulate them.

Stop activity
To stop an activity press the stop button. You will get the
option to save or discard the activity

Vil
A\\ ’,
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Fig.57 Start activity
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Fig.58 Pause activity
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Fig.59 Stop activity

36



Operation

3.5.2. Export activities

In order to export recorded activities to the mobile
application follow these steps:

1. To transfer recorded activities and results, select the
"Import" item in the app menu.

2. Ifyou have not paired your mobile phone with your Q-
companion display before, the list will be empty. If you
have paired the two units before, the display will be
shown in the list and you can connect by pressing the
name.

3. To add a new display in the app, press the plus sign in
the top right corner. Your mobile phone will then scan
for the display, so make sure it is powered up.

4. The first time you connect to import activities, it is
necessary to perform a few settings. The purpose
of these settings is to reduce the amount of manual
information you have to enter later, when importing
data into the app. You will need to tell:

- The loader registered in the app that is
connected to the Q-companion display in
the tractor

- The implements registered in the app that
correspond to the implements you setup and
used in the Q-companion display

The display will show a progressbar while the activities are
transferred. Once the activities have been transferred to the
mobile they will no longer exist in the display.

Exporting activities ...

@ = >

Fig.60 Export activities
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Trouble shooting

4. TROUBLE SHOOTING

Problem

Possible Cause(s)

Action

The display is showing Connect loader
to tractor.

2~5C

Connect loader to tractor

K2

The electrical wiring harness between
tractor and loader is disconnected.

Connect the electrical harness between
the tractor and loader.

The electrical wiring harness between
tractor and loader has possible damage.

Inspect electrical wiring harness.

The loader Electronic Control Unit
(ECU) is malfunctioning.

Contact dealer.

The display is showing
Loader ECU not compatible.

2~50

Loader ECU not compatible
Version: 1

&

The software versions of the display
and the loaders Electronic Control Unit
(ECU) are incompatible.

Contact dealer.

The indicator in loader height instrument
is not visible on the display.

Note. If the loader height instrument is
not functioning, the implement angle
instrument will most likely not function
either.

The loader positions are not properly
calibrated.

Perform a new loader setup according to
2.3.1. Loader setup.

The rotational sensor for the loader arm
is disconnected

Connect the rotational sensor for the
loader arm.

The rotational sensor, or its electrical
harness, for the loader arm has possible
damage.

Inspect electrical wiring harness and
Sensor.

The indicator in implement angle
instrument is not updated when the
implement is moving, but the loader
height instrument is working.

The loader- and implement positions are
not properly calibrated.

Perform a new loader setup according to
2.3.1. Loader setup.

The rotational sensor, or its electrical
harness, for the tool carrier is broken.

Inspect electrical wiring harness and
sensor.

The indicator in the loader height
instrument is moving unevenly, even
when the loader arm itself is moving
smoothly.

The sensor/magnetic bolt for the loader
arm is not fixed correctly.

Contact dealer.

The indicator in the implement angle
instrument is moving unevenly,

even when the tool carrier is moving
smoothly.

The sensor/magnetic bolt for the tool
carrier is not fixed correctly.

Contact dealer.

In Weighing view, no weighing results
are presented when doing a load
weighing lift.

The criteria for performing a successful
load weighing lift were not fulfilled (see
chapter 3.1.2. Lifting procedure).

Lower the loader arm and adjust the
implement angle until the Lower loader
indication and Implement indication

is turned off, before commencing the
weighing lift.
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Trouble shooting

Problem

Possible Cause(s)

Action

The system says Lift faster or Lift
slower after the weighing lift has been
performed.

Lift faster

Auto &
13 ©
79000 @
51625 =

15755

The weighing lift was performed
too slow or too fast compared to the
calibrated lift.

Increase or decrease the engine rpm
to better match the rpm used while
calibrating the implement.

Re-calibrate the implement with the
engine rpm you would like to use while
weighing.

Make sure to always use full joystick
deflection during lift.

The system says Keep angle after the
weighing lift has been performed.

Keep angle
- 1
4 \\“ 'l’/
Auto @
13 C

79000 @
51625 >

15755

The implement angle was moved outside
the allowed range during the lift.

Make sure that you do not change the tilt
angle during the lifting motion.

There are large deviations in the load
weighing results, even if the lifts are
close to identical with regards to load,
speed and smoothness of lift.

The load weighing calibration is not
correct.

Re-calibrate the implement for load
weighing. Make sure you use a heavy
enough calibration weight. See 2.2.6.
Calibrate load weighing.

The sensor/magnetic bolt for the loader
arm is not fixed correctly.

Contact dealer.

There is air trapped inside the pressure
Sensor.

Operate the loader arm and the tool
carrier to it's mechanical stops a couple
of times to let the air bleed out from the
hydraulic system.

If the problem persists, contact dealer.

The hydraulic pressures are fluctuating
when lifting.

Check the hydraulic oil level and refill
if needed. Re-calibrate the implement
for load weighing, using the higher
weighing range. The pressures then have
more time to stabilize before the loader
reaches the weighing range, where the
measuring is done.

The loader light does not turn on when
activating the loader light from display
and a fault is generated.

The loader light is not connected or has
possible damage.

Check the Error Code table for more
information.
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5. ERROR CODE

Error FMI Description Reason Action
code
520461 2 Lift Angle Sensor - Data Erratic. |Inconsistent readings from Check sensor and its harness.
sensor.
3 Lift Angle Sensor - Voltage Sensor broken or short-circuited |Check sensor and its harness.
High. to battery.
4 Lift Angle Sensor - Voltage Low. | Sensor broken, short-circuited to |Check sensor and its harness.
ground or not connected.
14 Lift Angle Sensor - Special Internal error in ECU*. Contact your dealer.
Instruction.
520464 2 Tilt Angle Sensor - Data Erratic. |Inconsistent readings from Check sensor and its harness.
sensor.
3 Tilt Angle Sensor - Voltage High. | Sensor broken or short-circuited |Check sensor and its harness.
to battery.
4 Tilt Angle Sensor - Voltage Low. | Sensor broken, short-circuited to |Check sensor and its harness.
ground or not connected.
14 Tilt Angle Sensor - Special Internal error in ECU*. Contact your dealer.
Instruction.
520465 3 Pressure Sensor A - Voltage Sensor broken or short-circuited |Check sensor and its harness.
High. to battery.
4 Pressure Sensor A - Voltage Low. | Sensor broken, short-circuited to |Check sensor and its harness.
ground or not connected.
14 Pressure Sensor A - Special Internal error in ECU*. Contact your dealer.
Instruction.
520466 3 Pressure Sensor B - Voltage Sensor broken or short-circuited |Check sensor and its harness.
High. to battery.
4 Pressure Sensor B - Voltage Low. | Sensor broken, short-circuited to |Check sensor and its harness.
ground or not connected.
14 Pressure Sensor B - Special Internal error in ECU*. Contact your dealer.
Instruction.
520448 5 Loader Lights - Current Low. Loader lights broken or not Check loader lights and its
connected. harness.
6 Loader Lights - Current High. Short-circuit to ground or battery. | Check loader lights and its
Output is turned off. harness. Turn off loader lights to
remove error code and re-enable
the output.
520453 4 Output stage - Voltage below Internal inhibit detected. Contact your dealer.
normal.
520458 3,4,7, |Output stage — Main activation |Failure to activate the output Contact your dealer.
12,14 |failure. stage.
520467 2 Communication — Intermittent | Loader ECU tries to recover No action.
CAN bus off. from CAN bus off.
31 Communication — Permanent Loader ECU failed to recover Check connectors and harnesses
CAN bus off. from CAN bus off. ECU made |to the Display and to the Loader.
ten attempts to recover from Reboot the system to remove
CAN bus off but failed. the error code. If error persists,
contact your dealer.

* Electronic Control Unit - Attached at the front of the loader
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Connection diagram

6. CONNECTION DIAGRAM

Mount the display with Ignition
the provided suction Yellow
cup windshield mount (KL15)
GND Battery

Black
(KL31)

3A Fuse (KLSO)

Connect to
Front loader

Tractor harness

6.1. Mounting steps

*  Connect the Tractor harness to ignition, power and
ground. Observe the color coding on the wires.

*  Mount the display with the windshield mount and
attach the Display harness.

*  Connect the Display harness to the Tractor harness.

*  Connect the Tractor harness to the mating connector on
the front loader harness.

*  Turn power on.
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Warranty Conditions

7. WARRANTY CONDITIONS

EU DECLARATION OF CONFORMITY

ALO AB

Brinnland 300

SE-901 37 Umed, Sweden

Tel. +46 (0)90 17 05 00

Hereby certifies that:

From September 2018, the operator’s tool Q-Companion BT described in this instruction manual (see front page)
A. manufactured in conformity with the provisions in the COUNCIL DIRECTIVE

- dated 26 February 2014 on the approximation of the laws of the Member States on electromagnetic compatibility,
2014/30/EU.

- dated 16 April 2014 on the harmonisation of the laws of the Member States relating to the making available on the
market of radio equipment, 2014/53/EU.

B. manufactured according to the following harmonised standards:
SS-EN ISO 14982:2009, SS-EN 16590:2014 (ISO 25119:2010)

C. manufactured according to the following technical standards:
ISO 15003:2006, ISO 20653:2013.

The person authorized to compile technical documentation at ALO AB is Anders Lundgren, Executive Vice President R&D.

Umea 2018-09-01
Niklas Astrom

Managing Director
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Oversikt

8. OVERSIKT

Obs! Lastvigningsfunktionen ska inte anvéndas for kommersiell verksamhet.

Q-companion ér ett forarstodsystem for frontlastare som bidrar till att 6ka din effektivitet. Det innehaller lastvégning,
redskapspositionsdvervakning och underhallspdminnelser. Q-companion BT har d&ven en mobilapp och ett internetgranssnitt
for enkel dokumentation. Ladda ner Q-companion appen kostnadsfritt i din mobiltelefon och anvénd Bluetooth for att fora 6ver
dina arbetsresultat till molnet.. Q-companion kan véga lasten néir du lyfter den med lastaren. Lyftets vikt samt de ackumulerade
resultaten kommer att visas pa skdrmen. Har kommer du ocksa att se redskapets hojd vilket dr anvéndbart om du inte kan se
den sjdlv. Baserat pa hur du anvénder lastaren kommer Q-companion att pAminna dig om att utfora underhéll sa att din lastare
halls i gott skick. Det &r enkelt att borja anvinda Q-companion systemet. Kalibrering utfors en gang for varje redskap du
kommer att anvénda. Kalibreringarna lagras i minnet och aktiveras enkelt nir du byter redskap pa lastaren.

Varning!

Q-Companion ir ett informationssystem, INTE
ett sikerhetssystem. Systemet dr utformat for
att vara ett extra hjilpmedel vid styrningen

av lastaren. Det dr emellertid inte avsett att
ersitta operatorens uppmirksamhet och
omdomesformaga.

8.1. Beskrivning av display

Q-Companion styrs via displayenheten. Det finns fyra knappar (A, B, C och D) pa displayen. De anvénds for navigerings- och
styrfunktioner.

Niér du startar Q-companion blir du pdmind om Q-companion mobilappen som kostnadsfritt finns tillgdnglig f6r iOS och
Android. Denna startskdrm kommer inte ldngre att visas efter det att du har parat Q-companion-skérmen med en mobiltelefon
via Bluetooth, eller nir skdrmen har visats ett visst antal ganger.

COMPANION™

Figur 61 Displayenhet

8.1.1. USB-kontaktdon

USB-kontakten kan anvéndas for att ladda din mobiltelefon eller for att uppdatera skdrmens programvara.
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Oversikt

8.2. Startsida

Det finns fyra huvudvyer i anvindargrianssnittet:

A. Vigning

B. Position

C. Redskap

D. Instillningar

Du kommer till de olika vyerna fréan Startsidan.

O @@ O 66

& fork/cala ﬂ User settings

& Dbalegrip / cal.b W Diagnostics

& bucket/ gravel % Maintenance

3 New implement % Loader setup
®% Display settings

wl Factory reset

Figur 62 Anvindargrdinssnitt

I. Indikator f6r underhall 6. Klocka

2. Indikator for felmeddelande 7. Aktiv viktkalibrering
3. Indikator for lastarljus 8. Aktivt redskap

4. Aktiv anvéndare 9. Skdrmnamn

5. Aktivitetstimer
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8.3. Vy Véagning
1 Viigningsvyn kan du utfora vigning av last. For att kunna komma at Vigningsvyn, maste det valda redskapet vara kalibrerat
for lastviagning, se 9.2.6. Kalibrera lastvigning, samt ha sitt planldge instéllt, se 9.2.5. Kalibrera planidige.

Lastens vikt berdknas genom att hydraultrycket i cylindrarna méts kontinuerligt nar man befinner sig i vigningsomradet under
en lyftcykel.

Varje vigningskalibrering bestar av tva referenslyft , det ena med en kénd referensvikt och det andra med tomt redskap. Genom
att anvénda tva lyft kan vikten uppskattas genom interpolering av de tva referenslyften.
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Figur 63 Vy Lastvdgning

1. Referenspunkter 10. Antal tillagda lyft

2. Viégningsomrade (grafyllt) I1. Malvikt

3. Lastarhojd (0 — 100 %) 12. Vilj vigningsldge

4. Implement angle 13. Summa

5. Implement angle deviation 14. Aktivitetsregistrering

6. Aktivitetstimer 15. Indikator for tara

7. Indikator for végningsldge 16. Vikt

8. Startsida 17. Indikation for sénk lastare
9. Stéll in vigning
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8.4. Vy Position
I Positionsvyn kan du 6vervaka lastarhojden, redskapsvinkeln och kapacitetsutnyttjandet med avseende pd det maximala
systemtrycket.

Du kan dven aktivera referenspunkter, som ska anvindas som positionsreferenser, for bade lastarhdjden och redskapsvinkeln. I
denna vy kan lastarljusen (beroende pa modell) tindas/sldckas.

MY T A0
® @ ©

Figur 64 Vy Position

1. Referenspunkter 6. Konfigurera referenspunkter

2. Lastarhojd (0 — 100 %) 7. Lastarljus

3. Redskapsvinkel 8. Aktivitetsregistrering

4, Aktivitetstimer 9. Lyftkapacitetsutnyttjande (0-100 %)
5. Startsida
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Oversikt

8.5. Vy Redskap
I Redskapsvyn kan du konfigurera och vilja vilket redskap och vilken vigningsskalibrering som ska anvéndas tillsammans med
lastaren.

For varje redskap kan man konfigurera:

- Namnet pa redskapet
- Planliget for redskapet
- Lastvdgning

& fork/cal.a

4 Dbalegrip / cal.b

4 bucket/ gravel

2 New implement

®» © ©

Figur 65 Vy Redskap

1. Startsida 3. Navigera nedat
2. Navigera uppét 4. Vilj
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Oversikt

8.6. Vy Installningar

I vyn Instdllningar kan du visa och konfigurera olika delar hos lastaren och systemet.

Anvindarinstillningar
Visa fel och varningar
Visa och aterstéll underhallspdminnelser

Still in lastarens grundlaggande konfiguration.
Det utfors normalt vid den forsta idrifttagningen
med hjélp av instéllningsguiden.

Andra systemets datum/tid och displayens
bakgrundsbelysning.

Aterstill systemets fabriksinstillningar

i User settings

@ Diagnostics
% Maintenance

'% Loader setup

®% Display settings
md Factory reset

Figur 66 Vy Instdillningar

1. Startsida 3. Navigera nedat

2. Navigera uppat 4. Vilj
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Instillning

9. INSTALLNING
9.1. Ursprunglig installning

Systemet maste stéllas in korrekt for att det ska ga att anvianda. Nér systemet startas for forsta gangen visas en instillningsguide
som guidar dig genom instillningsproceduren.

Obs. Din aterforsiljare kan redan ha gjort denna instéllning nér lastaren monterades. I sé fall kommer den hér beskrivna
instéllningsguiden inte att visas nér du startar systemet.
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Instillning

Francais

Deutsch

Svenska

1. Vilj sprék. Bekréfta med
bocken.

Set time format

4. Valj tidsformat. Bekrifta med
bocken.

Set date

2017 -12- 11
YYYY - MM - DD

7. Justera datumet. Bekrafta med

bocken.

Set tool carrier to max dump position
and confirm to proceed

10. Styr redskapsféstet till det
mekaniska stoppet och bekréfta
med bocken.

hr )

Set loader type

Self levelling

A
Non self levelling v

v

2. Vilj typ av lastare. Bekrifta
med bocken.

Set time

14 : 52

HH : MM

5. Justera tiden. Bekréifta med
bocken.

Set loader to lowest position and
hold until round indicator turns green

min *

8. Hall lastaren mot det mekaniska
stoppet med fullt joystickutslag
tills indikatorn blir gron (3 — 4 s).
Bekrifta med bocken.

Setup ready!

11. Bekrifta med bocken.

Figur 67 Instillning
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Set units

Imperial (Ib)

3. Vilj enhet. Bekréfta med
bocken.

Set date format

YYYY-MM-DD

MM-DD-YYYY
DD-MM-YYYY

6. Vilj datumformat. Bekrifta
med bocken.

Set loader to highest position and
hold until round indicator turns green

9. Hall lastaren mot det mekaniska
stoppet med fullt joystickutslag
tills indikatorn blir gron (3 — 4 s).
Bekrifta med bocken.



Instillning

9.2. Konfigurering av redskap

Vissa konfigureringar &r specifika for det aktuella redskapet. Varje redskap maste kalibreras da vikten, geometrin och planldget
varierar. Aven vikten som lyfts med olika redskap kan variera. Genom att du kalibrerar varje redskap separat forbittras
noggrannheten i de resultat som Q-companion levererar.

Konfigurering av redskap gors i Redskapsvyn. Fran denna meny kan du:

- Léagg till ett redskap

- Vilja ett redskap

- Konfigurera ett redskaps planldge

- Kalibrera redskapet for lastvéigning
- Byta namn pa redskap

- Tabort ett redskap

& fork/cal.a Vv’ Select

& balegrip / cal.b

4 bucket/ gravel

0° Calibrate level position

ja, Weighing calibrations

[/ Edit name
X Delete

B New implement

Figur 68 Konfigurering av redskap

9.2.1. Lagga till redskap

For att 14gga till ett nytt redskap, gé tillRedskapsvyn, valj Nytt redskap och tryck pa bekrifta. Det nya redskapet kommer att
laggas till i listan..

& fork/cal.a & fork/cal.a

4 Dbalegrip / cal.b 4 balegrip/ cal.b

& bucket/ gravel =) 4 bucket/ gravel

B New implement A 4 4 implementi A 4

3 New implement

v v

Figur 69 Ldgga till redskap
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Instillning

9.2.2. Vilj redskap

Aktivt redskap byts iRedskapsvyn.

Nér man anvéinder Q-companion r det viktigt att du byter det aktiva redskapet (pa skdrmen) nér du byter redskap pa lastaren.
Nir du viljer redskapet pa skidrmen aktiveras de korrekta kalibreringarna sé att information om redskapets positions- och
végningsvy visas korrekt.

hr

v’ Select

4 Dbalegrip / cal.b 0° Calibrate level position A

& bucket/ gravel - [lp, Weighing calibrations

2 New implement Bf Edit name \ 4
X Delete

& fork/cal.a

1. Vilj vilket redskap som ska aktiveras. 2. Vilj Select, och bekrifta val.

Figur 70 Vilj redskap

9.2.3. Byta namn pa redskap

Namnet pa ett redskap kan dndras for att gora det lattare att skilja mellan olika redskap och deras planerade anvéndning.

hr ]

& fork/cal.a v/ Select Edit name

4 balegrip/ cal.b 0° Calibrate level position A

& bucket/ gravel Weighing calibrations bucket2

2 New implement [Z Edit name v

X Delete
v
1. Vilj vilket redskap som ska 2. Vilj Andra namn och bekrifta 3. Andra namnet genom att trycka
konfigureras. genom att trycka pa bocken. uppét eller nedét och at hoger

eller vanster. Bekrifta namnet
genom att trycka at hdger vid den
sista bokstaven.

Figur 71 Ddpa om redskap
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9.2.4. Ta bort redskap

For att ta bort ett redskap, gé till Redskapsvyn och vilj det redskap du vill ta bort.

Obs. Redskapets alla lastvdgningskalibreringar kommer att raderas. Alla aktiviteterna samt aktiviteterna som registrerades nér
redskapet anvidndes kommer ocksé att raderas, sé vida de inte exporteras till mobilappen.

& fork/cal.a

v/ Select

4 Dbalegrip / cal.b 0° Calibrate level position

& bucket/ gravel =) a, Weighing calibrations

3 New implement [/ Edit name A 4

X Delete

v

1. Vil;j vilket redskap som ska tas bort och bekrifta 2. Vilj Ta bort och bekrifta val.
val.

Figur 72 Ta bort redskap

9.2.5. Kalibrera planlage

Vyn Position och vyn Vigning &r beroende av ett korrekt kalibrerat redskap med avseende pa dess kalibrerade planlédge.

For att anvénda positionsdvervakningsfunktionen i Positionsvyn och Vigningsvyn ér det nddvandigt att kalibrera redskapets
planlage.

Planléget for ett redskap kalibreras i vyn Redskap genom att du véljer onskat redskap och dérefter Kalibrera planlidiige.

hr S E—

& fork/cala v/ Select Set implement to level position

< balegrip / cal.b 0° Calibrate level position A and confirm
& Dbucket/ gravel Weighing calibrations

2 New implement [ Edit name
X Delete

1. Vilj vilket redskap som ska 2. Valj Kalibrera planldge och 3. Styr redskapet till dess
konfigureras. bekrifta genom att trycka pa horisontella niva. Bekréfta genom
bocken. att trycka pa bocken.

Figur 73 Kalibrera planldge
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9.2.6. Kalibrera lastvagning

For att anvénda lastvagningsfunktionen &r det nddvéndigt att gora en vigningskalibrering med det valda redskapet.
Kalibreringsproceduren gérs genom att man utfor tva kalibreringslyft. Det forsta lyftet gors med en kénd vikt i redskapet och
det andra lyftet gors med tomt redskap.

Varje redskap som anvénds for vigning maste kalibreras separat. Kalibreringarna lagras i ett permanent minne.

For storst noggrannhet, gor kalibreringslyften pa samma sétt som du senare kommer att arbeta med lastaren. Beakta dven
foljande omsténdigheter som kan paverka noggrannheten:

Drifttemperatur

- Vanta alltid tills maskinen och
hydraulsystemet har virmts upp
till normal drifttemperatur innan
lastvdgningen paborjas.

Vigning pa plan mark

- Traktorvinkeln paverkar
tyngdpunkten och dérigenom
dven lastviagningsresultatet. For
att erhélla storst noggrannhet ska
lastvégningen utforas pa plan
mark.

Fordonsrorelse

- Vigning nér fordonet ror sig
pa ojamn mark kan péverka
noggrannheten negativt.

Lastararmsrorelse

- Anvind alltid fullt joystickutslag
vid véigningen och sékerstall att
lyftrorelsen ar mjuk. Detta for att
undvika variationer i de uppmétta

trycken.

- For storst noggrannhet, ska

samma motorvarvtal anvindas
for kalibrerings- och de verkliga

lastvigningslyften.
* Redskapsvinkel

- Det dr viktigt att anvinda
samma redskapsvinkel for

bade kalibreringslyften och de

faktiska lastvagningslyften.

VE’
NN

4-!»

RPM

K
‘o

Redskapet kalibreras for lastvigning i Redskapsvyn, genom att 6nskat redskap véljs, Vigningskalibreringar och dérefter Ny
kalibrering. Du guidas genom kalibreringsprocessen. En ny lastvigningskalibrering kommer att skapas for det valda redskapet.

For storst noggrannhet rekommenderas att den kéinda vikten dr lika med eller storre dn den typiska last som kommer att vigas

senare.

Ett alternativ dr att anvénda en kénd vikt som dr >50 % av redskapets maximala kapacitet.

Minsta tillatna kénda vikt dr 300 kg.

Om avsikten med ett specifikt redskap &r att viga samma slags laster med ungefiar samma vikt kan noggrannheten 6ka om den
kénda lasten, som anvédnds under kalibreringen, viger som de planerade lasterna.

Tips! Om samma redskap anvénds tillsammans med olika material som fordrar olika hantering kan du skapa separata

vagningskalibreringar for det redskapet.
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v/ Select

0° Calibrate level position

j» Weighing calibrations

B’o Edit name
X Delete

1. Vélj Weighing calibrations och
bekrifta med bocken.

Add a known weight and position
the implement so that the round
indicator turns green

4. Addera en kind vikt och
placera redskapet sa att den
runda indikatorn blir gron.
Bekréfta med bocken.

hr |
Position empty implement so that
the round indicator turns green

7. Tom och placera redskapet sa
att den runda indikatorn blir gron.
Bekrifta med bocken.

hr |

L gravel

8, New calibration A

v

Select weighing range suitable for
the implement and confirm
STANDARD

A Buckets _Ji Forks
Disilage i Bale grabs

v

3. Vilj lampligt vagningsomrade
for redskapet och bekréfta.

2. Valj New calibration och
Bekréfta med bocken.

Lift until the round indicator turns green Enter known weight to continue

700 kg

5. Utfor ett mjukt lyft med fullt
joystickutslag tills den runda
indikatorn lyser gront. Tryck pa
bocken nér du &r klar.

6. Ange kalibreringsviktens vikt.
Bekriéfta genom att trycka at
hoger vid den sista siffran.

Successfully calibrated.
Confirm to save.

Lift until the round indicator turns green

8. Utfor ett mjukt lyft med fullt
joystickutslag tills den runda
indikatorn lyser gront. Tryck pa
bocken nér du &r klar.

9. Tryck pé bocken for att
bekrifta.

Figur 74 Kalibrera lastvigning
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9.2.7. Valj befintlig
lastvagningskalibrering

For att byta till en annan lastvigningskalibrering for det aktiva redskapet, ga till Redskapsvy, vilj det aktiva redskapet och
dérefter Vigningskalibreringar. Listan over tillgéngliga kalibreringar visas.

& cal.1 v/ Select

Loy cal.2 [ Edit name

G Calibrate

ﬂ New calibration X Delete

1. Vilj vilken kalibrering som ska aktiveras. 2. Vilj Select, och bekrifta val.

Figur 75 Vdlj befintlig lastvigningskalibrering

9.2.8. Byta namn pa
lastvagningskalibrering

Namnet pa en lastvigningskalibrering kan &ndras for att gora det lattare att skilja mellan olika kalibreringar och deras syften.

hr

;Q cal.A o Select Edit name

cal.2 [# Editname A

% New calibration X Delete v

v
1. Vilj vilken kalibrering som ska 2. Vilj "Redigera namn" och 3. Andra namnet genom att trycka
dopas om. bekrifta val. uppat eller nedat och at hoger eller

vanster. Bekrifta namnet genom
att trycka &t hoger vid den sista
bokstaven.

Figur 76 Byta namn pa lastvigningskalibrering
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9.2.9. Radera lastvagningskalibrering

For att radera en lastvdgningskalibrering, gé till Redskapsvy, vilj det aktiva redskapet och dérefter Vigningskalibreringar.
Listan over tillgéingliga kalibreringar visas.

Obs. Alla aktiviteterna som registrerades nér kalibreringen anvdndes kommer att raderas savida inte aktiviteterna exporteras till
mobilappen

hr

& cal.1 v/ Select
e cal2 [/ Edit name A

N G calibrate
X Delete \ 4

ﬂ New calibration

v

1. Vilj vilken kalibrering som ska tas bort. 2. Vilj Ta bort och bekrifta val.

Figur 77 Radera lastvigningskalibrering
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9.3. Systeminstallningar
9.3.1. Konfigurering av lastare

Lastarens min.- och max. positioner konfigureras normalt vid den forsta idrifttagningen med hjilp av produktens
instillningsguide och ska inte behova konfigureras om. Men om behovet skulle uppsta, till exempel pa grund av att nya
sensorer monterats eller atermonterats, kan lastaren konfigureras om.

Lastaren kalibreras om i Instdllningsvyn, genom att vilja Lastarinstdillning. Detta startar en guide som guidar dig genom
kalibreringsproceduren. Konfigurering av lastaren kommer inte att krdva omkalibrering av redskapen.

Set loader to highest position and Set tool carrier to max dump position
hold until round indicator turns green and confirm to proceed

Set loader to lowest position and
hold until round indicator turns green

O

1. H&ll lastaren mot det 2. Hall lastaren mot det mekaniska 3. Styr redskapsfistet till det
mekaniska stoppet med fullt stoppet med fullt joystickutslag mekaniska stoppet och bekrifta
joystickutslag tills indikatorn tills indikatorn blir gron (3 — 4 s). med bocken.

blir gron (3 — 4 s). Bekréfta med Bekrifta med bocken.

bocken.

Setup ready!

4. Tryck pa bocken for att bekréfta.

Figur 78 Konfigurering av lastare
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9.3.2. Tid och datum

Det ar mycket praktiskt att stilla in ratt datum och tid vid uppséttningen av Q-companion. Nér aktiviteter registreras

med Q-companion BT, registreras datumet och tiden som arbetet utférdes. Nar aktiviteterna exporteras till Q-companion
mobilappen overfors dven datum-och tidsinstdllningarna, vilket hjélper dig att dokumentera nér arbetet utférdes och hur lang
tid det tog. Nér din mobiltelefon ansluts till Q-companionskdrmen via Bluetooth, synkroniseras datumet och tiden pa Q-
companionskérmen med tiden och datumet i mobiltelefonen.

For att dndra tid, datum eller dess format, gé till /nstdillningsvyn, valj Skdrminstdillningar och dérefter Datum / Tid.

Language % Time format

Backlight Date 14: 51

. HH : MM
Units Date format

Display name

Display version

@ Time

%5 Time format

Date

Date format

® Time

24 .
12 Time format

Date format

®© Time

24 .
172 Time format

Date YYYY-MM-DD
Date format MM-DD-YYYY

DD-MM-YYYY

Figur 79 Tid och datum
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9.3.3. Sprak

Andra sprak genom att ga till vyn Instdillningar, vilja Displayinstdillningar och dérefter Sprk.

& “

% Maintenance Backlight Deutsch

% Loader setup Units A 4 Svenska
& Display settings Display name

wl Factory reset Display version v

Figur 80 Sprdk
9.3.4. Bakgrundsbelysning

Andra bakgrundsbelysning genom att g4 till vyn Instdllningar, vilja Displayinstdillningar och direfter Bakgrundsbelysning.

Bakgrundsbelysningen sldcks automatiskt efter 1 minut om lastaren kopplas fran traktorn.

A User settings Date / Time
W Diagnostics Language

% Maintenance Backlight

% Loader setup Units

B Display settings Display name

wl Factory reset Display version

Figur 81 Bakgrundsbelysning

9.3.5. Enheter

Du kan vélja mellan metriska eller brittiska enheter. For att byta enhet, ga till Instdllningsvyn, valj Skdrminstdllningar och
dérefter Enheter.

f—:; Diagnostics Language A Imperial (Ib)
% Maintenance Backlight

% Loader setup (Buis | w
@9 Display settings Display name Selected: Metric

wl Factory reset Display version

v

Figur 82 Enheter
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9.3.6. Fabriksaterstallning

Fabriksaterstillningen aterstéller systemet till dess ursprungliga fabriksinstéllning med undantag for:
- Drifttid
- Arbetstider
- Lastcykler

Obs! Anvindare, redskap och all aktivitetsdata som lagrats pa skarmen kommer att ga forlorade.

User settings Continue to delete all implements, Confirm to delete all implements,

. . calibrations, activities and reset all calibrations, activities and reset all
Diagnostics " ;
settings. settings.

Maintenance
Loader setup

Display settings

wl Factory reset N

Figur 83 Fabriksdterstdillning

9.3.7. Skarmnamn

Skdarmnamnet anvinds for att identifiera skdarmen. Det visas i mobilappen nér data synkroniseras.

A& User settings Date / Time
(W Diagnostics Language

% Maintenance Backlight

Edit name

% Loader setup Units

B Display settings (3 Display name

wl Factory reset

Display version

“

1. Vilj Displayinstdllningar och 2. Valj Display-namn och 3. Andra namn senor att tr}.l.cka
bekrifta val. bekrifta val upp eller ner, vinster eller hoger.
' Bekrifta val genom att trycka pa

hdger pé sista bokstaven.

Figur 84 Skdrmnamn
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9.4. Anvandarinstallningar

9.4.1. Byta namn pa anvandare

Nir en anvindare skapas ges denna standardnamnet “anvédndare <#>". Anvandarnamnet kan/bor dndras for att skilja mellan
olika anvéndare och for att matcha forarens verkliga namn. Nér du borjar anvinda Q-companion BT skdrmen bor du dndra
standardnamnet s att det matchar ditt namn.

|
johan v/ Select Edit name

johanna [/ Edit name A
(& man | WO -

anders v
New user
v
1. Vilj vilken anviindare som ska 2. Vilj Andra namn och bekrifta 3. Andra namn genom att trycka
konfigureras. genom att trycka pé bocken. upp eller ner, vénster eller hoger.

Bekrifta val genom att trycka pa
hoger pa sista bokstaven.

Figur 85 Byta namn pad anvindare

9.4.2. Aktivera anvandare

For att aktivera aktiv anvéndare, ga in pa Anvdndarinstdllningar och vilj anvéindaren som du vill aktivera.

v/ Select

johanna [/ Edit name

X Delets

[
A anders

42 New user

1. Vilj den anvindare du vill byta till. 2. Vilj Select, och bekrifta val.

Figur 86 Aktivera anvindare
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9.4.3. Lagga till anvandare

For att ldgga till en ny anvéindare, ga till Anvdandarinstdillningar, valj Ny anvdindare och tryck pa bekréfta. Den nya anvéndaren
laggs till pa listan.

johan johan

johanna johanna

malin malin

anders anders

New user
@
‘a2 New user

Figur 87 Ldgga till anvindare

9.4.4. Ta bort anvandare

For att ta bort en anvéndare, ga till Anvindarinstdllningar och vélj anvéndaren du vill ta bort.

Obs. Den anvindarens alla aktiviteter raderas savida de inte har synkroniserats till mobilappen.

o
A johan v/ Select

o

A johanna [/ Edit name

X Delete

1. Vilj vilken anvéndare som ska tas bort. 2. Vilj Ta bort och bekrifta val.

Figur 88 Ta bort anvindare
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10. DRIFT
10.1. Vagning

13 ©

79000
51625 >

1575 i

@ ©®© © 6O
M T Y

@t @

Figur 89 Vy Lastvigning

l. Indikation for sénk lastare 9. Antal tillagda lyft

2. Vigningsomréade (grafyllt) 10. Malvikt

3. Lastarhojd (0 — 100 %) 11. Vilj vigningsldge

4. Indikation for redskap 12. Summa

5. Redskapets vinkelavvikelse 13. Aktivitetsregistrering
6. Startsida 14. Indikator for tara

7. Indikator for vigningsldge 15. Viktenhet

8. Stall in vigning 16. Vikt

10.1.1. Maskinkrav

Systemets noggrannhet beror till viss del pa foljande férhéllanden:

*  Drifttemperatur

- Vinta alltid tills maskinen och hydraulsystemet
har varmts upp till normal drifttemperatur innan
lastvdgningen paborjas.

*  Vigning pa plan mark

- Traktorvinkeln paverkar tyngdpunkten och
darigenom éven lastvdgningsresultatet. For att
erhélla storst noggrannhet ska lastvigningen
utforas pa plan mark.

¢ Fordonsrorelse

- For storst noggrannhet ska fordonet vara
stillastdende vid védgningen. Detta for att
undvika variationer i de uppmétta trycken p.g.a.
fordonsrorelser.
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¢ Lastararmsrorelse

- Anvind alltid fullt joystickutslag vid

vagningen och sikerstill att lyftrorelsen ar
mjuk. Detta for att undvika variationer i de

uppmiatta trycken.

- For storst noggrannhet ska samma
motorvarvtal anvindas for

lastviigningslyften och kalibreringslyften.

¢ Underhall

- Hall din lastare i gott skick. Detaljer som
svart slitna bussningar och spindeltappar samt
bristféllig smorjning av dessa kan ha en negativ
effekt pa vigningsnoggrannheten . Efter varje
storre service, speciellt om slitna komponenter
har bytts ut eller om svetsarbeten har utforts,
ska vigningssystemet kalibreras om. Kavitation
i vigningssystemet kan orsaka vagningsfel.
Risken reduceras visentligt om oljenivén i
traktorns hydraulsystem halls i enlighet med

tillverkarens specifikation.

10.1.2. Lyftprocedur

En korrekt lyftprocedur &r viktig for att erhélla storst vigningsnoggrannhet. Lasten ska lyftas mjukt och jamnt, men med fullt

joystickutslag genom végningsomradet.

Procedur

*  Plocka upp lasten.

»  Se till att lastaren &r under vigningsomradet
och att redskapsvinkeln ar i dnskat position.

- Den erforderliga redskapsvinkeln
indikeras med den grona

markeringen. Markeringen

indikerar den redskapsvinkel som
anvénds vid kalibrering av det valda
redskapet .

- Felaktig redskapsvinkel indikeras av
symbolen Redskapsindikering.

- Indikeringen Sdnk lastaren &r
tand till dess lastaren &r under
Vigningsomraddet.

- Ett vigningslyft kan inte paborjas
forrdan Redskapsvinkelavvikelse och
Sénk lastare indikationen har sléackts.

A

A, N .

Auto @& Auto @& ¥
13 ¢ 13 ©

79000 79000
51625 = 51625 = @&

1575 1575 "

Auto &
13 ¢
79000
51625 =

1575

e @
79000
51625 =

1575

Figur 92 Lastaren dr i korrekt Figur 93 Redskapet dr i korrekt
position. vinkel.
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¢ Justera motorvarvtalet sa att det motsvarar varvtalet
som anvéndes nér redskapet kalibrerades.

* Dratillbaka joysticken med fullt utslag och lyft mjukt A
med en konstant hastighet genom vigningsomradet. 4 V',
\

Auto &

qa 140 &
77540

*  Nar lastaren ar ovanfor Vigningsomrddet med ett
lyckat vagningslyft avges en ljudsignal (pip) och vikten
visas.

53085 s @&

1460 i
®

/ AN
/ \
I,||\

Figur 94 Nar ett lyckat véigningslyft utforts visas vikten pd
skdrmen.

Det utforda vagningslyftet godkénns inte och ingen vikt visas i foljande fall:

- Lyftet gick for sakta.

- Lyftet gick for snabbt.

- Lastaren var inte under végningsomradet nir
lyftet paborjades.

- Redskapsvinkeln var felaktig under lyftet.

10.1.3. Vagningslage

Vigningslaget kan stéllas in pd Manuell eller Automatisk.

I Manuellflige maste du manuellt lagga till den uppmatta
vikten till den ackumulerade summan.

Auto &
13 C
79000

51625 =

1575

I Automatisktlage 1aggs den uppmatta vikten automatiskt till
den ackumulerade summan.

Indikatorn for vigningsldge visar det aktiva liget.

Automatisk m Manuell

/7 A Y
/ AN
NN

Figur 95 Indikator for vigningsldge

Andra vigningslige genom att trycka pa Vilj vigningslige.

4 M1y,

\ ’ Auto &
13 C

79000

51625 =

1575

/ \
/ \
Ill\\

Figur 96 Knapp Vilj vigningsldge
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10.1.4. Viktvisning

Efter ett framgangsrikt vigningslyft presenteras lastens
uppméitta vikt.

Auto &
13 C
79000
51625 =

1575 i

/ \
III\\

Figur 97 Viktvisning

1 Véigningslige - Automatisktlaggs den uppmatta vikten
automatiskt till den ackumulerade summan, med avdrag
frdn malvikten (om aktiv) och végningslyftraknaren okas.

1 Viigningsléige - Manuell kommer du att fa fyra alternativ
nér vagningslyftet ar utfort:

Man
- Forkasta den beriknade vikten och fortsitt.

13 ©
79000

51625 =
Den uppmiitta vikten forkastas automatiskt om ingen av

pod
ovanstéende dtgéirder utfors och du sdnker lastaren till 1 57 5 kg
viktomradet. +

For mer information, se kapitel 10.1.3. Viigningsldge.

- Tarera systemet med den uppmétta vikten.
- Subtrahera fran den ackumulerade summan.

- Addera till den ackumulerade summan. ’y P s
|

Figur 98 Vigningslige

10.1.5. Viktackumulering

I viktvyn visas en ackumulerad summa och en riknare. A
Summan och riknaren justeras automatiskt nir en vikt 1dggs
till eller dras ifran.

Auto &

130) &

79000
~ (51625 5 )&%

1575

Den ackumulerade summan lagras i ett permanent minne
under stromfrénslag och aterstills nir systemet slas pa.

/
III\\

Figur 99 Viktackumulering

Du kan nollstilla den ackumulerade summan och riknaren
genom att Oppna Viktinstdllningar och vilja Nollstdll
summa.
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Remove last weight

Auto & Remove tare
13 &

79000

51625 = Target weight

1575«

/ A Y
/ \
NN

Figur 100 Ackumulerad summa

10.1.6. Ta bort den senaste vikten

Om den senast uppmaitta vikten lades till eller drogs ifrdn av misstag kan du ta bort den genom att trycka pa Viktinstdillningar
och dérefter Ta bort senaste vikt. Den ackumulerade summan, viagningslyftriknaren och malvikten (om aktiv) kommer da att
aterstillas till sina tidigare virden, innan vikten lades till eller drogs ifran.

Obs. Du kan bara ta bort den sista viagningen som utfordes.

A A e
X Remove last weight

Remove tare

‘\\\\'II/

Auto &

130 &

79000
51625 = @&

1575 i

Clear sum

Target weight

/ \
/ \
III\\

Figur 101 Ta bort den senaste vikten

10.1.7. Malvikt

Du kan ange en malvikt, till exempel vid lastning av en
slapvagn, for att forhindra 6verlastning. Malvikten kommer .
att minska automatiskt allt eftersom vikter ldggs till den A
automatiska summan. Det kommer att hjilpa dig att halla
reda pa hur mycket om finns kvar att lasta.

Auto &

130 &

79000
51625 =

1575

/ \
NN

Figur 102 Malvikt

Du kan stilla in eller rensa mélvikten genom att trycka pé Viktinstdillningar, Mdlvikt och darefter Stdlla in eller Radera.
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Remove last weight

Auto @
13 ¢
79000 Clear sum

v

v

Remove tare

Figur 103 Viktinstdllningar

Om systemet, efter ett vigningslyft detekterar att malvikten
kommer att uppnas eller 6verskridas, kommer det att
meddela dig om att en atgérd krdvs. Malvikten och den
aktuella vikten kommer att markeras med konturlinjer och

WV,
ett langre ljudmeddelande hors. - o ‘0

Man

168 &
@ 1300
‘ 78300 *

V4 \
AT AN

15795 i

+

Figur 104 Malvikt uppnadd

Om vigningslaget ar instéllt pad Automatiskt och systemet detekterar att malvikten kommer att uppnas eller dverskridas
kommer viktldget att automatiskt stdlla om till Manuell och krdva en atgérd fran dig.

Du kan da vélja mellan att gora foljande:

- Acceptera overskridandet av malvikten och
lagga till vikten i alla fall.

- Toémma ut en del av lasten och utfora ett nytt
végningslyft.

Nar du lagger till den sista lasten for att uppna eller 6verskrida mélvikten adderas vikten till summan och malvikten deaktiveras
och nollstélls.
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10.1.8. Tara

Du kan anvénda 7ara om du vill viga material som finns inuti en container och du inte vill att vigningsresultaten ska omfatta
containerns vikt.

For att exkludera containerns vikt, sakerstéll forst att
vigningsldget ar instillt pA Manuellt, och utfor darefter
ett vigningslyft med den tomma containern. Nér lyftet har
utforts och du uppmanas att vidtaga en atgérd, tryck pa

[
4 'y,
Tarera. > ’

Man
13 ©
79000
51625

1575 i

Resultatet av foljande vigningslyft kommer inte att omfatta
containerns vikt utan enbart vikten hos materialet inuti
containern.

/ \
/ \
LN

Figur 105 Tara

Tarerasymbolen kommer att indikera att tarering ar aktiv.

Auto &
13 C
79000
51625 =

1575%

/ \
/ \
III\\

Figur 106 Tarasymbol

Ta bort tareringen genom att trycka pa Viktinstdillningar och
Ta bort tarering.

N hr

Remove last weight

24 Remove tare A

Clear sum

vV oy,
‘\\ /,

Auto &

130 (&

79000
51625 = @&

1575 i

Target weight A 4

/ \
/ \
I’||\

Figur 107 Ta bort tara

Tareringen kommer att tas bort automatiskt nér ett annat redskap viljs.
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10.2. Positionsmonitor

Vyn Position innehéller instrument for foljande:

- Lastarhojd

- Redskapsvinkel

- Lyftkapacitetsutnyttjande

- Timer for pagaende aktivitet.

I denna vy kan lastarljusen (beroende pa modell) tdndas/slackas.

Obs! Utgangen for lastarljus 4r endast avsedd for originalsatsen Alé Loader Light™

MY T
® @ ©

Figur 108 Vy Position

1. Referenspunkter 6. Konfigurera referenspunkter

2. Lastarhojd (0 — 100 %) 7. Lastarljus

3. Redskapsvinkel 8. Aktivitetsregistrering

4, Aktivitetstimer 9. Lyftkapacitetsutnyttjande (0-100 %)
5. Startsida

10.2.1. Lastarhojd

Lastarhdjden visas som en procentsats av max. lastarhdjd enligt konfigureringen under produktens instillningsguide eller
instéllningen av lastaren.

10.2.2. Redskapsvinkel

Redskapsvinkeln visas i grader i férhallande till det kalibrerade planldget.

10.2.3. Lyftkapacitetsutnyttjande

Kapacitetsutnyttjandet visar den absoluta skillnaden mellan lyft- och sénkningstrycket i forhéllande till lastarens maximala
arbetstryck (210 bar).
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10.2.4. Referenspunkter

Hojd- och vinkelinstrumenten kan visa tvé separata anvindarkonfigurerade referenspositioner som kallas referenspunkter.
Referenspunkterna ar en visuell hjélp for att styra lastaren till en specifik position. Du kan &ven vilja att stilla in en
referenspunkt tillsammans med ett ljudmeddelande, i sé fall kommer skdrmen att ljuda nér en referenspunkt uppnas.

Du kan stilla in eller ta bort referenspunkter genom att trycka pa Konfigurera referenspunkter, vélja den referenspunkt du vill
konfigurera och dérefter Konfigurera, Konfigurera med ljud eller Rensa.

!

Implement dumped ‘\/ Set with beep

B Loader high X Clear

> Loader low

N4

Figur 109 Referenspunkter

Nér Konfigurera eller Konfigurera med ljud trycks in, anvinds den aktuella lastar- eller redskaps positionen som referenspunkt.

10.3. Diagnostik

Vyn Diagnostik kan 6ppnas fran vyn Instdllningar. 1 vyn Diagnostik visas viss grundldggande information om systemet och
dess anvéndning.

o o
ﬂ User settings Lifting time
% Diagnostics A Dump time

% Maintenance Oper. time
Load cycles _

% Loader setup A 4

®% Display settings
md Factory reset

Loader type: Self levelling

Figur 110 Diagnostik

- Lyfttid: Antal timmar som lastararmen varit i
rorelse.

- Tid tilt: Antalet timmar som redskapsféstet har
varit i rorelse. P4 en parallellastare ror sig alltid
redskapsfastet nir lastararmen ror sig, &ven om
ingen tiltrorelse styrs av dig.

- Drifttid: Antalet timmar som systemet har varit
paslaget.

- Lastcykler: Antalet utforda lyft.

- Lastartyp: Typen av lastare konfigureras under
produktens instéllningsguide.
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Systemet haller reda pé eventuella fel eller varningar som
systemet detekterar. Nér ett fel 4r aktivt visar systemet en
varningssymbol i statusfiltet.

>

\4
I

v

Figur 111 Fel eller varning

Niér varningssymbolen tdnds betyder det att det foreligger ett aktivt fel i systemet. Visa det aktiva felet och tidigare aktiva fel
genom att trycka pa knappen for listan 6ver fel och dérefter Visa.

® S A

Lifting time _ __ hrs A Loader lights [520448]

Dump time ___hrs A Lift angle sensor [520461]

hr

Oper.time _ _ _ hrs
Load cycles

Loader type: Self levelling

Figur 112 Varningssymbol

Rensa alla inaktiva fel genom att trycka pa knappen for listan dver fel och dérefter Radera.
Visa detaljerad information om ett fel genom att vilja felet och trycka pé bekrifta.

Se kapitel /1. Felsokning for hjdlp med felsokning eller kapitel /2. Felkod for en lista 6ver felkoder..

A

A Loader lights [520448]

A Lift angle sensor [520461]

A Loader lights
ar |

520448 Activation of loader lights

failed.

[ 4 Status: Active
FMI: Current below normal (5)
Occurrences: 1

Node address: 0x90

Figur 113 Visa detaljerad information
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10.4. Underhallspaminnelse

Syftet med paminnelsefunktionen ér att hjélpa till att
upprétthalla lastaren i gott skick. For bésta prestanda och
langre livslédngd, ska underhall pé lastaren utforas med
regelbundna intervaller.

Systemet héller reda pé lastarens anvidndning och paminner
dig nér det dr dags att utfora underhall. Nar lastaren
behover underhall kommer Q-companion skidrmen att visa
en underhallsindikator pa statusfiltet.

G4 in 1 Underhéllsmenyn och den specifika atgirden for
att for att se nir underhall ska utforas eller for att rensa
indikatorn nér underhall har utforts.

Underhallspaminnarna pa Q-companion BT skdrmen

synkroniseras med Q-companion mobilappen nér Figur 114 Underhallspaminnelse
registrerade aktiviteter 6verfors via Bluetooth. Om en
underhéllspaminnelse behdvs visas den ocksa i appen.

“ A

A User settings /,: Lubrication 7 hrs Lubricate greasing points with
0 . universal grease (see manual)
> Diagnostics £2 check bolts 3 hrs

% Loader setup maintenance

@9 Display settings Press X to reset

wl Factory reset maintenance counter

Figur 115 Underhdllspaminnelse

10.5. Aktiviteter

Q-companion klarar att logga/registrera arbete som utfors
med frontlastaren. Denna information kan exporteras

till Q-companion mobilappen och till hemsidan, dér

du enkelt far tillgang till information om vilket arbete
som har utforts, de totala antalet lyft samt den totala och
genomsnittliga vikten pé dina lyft. Om du vill exportera
dina ackumulerade arbetsresultat till Q-companion appen,
for enklare dokumentation, rekommenderas du att skapa
separata aktiviteter for varje enskild uppgift som du utfor.
Detta kommer att sékerstilla att uppgifterna delas upp pa
olika aktiviteter i mobilappen.

Auto &

130 &

79000
51625 = @&

1575

Figur 116 Aktiviteter

10.5.1. Loggaktiviteter

Du kan starta, pausa eller stoppa en aktivitet i Vigningsvyn
eller Positionsvyn. En pagaende aktivitet indikeras av
Aktivitetstimern, som ar synlig i Vigningsvyn, Positionsvyn
och pé Startsidan. Under en pagaende aktivitet registreras
alla ackumulerade végningslyft i aktiviteten.
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Starta aktivitet

Tryck pa registreringsknappen for att starta en aktivitet.
Aktivitetstimern kommer att starta och knappikonen &ndras
da till paus.

Om du har utfort viagningslyft och sedan véljer att pdborja
en aktivitet kommer du att fa fragan om du vill rensa
summan innan den nya aktiviteten paborjas.

Under en pdgaende aktivitet registreras alla ackumulerade
vigningslyft i aktiviteten.

Pausa aktivitet

Tryck pa pausknappen for att pausa en aktivitet.
Aktivitetstimern kommer att pausas och knappikonen
dndras da till registrera. Du kommer ocksa att ges mdjlighet
att stoppa registreringen.

Du kan fortfarande utfora vagningslyft nir aktiviteten &r
pausad, men du kommer inte att kunna ackumulera dem..

Stoppa aktivitet

Tryck pa stoppknappen for att stoppa en aktivitet. Du
kommer att ges mdjlighet att spara eller forkasta aktiviteten

Auto &
13 C
79000
51625 =

1575

/ \
/ \
Fyggn N

Figur 117 Starta aktivitet

Auto @&

13 C

79000

« 51625 =

1575:

/
III\‘
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Figur 118 Pausa aktivitet

/ \
/ \
LN

1575 i

Figur 119 Stoppa aktivitet
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10.5.2. Exportera aktiviteter

Folj dessa steg for att exportera registrerade aktiviteter till
mobilapplikationen:

1. For att 6verfora registrerade aktiviteter och resultat,
vilj alternativet “Import” i app menyn.

Exporting activities ...

2. Om du inte tidigare har parat din mobiltelefon med din
Qcompanion skdrm kommer listan att vara tom. Om _:)
du redan har parat de tva enheterna kommer skdrmen
att visas 1 listan och du kan ansluta genom att trycka pa
namnet.

3. For att lagga till en ny skérm i appen, tryck pa
plustecknet i det 6vre hogra hornet. Din mobiltelefon
kommer da att s6ka efter skdrmen, si se till att den ar

péslagen. Figur 120 Exportera aktiviteter
4. Forsta gangen som du ansluter till importera aktiviteter

ar det nodvindigt att gora nagra instéllningar. Syftet

med dessa instéllningar ir att reducera mangden

manuell information som du maste ange nir du senare

importerar data till appen. Du maste ange:

- Lastaren som é&r registrerad i appen som
ar ansluten till Q-companion skdrmen i
traktorn.

- Redskapen som ér registrerade i appen som
motsvarar de redskap som du konfigurerade
och anvénde pa Q-companion skidrmen.

Pé skdrmen kommer en forloppsindikator att visas under
tiden som aktiviteterna dverfors. Nar aktiviteterna har
overforts till mobilen kommer de inte ldngre att finnas pa
skidrmen.
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Felsokning

11. FELSOKNING

Problem

Mojlig(a) orsak(er)

Atgird

Displayen visar Koppla lastaren till
traktorn.

f&@

Connect loader to tractor

Elkablaget mellan traktorn och lastaren
ar frénkopplat.

Anslut elkablaget mellan traktorn och
lastaren.

Elkablaget mellan traktorn och lastaren
kan vara skadat.

Inspektera elkablaget.

Lastarens Elektroniska styrenhet (ECU)
fungerar felaktigt.

Kontakta aterforsdljaren.

Displayen visar Lastarens ECU ej
kompatibel.

fé@

Loader ECU not compatible
Version: 1

Mjukvaruversionerna for displayen och
lastarens elektroniska styrenhet (ECU) &r
inte kompatibla.

Kontakta aterforsiljaren.

Indikatorn pé instrumentet for lastarhojd
visas inte pa displayen.

Anm. Om instrumentet for lastarhojd
inte fungerar dr det mycket troligt att
instrumentet for redskapsvinkel inte
heller fungerar.

Lastarpositionerna ar inte korrekt
kalibrerade.

Gor en ny lastarkonfigurering enligt
9.3.1. Konfigurering av lastare.

Lastararmens rotationssensor ar
frankopplad.

Anslut lastararmens rotationssensor.

Lastararmens rotationssensor eller dess
elkablage kan vara skadat.

Inspektera elkablaget och sensorn.

Indikatorn pa instrumentet for
redskapsvinkel uppdateras inte nér
redskapet ror sig men instrumentet for
lastarh6jd fungerar.

Lastar- och redskapspositionerna &r inte
korrekt kalibrerade.

Gor en ny lastarkonfigurering enligt
9.3.1. Konfigurering av lastare.

Redskapsfastets rotationssensor eller
dess elkablage ar sonder.

Inspektera elkablaget och sensorn.

Indikatorn pé instrumentet for lastarhojd
ror sig ryckigt trots att lastararmen ror
sig mjukt.

Lastararmens sensor/magnetiska bult &r
inte korrekt fastsatt.

Kontakta aterforsiljaren.

Indikatorn pé instrumentet for
redskapsvinkel ror sig ryckigt trots att
redskapsfastet ror sig mjukt.

Redskapsfastets sensor/magnetiska bult
ar inte korrekt fastsatt.

Kontakta aterforsiljaren.

Inga végningsresultat visas i
Vigningsvyn nér det utfors ett
lastvigningslyft.

Kriterierna for att utfora ett lyckat
lastvagningslyft uppfylldes inte (se
kapitel/0.1.2. Lyfiprocedur).

Séank lastararmen och justera
redskapsvinkeln tills Indikationen
for sdnk lastare och Indikationen for
redskap slacks innan véigningslyftet
paborjas.

e N,
Auto @&
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79000 @
51625 =

1575
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-

77



Felsokning

Problem

Mojlig(a) orsak(er)

Atgérd

Systemet visar Lyft snabbare eller Lyft
ldngsammare efter att vigningslyftet har
utforts.

Lift faster

Auto &
13 ©
79000 @
51625 =

1575

Vigningslyftet utfordes for langsamt
eller for snabbt jamfort med det
kalibrerad lyftet.

Oka eller minska motorvarvtalet for att
béttre matcha varvtalet som anvéindes
nér redskapet kalibrerades.

Kalibrera om redskapet med
motorvarvtalet som du vill anvinda
under végningen.

Sakerstill att du alltid anvénder fullt
joystickutslag under lyftet.

Systemet visar Hdll vinkel efter att
vigningslyftet har utforts.

Keep angle
- 1
4 \\“ 'l’/
Auto @
13 C

79000 @
51625 >

1575 %

Redskapsvinkeln flyttades utanfor tillatet
omrade under lyftet.

Se till att du inte dndrar tiltvinkeln under
lyftrorelsen.

Det forekommer stora avvikelser i
lastvégningsresultaten trots att lyften ar
nistan identiska avseende last, hastighet
och mjukhet i lyftet.

Lastvégningskalibreringen ir inte
korrekt.

Kalibrera om redskapet for lastvigning.
Se till att du anvéander en tillrackligt tung
kalibreringsvikt. Se 9.2.6. Kalibrera
lastvigning.

Lastararmens sensor/magnetiska bult dr
inte korrekt fastsatt.

Kontakta aterforsaljaren.

Det har blivit kvar luft inuti
trycksensorn.

Mangvrera lastararmen och
redskapsfastet till sina mekaniska
stopp nagra ganger for att avlufta
hydraulsystemet.

Kontakta aterforsdljaren om problemet
kvarstar.

Hydraultrycket varierar under lyftet.

Kontrollera hydrauloljenivan och fyll pa
om nddvéndigt. Kalibrera om redskapet
for lastvdgning, anvénd det hogre
vagningsomradet. Det finns da mer tid
for trycken att stabiliseras innan lastaren
nar vigningsomradet, dir métningen
utfors.

Lastarljusen ténds inte nér lastarljusen
aktiveras fran displayen och ett fel
genereras.

Lastarljusen ar inte anslutna eller kan
vara skadade.

Titta i felkodstabellen for mer
information.
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Felkod

12. FELKOD
Felkod FMI Beskrivning Orsak Atgard
520461 2 Lyftvinkelsensor — Felaktiga Inkonsekventa sensoravldsningar. | Kontrollera sensorn och dess
data. kablage.
3 Lyftvinkelsensor — Hogspanning. | Sensorn &r sonder eller kortsluten | Kontrollera sensorn och dess
till batteriet. kablage.
4 Lyftvinkelsensor — Lagspénning. |Sensorn &r sonder, kortsluten till |Kontrollera sensorn och dess
jord eller inte ansluten. kablage.
14 Lyftvinkelsensor — Internt fel 1 ECU*. Kontakta din aterforséljare
Specialinstruktion.
520464 2 Tiltvinkelsensor — Felaktiga data. | Inkonsekventa sensoravldsningar. | Kontrollera sensorn och dess
kablage.
3 Tiltvinkelsensor — Hogspénning. |Sensorn &r sonder eller kortsluten | Kontrollera sensorn och dess
till batteriet. kablage.
4 Tiltvinkelsensor — Lagspanning. |Sensorn &r sonder, kortsluten till |Kontrollera sensorn och dess
jord eller inte ansluten. kablage.
14 Tiltvinkelsensor — Internt fel 1 ECU*. Kontakta din aterforséljare
Specialinstruktion.
520465 3 Trycksensor A — Hogspénning. | Sensorn &r sonder eller kortsluten | Kontrollera sensorn och dess
till batteriet. kablage.
4 Trycksensor A — Lagspénning. | Sensorn &r sonder, kortsluten till |Kontrollera sensorn och dess
jord eller inte ansluten. kablage.
14 Trycksensor A — Internt fel i ECU*. Kontakta din aterforséljare
Specialinstruktion.
520466 3 Trycksensor B — Hogspénning. | Sensorn &r sonder eller kortsluten | Kontrollera sensorn och dess
till batteriet. kablage.
4 Trycksensor B — Lagspanning. Sensorn &r sonder, kortsluten till |Kontrollera sensorn och dess
jord eller inte ansluten. kablage.
14 Trycksensor B — Internt fel i ECU*. Kontakta din aterforséljare
Specialinstruktion.
520448 5 Lastarljus — Lagstrom. Lastarljusen ar sonder eller inte | Kontrollera lastarljusen och deras
anslutna. kablage.
6 Lastarljus — Hogstrom. Kortslutning till jord eller batteri. | Kontrollera lastarljusen och deras
Utgangen stings av. kablage. Stéing av lastarljusen
for att slicka felkoden och
ateraktivera utgangen .
520453 4 Utgéngssteg - Spanning under Internt hinder detekterat. Kontakta din &terforséljare
normal.
520458 3,4,7, |Utgangssteg — Aktivering av utgangssteget Kontakta din aterforséljare
12, 14 |Huvudaktiveringsfel. misslyckades.
520467 2 Kommunikation — Intermittent | Lastarens elektroniska styrenhet |Ingen aktivitet.
CAN bus av. (ECU) forsoker aterhdmta sig
fran CAN bus av.
31 Kommunikation — Permanent Lastarens elektroniska styrenhet |Kontrollera kontakter och
CAN bus av.. (ECU) misslyckades med att kablage till skdarmen och till
aterhdmta sig frdn CAN bus av. |lastaren. Starta om systemet
Den elektroniska styrenheten for att slicka felkoden. Om
(ECU:n) gjorde tio forsok att felet kvarstér, kontakta din
aterhdmta sig frdin CAN bus av | aterforséljare.
men misslyckades.

* Elektronisk styrenhet — Fést pé lastarens front
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Kopplingsschema

13. KOPPLINGSSCHEMA

Mount the display with Ignition
the provided suction Yellow
cup windshield mount (KL15)
GND Battery

Black
(KL31)

3A Fuse (KLSO)

Tractor harness

13.1. Monteringssteg

Anslut traktorns kablage till tindningslas, stromkalla
och jord. Folj fargkodningen pa ledarna.

Montera displayen med vindruteféstet och fast
displayens kablage.

Anslut displayens kablage till traktorns kablage.

Anslut traktorns kablage till motsvarande kontaktdon
pa frontlastarens kablage.

S1a till strommen.

80
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Garantibestimmelser

14. GARANTIBESTAMMELSER

EU-FORSAKRAN OM OVERENSSTAMMELSE

ALO AB

Bréannland 300

SE-901 37 Umea, Sverige

Tel. +46 (0)90 17 05 00

Forsdkrar harmed att:

Fr.o.m. september 2018 4r operatorsverktyget Q-Companion BT som beskrivs i denna instruktionsbok (se framsida)
A. ir tillverkade i 6verensstimmelse med RADETS DIREKTIV:

—av den 26 februari 2014 om harmonisering av medlemsstaternas lagstiftning om elektromagnetisk kompatibilitet,
2014/30/EU.

- Daterad 16 april 2014 om harmoniseringen av medlemsstaternas lagstiftning rérande tillhandahallande av radioutrustning
pa marknaden, 2014/53/EU.

B. ar tillverkad i 6verensstimmelse med foljande harmoniserade standarder:
SS-EN ISO 14982:2009, SS-EN 16590:2014 (ISO 25119:2010)

C. tillverkat i 6verensstimmelse med foljande tekniska standarder:
ISO 15003:2006, ISO 20653:2013.

Behérig person att stilla samman den tekniska dokumentationen inom ALO AB #r Anders Lundgren, Executive Vice President
R&D.

Umea 2018-09-01
Niklas Astrom
VD
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Présentation générale

15. PRESENTATION GENERALE

Remarque. La fonction de pesage de charge ne doit pas étre utilisée pour les transactions commerciales.

Le Q-companion est un systeme d’assistance au conducteur pour les chargeurs frontaux qui vous aide a travailler avec plus
d’efficacité. Il réunit trois fonction : pesage de charge, surveillance de la position de 1’outil et rappel d’entretien. Le Q-
companion BT est également accompagné d’une application mobile et d’une interface web pour simplifier la documentation.
Vous pouvez télécharger 1’application mobile Q-companion gratuitement sur votre téléphone portable et transférer vos données
de travail vers le cloud via Bluetooth. Le Q-companion pése la charge lorsque vous la levez avec le chargeur. Le poids de la
charge ainsi que les résultats accumulés s’affichent a I’écran. Y sont également présentées la hauteur et la position de 1’outil,
ces données étant tres utiles lorsque celui-ci n’est pas visible par le conducteur. Par ailleurs, le Q-companion comptabilise
I’utilisation du chargeur et vous prévient lorsque le moment est venu d’effectuer 1’entretien afin qu’il reste en parfait état de
marche. La mise en service du Q-companion est simple. Le calibrage est effectu¢ une fois par outil que vous utilisez. Les
calibrages sont mémorisés et sont faciles a activer lorsque vous changez 1’outil du chargeur.

Avertissement !

Q-Companion et un systéme d’information et
NON un systéme de sécurité. Ce systéme est
concu comme une aide supplémentaire pour
controler le chargeur. En revanche, il ne se
substitue pas a ’attention et au jugement de
P’opérateur.

15.1. Description de I’écran

Q-Companion est commandé via 1’écran. L’écran comporte quatre touches (A, B, C et D) qui servent a la navigation et aux
fonctions opérationnelles.

A chaque fois que allumez le Q-companion, il vous informe que vous pouvez télécharger gratuitement 1’application mobile
pour iOS et Android. Cet écran de démarrage ne s’affiche plus apres avoir apparié le Q-companion avec un téléphone portable
via Bluetooth ou aprés avoir affiché le message un certain nombre de fois.

COMPANION™

Fig.121 Ecran

15.1.1. Connecteur USB

Le connecteur USB peut étre utilisé pour recharger votre téléphone portable ou pour mettre a niveau le logiciel de 1’écran.

82



Présentation générale

15.2. Ecran d’accueil

Quatre vues principales sont disponibles dans 1’interface

utilisateur :

A. Pesage

B. Position

C. Outil

D. Parametres

On peut accéder a ces différentes vues depuis 1’écran

d’accueil.

AN S A

O @@ O 66

Auto &

130ﬁ9

7900
51625 = @&

1575 % .

& fork/cala ﬂ User settings

& Dbalegrip / cal.b W Diagnostics

& bucket/ gravel % Maintenance

2 New implement

% Loader setup
®% Display settings
wl Factory reset

Fig. 122 Interface utilisateur

Indicateur de maintenance
Indicateur de message d’erreur
Indicateur Eclairage du chargeur
Utilisateur actif

Compteur d’activité

e
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Présentation générale

15.3. Vue Pesage

Dans la vue Weighing, vous pouvez effectuer le pesage de charges. Pour étre en mesure d’accéder a la vue Weighing, I’outil
sélectionné doit étre calibré pour le pesage de charges (voir 16.2.6. Calibrer le pesage de charges) et sa position horizontale
doit étre définie (voir 16.2.5. Calibrer la position horizontale).

Le poids de la charge est estimé en mesurant en continu la pression hydraulique dans les vérins, tout en étant dans la plage de
pesage pendant un cycle de levage.

Chaque calibrage de poids comprend deux levages de référence : le premier avec un poids de référence connu et le second avec
I’outil vide. En utilisant deux levages, il est possible d’estimer le poids par I’interpolation entre les deux levages de référence.

® @

1IE) @
79000
51625 =

1575 4

O ® O

SEGIOIOION0)

O (5

Fig. 123 Vue Pesage de charges

1. Valeurs de consigne 10. Nombre de levages ajoutés

2. Plage de pesage (en grisé) I1. Poids objectif

3. Hauteur du chargeur (0 a 100 %) 12. Sélection du mode de pesage

4, Angle de I’outil 13. Somme

5. Ecart de ’angle de I’outil 14. Enregistrement de ’activité

6. Compteur d’activité 15. Indicateur de tare

7. Indicateur du mode de pesage 16. Poids

8. Ecran d’accueil 17. Indicateur d’abaissement du chargeur
9. Configuration du pesage
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15.4. Vue Position

Dans la vue Position, vous pouvez surveiller la hauteur du chargeur et ’angle de I’outil, de méme que I’utilisation de la
capacité, en ce qui concerne la pression systéme maximum.

Vous pouvez aussi activer des consignes comme références de position, aussi bien pour la hauteur du chargeur et I’angle de
I’outil. Dans cette vue, les phares du chargeur (s’il en est équipé) peuvent étre allumés/éteints.

Valeurs de consigne
Hauteur du chargeur (0 a 100 %)
Angle de I’outil

Compteur d’activité

A S A

Ecran d’accueil

© @ ©

Fig. 124 Vue Position

° © =N
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15.5. Vue Outil

Dans la vue Implement, vous pouvez configurer et sélectionner 1’outil et le calibrage de pesage a utiliser tout en continuant
d’utiliser le chargeur.

Pour chaque outil, vous pouvez configurer :

- Lenom de I’outil
- La position horizontale de 1’outil

- Le pesage de charges

& fork/cal.a

4 Dbalegrip / cal.b

4 bucket/ gravel

2 New implement

®» © ©

Fig 125 Vue Outil

1. Ecran d’accueil 3. Déplacement vers le bas

2. Déplacement vers le haut 4. Sélection
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15.6. Vue Parametres

Dans la vue Settings, vous pouvez afficher et configurer différents parametres du chargeur et du systéme.

Parameétres de 1’utilisateur
Afficher les erreurs et les avertissements

Afficher et réinitialiser les rappels de
maintenance

Paramétrer la configuration de base du chargeur.
Cette opération est généralement effectuée lors
de la premiére mise en route par ’intermédiaire
de I’assistant d’installation.

Changer la date/I’heure du systéme et le
rétroéclairage de 1’écran.

Restaurer les paramétres d’usine par défaut du
systéme

i User settings

@ Diagnostics
% Maintenance

'% Loader setup

®% Display settings
md Factory reset

Fig. 126 Vue Paramétres

1. Ecran d’accueil

2. Déplacement vers le haut
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Installation

16. INSTALLATION
16.1. Installation initiale

Pour étre en mesure d’utiliser le systéme, celui-ci doit étre correctement installé. Lorsqu’on démarre le systéme pour la
premicre fois, un assistant d’installation s’affiche et vous guide tout au long de la procédure d’installation.

Remarque. 11 est possible que votre revendeur ait déja effectué cette configuration lors de I’installation du chargeur. Si c’est le
cas, I’assistant décrit ci-aprés n’apparaitra au démarrage du systéme.
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Francais

Deutsch Self levelling Metric (kg)

Svenska Non self levelling Imperial (Ib)

1. Sélectionnez la langue. 2. Sélectionnez le type de 3. Sélectionnez 1’unité.
Confirmez avec la coche. chargeur. Confirmez avec la Confirmez avec la coche.
coche.

Set time format Set time Set date format

14 :52 YYYY-MM-DD

alal5LEL MM-DD-YYYY
DD-MM-YYYY

4. Sélectionnez la format de 5. Réglez I’heure. Confirmez 6. Sélectionner le format de date.
I'heure. Confirmez avec la coche. avec la coche. Confirmez avec la coche.

Set date Set loader to lowest position and Set loader to highest position and
hold until round indicator turns green hold until round indicator turns green

2017 -12-11
Y )

YYYY

min *

7. Réglez la date.Confirmez avec 8. Maintenez le chargeur contre la 9. Maintenez le chargeur contre

la coche. butée mécanique avec le monolevier la butée mécanique avec le
braqué a fond jusqu’a ce que monolevier braqué a fond jusqu’a
I’indicateur devienne vert (3 - 4 s). ce que I’indicateur devienne vert (3
Confirmez avec la coche. - 4 s). Confirmez avec la coche.

Set tool carrier to max dump position Setup ready!
and confirm to proceed

10. Manceuvrez le porte-outils 11. Confirmez avec la coche.
jusqu’a la butée mécanique et
confirmez avec la coche.

Fig 127 Installation
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16.2. Configuration de I’outil

Certaines configurations sont spécifiques a 1’outil actif. Chaque outil doit étre calibré car le poids, la géométrie et la position
horizontale des outils varient. Par ailleurs, le poids soulevé avec différents outils peut varier. Avec un calibrage distinct de
chaque outil, la précision des résultats présentés par le Q-companion s’en trouve améliorée.

La configuration des outils s’effectue dans la vue Implements. Dans ce menu, vous pouvez :

- Ajouter un outil

- Sélectionner un outil

- Configurer la position horizontale d’un outil
- Recalibrer I’outil pour le pesage de charges
- Renommer un outil

- Supprimer un outil

& fork/cal.a Vv’ Select

& balegrip / cal.b

4 bucket/ gravel

0° Calibrate level position

ja, Weighing calibrations

[/ Edit name
X Delete

B New implement

Fig. 128 Configuration de [’outil

16.2.1. Ajouter un outil

Pour ajouter un nouvel outil, allez dans la vue Implement, sélectionnez New implement et appuyez sur la touche de validation.
Le nouvel outil s’ajoute a la liste.

& fork/cal.a & fork/cal.a

4 Dbalegrip / cal.b 4 balegrip/ cal.b

4& bucket/ gravel & bucket/ gravel

3 New implement A 4

v

& implement1 A 4

3 New implement

v

Fig 129 Ajouter un outil
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16.2.2. Sélectionner un outil

Pour changer I’outil actif, allez dans la vue Implement.

En utilisant le Q-companion, il est important de changer 1’outil actif (a I’écran) en méme temps que vous changez 1’outil monté
sur le chargeur frontal. Lorsque 1’outil est sélectionné a 1’écran, les calibrations correspondantes sont activées, ce qui permet
d’avoir des informations correctes dans les vues « position de I’outil » et « pesage ».

hr

& fork/cal.a

v’ Select

4 Dbalegrip / cal.b 0° Calibrate level position A

& bucket/ gravel - [lp, Weighing calibrations

2 New implement Bf Edit name \ 4
X Delete

1. Sélectionnez I’outil devant étre est activée. 2. Sélectionnez Select, et validez en appuyant sur la
coche.

Fig 130 Sélectionner un outil

16.2.3. Renommer I'outil

Il est possible de changer le nom des outils pour distinguer plus facilement les différents outils et leur utilisation prévue.

hr ]

& fork/cal.a v/ Select Edit name

4 balegrip/ cal.b 0° Calibrate level position A

& bucket/ gravel Weighing calibrations bucket2
2 New implement [Z Edit name v

X Delete
v
1. Sélectionnez I’outil devant 2. Sélectionnez Edit nam,e et 3. Modifiez le nom en appuyant
étre configuré. validez en appuyant sur la coche. sur la fleche vers le haut, le bas,

vers la droite ou vers la gauche.
Confirmez le nom en appuyant
a droite une fois que vous vous
trouvez sur le dernier caractére.

Fig. 131 Renommer [’outil
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16.2.4. Supprimer un outil

Pour supprimer un outil, entrez dans la vue Implement et sélectionnez 1’outil que vous voulez supprimer.

Remarque. Toutes les calibrations de 1’outil concernant le pesage des charges seront supprimées. Toutes les activités, ainsi
que les activités enregistrées pendant 1’utilisation de I’outil seront également supprimées sauf si elles sont exportées vers
I’application mobile.

& fork/cal.a

v/ Select

4 Dbalegrip / cal.b 0° Calibrate level position

& bucket/ gravel =) a, Weighing calibrations

3 New implement [/ Edit name A 4

X Delete

1. Sélectionnez I’outil a supprimer, et validez en 2. Sélectionnez Delete, et validez en appuyant sur
appuyant sur la coche. la coche.

v

Fig.132 Supprimer un outil

16.2.5. Calibrer la position horizontale

La vue Position et la vue Weighing supposent un outil correctement calibré pour ce qui est de sa position horizontale.

Pour utiliser la fonction de surveillance de la position de I’outil dans la vue Position et dans la vue Weighing, il est nécessaire
de calibrer la position horizontale de I’outil.

La position horizontale d’un outil est calibrée dans la vue Implement, en sélectionnant 1’outil souhaité, puis dans Calibrate
level position.

hr | e —

& fork/cala v/ Select Set implement to level position

4 balegrip / cal.b 0° Calibrate level position A and confirm
& Dbucket/ gravel Weighing calibrations

2 New implement [/ Edit name
X Delete

1. Sélectionnez 1’outil devant 2. Sélectionnez Calibrate level 3. Manceuvrez I’outil jusqu’a sa
étre configuré. position et validez en appuyant position horizontale. Confirmez
sur la coche. en appuyant sur la coche.

Fig.133 Calibrer la position horizontale
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16.2.6. Calibrer le pesage de charges

Pour utiliser la fonction de pesage de charge, il est nécessaire d’effectuer un calibrage de pesage avec 1’outil sélectionné. La
procédure de calibrage s’effectue en réalisant deux levages de calibrage. Le premier levage s’effectue avec un poids connu
dans I’outil et le second levage s’effectue avec un outil vide.

Chaque outil utilisé pour le pesage doit étre calibré séparément. Les calibrages sont stockés dans une mémoire permanente.

Pour une précision maximale, effectuez les levage de calibrage dans des conditions similaires a celles dans lesquelles vous
utiliserez le chargeur. Il convient également de prendre en compte les facteurs suivants qui peuvent nuire a la précision :

+  Température de service

- Laissez toujours la machine et
le systéme hydraulique chauftfer E
pour atteindre la température de
service normale avant de démarrer
le pesage de charges.

* Pesage au niveau du sol

- L’angle du tracteur aura une
incidence sur le centre de gravité —
et, par conséquent, sur le résultat
du pesage de charge. Pour parvenir
a la meilleure précision, effectuez
le pesage de charge au niveau du
sol.

*  Mouvement du véhicule

- Effectuer le pesage lorsque le
véhicule roule sur un sol accidenté =
peut nuire a la précision.

*  Mouvement du bras de chargeur

- Le monolevier doit toujours étre
braqué a fond lors des opérations ~ *=*=
de pesage pour s’assurer que le
mouvement de levage s’effectue
sans a-coups pour éviter les
fluctuations dans les pressions
mesurées.

- Pour une précision optimale, le
moteur doit tourner a la méme @
vitesse lors du calibrage et des
opérations réelles de levage de
charges avec pesage.

* Angle de I’outil

RPM

- Il est important que le méme angle x..
d’outil soit utilisé a la fois pour f—
les levages de calibrage et les
opérations réelles de levage de
charges avec pesage.

Pour calibrer I’outil pour le pesage des charges, allez dans la vue Implement, sélectionnez 1’outil souhaité, puis Weighing
calibrations et enfin New calibration. Vous étes guidé pendant tout le processus de calibrage. Un nouveau calibrage de pesage
de charge sera cré¢ pour 1’outil sélectionné.

Pour une précision maximale, il est recommandé que le poids connu soit égal ou supérieur a la charge typique qui sera
soulevée en utilisation réelle.

Un autre maniére est de prendre un poids connu supérieur a 50 % de la capacité de levage maximale de 1’outil.

Le poids connu minimum autorisé est de 300 kg.
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Si la fonction d’un outil spécifique consiste a peser le méme type de charges, environ de méme poids, la précision peut étre
accrue si la charge connue, utilisée pendant le calibrage, a le méme poids que les charges prévues.

Astuce ! Si un méme outil est utilisé avec différents matériaux qui exigent des modes de travail différents, vous pouvez créer
des calibrages de pesage distincts pour 1’outil en question.

hr |

Select weighing range suitable for
the implement and confirm
STANDARD

v/ Select o gravel

0° Calibrate level position ﬁ New calibration A

A Buckets __k Forks

fj» Weighing calibrations

[4 Edit name v i sSilage i Bale grabs
X Delete
v
1. Sélectionner Weighing 2. Sélectionnez New calibration. 3. Sélectionnez la plage de
calibrations. Confirmez avec la Confirmez avec la coche. pesage adaptée a I’outil et
coche. confirmez.

Add a known weight and position Lift until the round indicator turns green Enter known weight to continue

the implement so that the round

L indicator turns green

700 kg

4. Ajoutez un poids connu et 5. Démarrez un levage sans a- 6. Entrez le poids du poids

positionnez I’outil de maniére a coups avec le monolevier braqué de calibrage. Confirmez en

ce que I’indicateur rond devienne a fond jusqu’a ce que I’indicateur appuyant a droite une fois que

vert. Confirmez avec la coche. devienne vert. Appuyez ensuite sur vous vous trouvez sur le dernier
la coche. chiffre.

Position empty implement so that Successfully calibrated.
the round indicator turns green Confirm to save.

7. Videz et positionnez I’outil de 8. Démarrez un levage sans a- 9. Appuyez sur la coche pour
maniére a ce que I’indicateur rond coups avec le monolevier braqué confirmer.
devienne vert. Confirmez avec la a fond jusqu’a ce que I’indicateur
coche. devienne vert. Appuyez ensuite sur
la coche.

Fig.134 Calibrer le pesage de charges
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16.2.7. Sélectionner un calibrage de
pesage existant

Pour choisir un autre calibrage de pesage pour ’outil actif, entrez dans la vue Implement, sélectionnez 1’outil actif puis
Weighing calibrations. Une liste de calibrages disponibles s’affiche.

e e
Loy cal.2 [ Edit name

g e caibrate

ﬂ New calibration X Delete

1. Sélectionnez le calibrage devant étre est activée 2. Sélectionnez Select, et validez en appuyant sur la
coche.

Fig. 135 Sélectionner un calibrage de pesage existant

16.2.8. Renommer un calibrage de pesage

Le nom d’un calibrage de pesage peut étre changé pour faire plus facilement la distinction entre les différents calibrages et
leurs finalités.

hr

;Q cal.A o Select Edit name

cal.2 [# Editname A

% New calibration X Delete v

v
1. Sélectionnez le calibrage devant 2. Sélectionnez Edit name, et 3. Modifiez le nom en appuyant sur
étre renommeé. validez en appuyant sur la coche. la fleche vers le haut, le bas, vers la

droite ou vers la gauche. Confirmez
le nom en appuyant a droite une fois
que vous vous trouvez sur le dernier
caractere.

Fig. 136 Renommer un calibrage de pesage
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16.2.9. Supprimer un calibrage de pesage

Pour supprimer un calibrage de pesage, entrez dans la vue Implement, sélectionnez ’outil actif puis Weighing calibrations. Une
liste de calibrages disponibles s’affiche.

Remarque. Toutes les activités enregistrées en utilisant le calibrage seront supprimées sauf si elles sont exportées vers
I’application mobile.

hr

& cal.1 v/ Select
e cal2 [/ Edit name A

N G calibrate
X Delete \ 4

ﬂ New calibration

v

1. Sélectionnez le calibrage a supprimer. 2. Sélectionnez Delete, et validez en appuyant sur
la coche.

Fig 137 Supprimer un calibrage de pesage
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16.3. Parametres du systéme
16.3.1. Configuration du chargeur

Les positions min. et max. du chargeur sont généralement configurées lors de la premicre mise en route, par I’intermédiaire de
I’assistant d’installation du produit et ne devraient pas étre reconfigurées. Mais en cas de nécessité, par exemple en raison de
capteurs neufs ou réinstallés, il est possible de reconfigurer le chargeur.

Pour recalibrer le chargeur, allez dans la Vue Settings en sélectionnant Loader setup. Un assistant démarrera alors pour vous
guider tout au long de la procédure de calibrage. Lorsqu’on configure le chargeur, il n’est pas nécessaire de calibrer les outils.

Set loader to highest position and Set tool carrier to max dump position
hold until round indicator turns green and confirm to proceed

Set loader to lowest position and
hold until round indicator turns green

O

1. Maintenez le chargeur contre 2. Maintenez le chargeur contre 3. Manceuvrez le porte-outils
la butée mécanique avec le la butée mécanique avec le jusqu’a la butée mécanique et
monolevier braqué a fond jusqu’a monolevier braqué a fond jusqu’a confirmez avec la coche.

ce que I’indicateur devienne vert ce que I’indicateur devienne vert

(3-4 s). Confirmez avec la coche. (3-4 s). Confirmez avec la coche.

Setup ready!

4. Appuyez sur la coche pour confirmer.

Fig. 138 Configuration du chargeur
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16.3.2. Heure et date

En configurant le Q-companion, il est judicieux de régler la date et I’heure. Lorsque des activités sont enregistrées avec le
Q-companion BT, la date et I’heure de I’opération sont enregistrées. Lorsque des activités sont exportées vers I’application
mobile Q-companion, la date et [’heure sont également transférées pour vous aider a documenter le moment ou 1’opération a
été effectuée et combien de temps cela a pris. Lorsque vous établissez une connexion Bluetooth entre votre téléphone portable
et ’écran du Q-companion, la date et I’heure affichées par le Q-companion sont synchronisées avec la date et I’heure du
téléphone portable.

Pour modifier I’heure, la date ou le format, allez dans la vue Settings, sélectionnez Display settings puis Date / Time.

Language % Time format

Backlight Date 14: 51
HH : MM

Units Date format

Display name

Display version

@ Time

%5 Time format

Date

Date format

® Time

24 .
12 Time format

Date format

®© Time

24 .
172 Time format

Date YYYY-MM-DD
Date format MM-DD-YYYY

DD-MM-YYYY

Fig. 139 Heure et date

98



Installation

16.3.3. Langue

Pour changer la langue, allez dans la vue Settings, sélectionnez Display settings, puis Language.

& “

% Maintenance Backlight Deutsch

% Loader setup Units A 4

& Display settings Display name
wl Factory reset

Svenska

Display version v

Fig. 140 Langue

16.3.4. Rétroéclairage

Pour changer le rétroéclairage de 1’écran, allez dans la vue Settings, sélectionnez Display settings, puis Backlight.

Le rétroéclairage s’éteindra automatiquement aprés 1 minute si le chargeur est déconnecté du tracteur.

A User settings Date / Time
W Diagnostics Language

% Maintenance Backlight

% Loader setup Units

B Display settings Display name

wl Factory reset Display version

Fig. 141 Rétroéclairage

16.3.5. Unités

Vous avez le choix entre le systéme métrique et le systeme impérial. Pour changer d’unité, allez dans la vue Settings,
sélectionnez Display settings, puis Units.

&

A User settings Date / Time

O Diagnostics Language Imperial (Ib)

% Maintenance Backlight

% Loader setup (Buis | w
@9 Display settings Display name Selected: Metric

wl Factory reset Display version

v

Fig. 142 Uniteés
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16.3.6. Restaurer les parametres d’usine

La restauration des paramétres d’usine consiste a remettre le systéme dans son état initial, lorsqu’il a été expédi¢ d’usine, a
I’exception des paramétres suivants :

- Heures de fonctionnement
- Heures de travail

- Cycles de charges

Remarque. Les utilisateurs, les outils et toutes les données d’activité sauvegardées dans 1’écran seront perdus.

“

A User settings Continue to delete all implements, Confirm to delete all implements,
R i . calibrations, activities and reset all calibrations, activities and reset all
Y Diagnostics " ;
settings. settings.

% Maintenance
% Loader setup

®% Display settings

wl Factory reset N

Fig.143 Restaurer les paramétres d usine

16.3.7. Nom d’écran

Le nom d’écran permet d’identifier I’écran. Il apparait dans I’application mobile lors de la synchronisation des données
d’activité.

A& User settings Date / Time
(W Diagnostics Language

% Maintenance Backlight

Edit name

% Loader setup Units

B Display settings (3 Display name

wl Factory reset

Display version

1. Sélectionnez Display settings, 2. Sélectionnez Display name, et 13 fl\]/{oilﬁez 1eln(;1m enlaIl))PUyant Slllr
et validez en appuyant sur la validez en appuyant sur la coche. a fleche vers le haut, le bas, vers la
coche. droite ou vers la gauche. Confirmez

le nom en appuyant a droite une fois
que vous vous trouvez sur le dernier

caractere.
Fig. 144 Nom d’écran
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16.4. Parametres de l'utilisateur

En configurant le Q-companion, il est judicieux de régler la date et I’heure. Lorsque des activités sont enregistrées avec le
Q-companion BT, la date et I’heure de I’opération sont enregistrées. Lorsque des activités sont exportées vers I’application
mobile Q-companion, la date et [’heure sont également transférées pour vous aider a documenter le moment ou 1’opération a
été effectuée et combien de temps cela a pris. Lorsque vous établissez une connexion Bluetooth entre votre téléphone portable
et ’écran du Q-companion, la date et I’heure affichées par le Q-companion sont synchronisées avec la date et I’heure du
téléphone portable.

16.4.1. Renommer l'utilisateur

Lorsqu’un utilisateur est créé, il recoit par défaut le nom “user <#>". Le nom d’utilisateur peut/doit étre changé pour distinguer
les différents utilisateurs entre eux et pour refléter le vrai nom de I’opérateur. Dés que vous commencez a utiliser I’écran du Q-
companion BT, vous devriez changer le nom d’utilisateur par défaut pour refléter le votre.

|
johan v/ Select Edit name

[ 3

A

[

A johanna [/ Edit name A

_m » X Delete malin jo

i anders v

42 New user
v

3. Modifiez le nom en appuyant
sur la fleche vers le haut, le bas,
vers la droite ou vers la gauche.
Confirmez le nom en appuyant
a droite une fois que vous vous
trouvez sur le dernier caractere.

1. Sélectionnez quel utilisateur 2. Sélectionnez Edit nam,e et
étre configuré. validez en appuyant sur la coche.

Fig. 145 Renommer [ utilisateur

16.4.2. Activer l'utilisateur

Pour activer un utilisateur, entrez dans User settings et sélectionnez ’utilisateur que vous voulez activer.

v/ Select

johanna [/ Edit name

X Delets

[
A anders

42 New user

1. Sélectionnez quel utilisateur auquel vous 2. Sélectionnez Select, et validez en appuyant sur
souhaitez basculer. la coche.
Fig. 146 Activer 'utilisateur
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16.4.3. Ajouter un utilisateur

Pour ajouter un nouvel utilisateur, allez dans User settings, sélectionnez New user et appuyez sur la touche de validation. Le
nouvel utilisateur s’ajoute a la liste.

johan johan

johanna johanna

malin malin
anders anders
New user

42 New user

Fig. 147 Ajouter un utilisateur

16.4.4. Supprimer un utilisateur

our supprimer un utilisateur, entrez dans User settings et sélectionnez 1’utilisateur que vous voulez supprimer.
P tilisateur, entrez dans U tt t sélect ’utilisat 1

Remarque. Toutes les activités se rapportant a cet utilisateur seront supprimées sauf si elles sont synchronisées avec
I’application mobile.

o
A johan v/ Select

° .
A johanna [/ Edit name

X Delete

1. Sélectionnez quel utilisateur a supprimer. 2. Sélectionnez Delete, et validez en appuyant sur la
coche.

Fig. 148 Supprimer un utilisateur
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17. FONCTIONNEMENT
17.1. Pesage

79000
51625 >

1575 i

@ ©®© © 6O
M T Y

@t @

Fig. 149 Vue Pesage de charges

l. Indicateur d’abaissement du chargeur 9. Nombre de levages ajoutés
2. Plage de pesage (en grisé) 10. Poids objectif

3. Hauteur du chargeur (0 & 100 %) 11. Sélection du mode de pesage
4. Indicateur d’outil 12. Somme

5. Ecart de I’angle de I’outil 13. Enregistrement de I’activité
6. Ecran d’accueil 14. Indicateur de tare

7. Indicateur du mode de pesage 15. Unité de poids

8. Configuration du pesage 16. Poids

17.1.1. Exigences requises pour la
machine

La précision du systéme dépend, dans une certaine mesure, des conditions suivantes :

¢ Température de service

- Laissez toujours la machine et le systéme
hydraulique chauffer pour atteindre la
température de service normale avant de
démarrer le pesage de charges.

* Pesage au niveau du sol

- Langle du tracteur aura une incidence sur le
centre de gravité et, par conséquent, sur le
résultat du pesage de charge. Pour parvenir a
la meilleure précision, effectuez le pesage de
charge au niveau du sol.

¢ Mouvement du véhicule
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- Pour parvenir a la meilleure précision, le
véhicule doit rester en position stationnaire
pendant le pesage pour éviter les fluctuations
dans les pressions mesurées, causées par les
mouvements du véhicule.

*  Mouvement du bras de chargeur

- Le monolevier doit toujours étre braqué
a fond lors des opérations de pesage pour
s’assurer que le mouvement de levage s’effectue
sans a-coups pour éviter les fluctuations dans
les pressions mesurées.

- Pour parvenir a la meilleure précision, la méme
vitesse de moteur doit étre utilisée pour les
levages de charges avec pesage et les levages
de calibrage.

¢ Maintenance

- Garder votre chargeur en bon état de marche.
Des coussinets et axes de pivotement
excessivement usés, un défaut de lubrification
de ces piéces, sont susceptibles de produire des
effets négatifs sur la précision de pesage. Apres
tout entretien d’importance, surtout si des piéces
usées ont été remplacées ou des soudures ont
été effectuées, il faut recalibrer le systéme de
pesage. La cavitation dans le circuit hydraulique
peut fausser le résultat du pesage. Ce risque
se trouve considérablement réduit si le niveau
d’huile dans le circuit hydraulique du tracteur
est maintenu en conformité avec les instructions
du fabricant.

17.1.2. Procédure de levage

Une procédure de levage adéquate est importante pour obtenir la meilleure précision de pesage. La charge doit étre levée sans
a-coups et régulierement, mais avec le monolevier braqué a fond, sur toute la plage de pesage.

Procédure

*  Prenez la charge. po
*  Veillez a ce que le chargeur se trouve en
dessous de la plage de pesage et que I’angle

de I’outil se trouve sur la position souhaitée.

i 4 WV, )
N ! Auto @& N Auto &

13 C 13 ¢ y
79000 79000
51625 = p ‘ 51625 = @&

]

1575 1575 "

- Laposition requise de 1’outil est

indiquée par le marqueur vert.

Le marqueur indique la position de
I’outil utilisée lors du calibrage de
I’outil sélectionné.

- Un angle incorrect de 1’outil est
indiquée par la figure Implement

indication. Auto &

13 ¢
79000
51625 =

1575 %

Auto &
13 C
79000
51625 =

1575

- Lindicateur Lower loader est
allumé tant que le chargeur se trouve
en dessous de la plage de pesage
Weighing range.

- Un levage avec pesage ne pourra pas
étre démarré tant que les indicateurs
Implement angle deviation et Lower
loader sont éteints.

Fig. 152 Le chargeur est en position Fig.153 L’outil est correctement
correcte. incliné.
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* Réglez la vitesse du moteur de telle manicre qu’elle
coincide avec la vitesse utilisée pour le calibrage de
’outil. A

*  Tirez le monolevier tout droit en arriére, braqué a fond 4 V',
et soulevez sans a-coups a une vitesse constante sur N
toute la plage de pesage.

Auto &

qa 140 &
77540

*  Lorsque le chargeur excéde la plage de pesage, avec un
levage avec pesage correct, une indication sonore (bip)
se fait entendre et le poids est affiché.

53085 s @&

1460 i
®

/ AN
/ \
I,||\

Fig.154 Lorsqu’un levage avec pesage a été correctement
réalise, le poids s affiche a I’écran.

Un levage avec pesage n’est pas accepté et aucun poids ne s’affiche si :

- Lelevage a été trop lent.
- Lelevage a été trop rapide.

- Le chargeur n’était pas en dessous de la place de
pesage lorsque le levage a commencé.

- L’angle de I’outil n’était pas conforme pendant
le levage.

17.1.3. Mode de pesage

Le mode de pesage peut étre défini a Manuel ou
Automatique.

En mode Manuel, vous devez ajouter manuellement le
poids mesuré a la somme cumulée.

Auto &
13 C
79000
51625 =

1575

En mode Automatique, le poids mesuré est
automatiquement ajouté a la somme cumulée.

L’indicateur du mode de pesage affiche le mode actif.

Automatique m Manuel

/7 A Y
/ AN
NN

Fig 155 L’indicateur du mode de pesage

Pour changer le mode de pesage, appuyez sur Sélectionner
le mode de pesage.

Auto &
13 ©
79000
« 51625 3 |9

1575

/
/
Ill\\

Fig 156 Sélectionnez la touche du mode de pesage.
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17.1.4. Affichage du poids

Aprés un levage avec pesage correct, le poids mesuré de la
charge s’affiche.

En mode de pesage - Automatique, le poids mesuré est
automatiquement ajouté a la somme cumulée, soustrait du
poids cible (si actif) et le compteur est incrémentg.

En mode de pesage - Manuel, quatre possibilités vous
seront proposées apres un levage avec pesage :

- Ne pas retenir le poids mesuré et poursuivre.
- Tarer le systéme avec le poids mesuré.

- Soustraire de la somme cumulée.

- Ajouter a la somme cumulée.

Le poids mesuré est automatiquement écarté si les aucune
des actions ci-dessus ne sont prises et que vous abaissez le
chargeur en dessous de la plage de pesage.

Pour en savoir plus, reportez-vous au chapitre /7.1.3. Mode
de pesage.

17.1.5. Cumul des poids

La vue Pesage présente la somme cumulée et un compteur.
La somme et le compteur sont automatiquement corrigés a
chaque fois qu’un poids est ajouté ou soustrait.

La somme cumulée est stockée dans une mémoire non
volatile en cas de coupure de courant et qui est restaurée
lorsque le systéme est mis sous tension.

Vous pouvez effacer la somme cumulée et le compteur en
allant dans Weight settings et en sélectionnant Clear sum.

4 V',
\ ’ Auto @&
13 &
79000
. 51625 ¢

(1575 ;;

/
III\\

Fig. 157 Affichage du poids

Man
13 C
79000
51625 =

1575 i

/ \
/ \
Ill\\

Fig. 158 Mode de pesage

A

Auto &

13 C

79000

~ (51625 5 ) €6

1575

¥

/
III\\

Fig. 159 Cumul des poids
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4 ' 10 ’, Remove last weight

Auto & Remove tare
13 &

79000

51625 = Target weight

1575«

/ A Y
/ \
NN

Fig. 160 Somme cumulée

17.1.6. Enlever le dernier poids

Si le dernier poids mesuré a été ajouté ou soustrait de la somme cumulée par erreur, vous pouvez annuler cette action en
appuyant sur Weight settings puis Remove last weight. La somme cumulée, le compteur de levage avec pesage et le poids cible
(s’1l est actif) retrouveront leurs valeurs précédentes, avant 1’ajout ou la soustraction du poids.

Remarque. Vous ne pouvez annuler que le dernier pesage effectué.

A A e e
X Remove last weight

Remove tare

130 (&

79000
51625 = @&

1575 i

Clear sum

Target weight

/7 \
/ \
NN

Fig 161 Enlever le dernier poids

17.1.7. Poids objectif

Vous pouvez entrer un poids cible, par exemple en
chargeant une remorque, pour éviter de surcharger. Le
poids cible diminuera automatiquement au fur et & mesure
que des poids seront ajoutés a la somme cumulée. Cette
fonction vous permet de connaitre le poids qu’il est encore
possible de charger.

79000

51625 =

1575

Fig.162 Poids objectif

Pour définir ou effacer le poids cible, appuyez sur Weight settings, Target weight puis Set ou Clear.
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Remove last weight

Remove tare

79000 Clear sum
ste2s = G v
1575
O

O) v

Fig. 163 Paramétres de poids

Lorsque le systéme, aprés qu’un levage avec pesage a été
effectué, détecte que le poids cible sera atteint ou dépassé, il
vous informera qu’une action est requise. Le poids cible et
le poids actuel seront mis en surbrillance et encadrés et un

; . A4 NV,
signal sonore prolongé se fera entendre. N ’

Man

168 &
@ 1300
‘ 78300 *

V4 \
AT AN

1575 i

+

Fig. 164 Poids objectif atteint

Si le pesage est défini en mode Automatique et que le systéme détecte que le poids cible sera atteint ou dépassé, le mode de
pesage passera automatiquement en Manuel et le systéme vous invitera a effectuer une action.

Vous pourrez soit :

- Accepter le dépassement du poids objectif et
ajouter le poids de toutes les facons

- Vider une partie de la charge et effectuer un
nouveau levage avec pesage

Lorsque vous ajoutez la derniére charge pour atteindre ou excéder le poids objectif, le poids est ajouté a la somme et le poids
objectif est désactivé et mis a 0.

108



Fonctionnement

17.1.8. Tare

Si vous voulez peser des matériaux se trouvant dans un conteneur et ne souhaitez pas que le poids du conteneur soit inclus dans
le résultat de pesage, vous pouvez utiliser la Tare.

Pour exclure le poids du conteneur du résultat de la mesure,
commencez par vérifier que le pesage est en mode manuel
puis effectuez un levage avec pesage du conteneur vide. ><
Le levage terminé, vous étes invité a choisir une action. 4 ',

\ /

Appuyez sur Tare. Man -@j

13 C
79000
51625 =

1575 i

Par conséquent, les levages avec pesage suivants ne »Od
prendront pas en compte le poids du conteneur, mais

seulement le poids des matériaux a I’intérieur du conteneur.

/ \
/ \
LN

Fig. 165 Tare

Le symbole de la tare indiquera que la tare est active.

Auto &
13 C
79000
51625 =

1575%

/ \
/ \
III\\

Fig. 166 Le symbole de la tare

Pour supprimer la tare, appuyez sur Weight settings et
Remove tare.

9

Remove last weight

24 Remove tare A

Clear sum

4 'y,

\ ’ Auto &
13 C

79000

51625 =

1575 i

Target weight A 4

/ \
/ \
I’||\

Fig 167 Supprimer la tare

La tare sera automatiquement supprimée lorsqu’un autre outil sera sélectionné.
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17.2. Moniteur de position

La vue Position comprend des instruments pour :

- La hauteur du chargeur
- L’angle de I’outil
- Lutilisation de la capacité de levage

- Compteur de I’activité en cours.

Dans cette vue, les phares du chargeur — si présents — peuvent étre allumés/éteints.

Remarque. La sortie pour les phares du chargeur est uniquement destinée au kit A16 Loader Light™ d’origine.

MY T
® @ ©

Fig. 168 Vue Position

6.
7.
8.
9.

Valeurs de consigne Configurer les consignes
Hauteur du chargeur (0 a 100 %)

Angle de I’outil

Phares du chargeur
Enregistrement de I’activité

Compteur d’activité Utilisation de la capacité de levage (0 a 100 %)

A S A e

Ecran d’accueil

17.2.1. Hauteur du chargeur

La hauteur du chargeur est exprimée en pourcentage de la hauteur maximum du chargeur et a été configurée avec ’assistant
d’installation du produit ou pendant I’installation du chargeur.

17.2.2. Angle de ’outil

L’angle d’outil est présenté en degrés par rapport a I’horizontale calibrée.

17.2.3. Utilisation de la capacité de levage

Lutilisation de la capacité affiche la différence absolue entre la pression de levage et d’abaissement, par rapport a la pression
de service maximum des chargeurs (210 bars).
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17.2.4. Consignes

Les instruments de hauteur et d’angle peuvent afficher deux positions de référence configuré par ’utilisateur, appelés
consignes. Ces consignes sont une aide visuelle pour amener le chargeur a une position déterminée. Vous pouvez aussi définir
une consigne associée a un signal sonore, auquel cas 1’écran émettra un bip lorsque la consigne est atteinte.

Pour définir ou effacer les consignes, appuyez sur Configure setpoints, sélectionnez la valeur de consigne que vous voulez
configurer puis sur Set, Set with beep ou Clear.

!

Implement dumped ‘\/ Set with beep

P Loader high X Clear

N4

> Loader low

Fig. 169 Consignes

En appuyant sur Set ou Set with beep, la position actuelle du chargeur ou de 1’outil est utilisée comme consigne.

17.3. Diagnostics

La vue Diagnostics se trouve dans la vue Settings. Dans la vue Diagnostics, certaines informations de base concernant le
systéme et son utilisation sont présentées.

o o
[ d .
A User settings Lifting time _ _ _ hrs

@ Diagnostics A Dumptime _ __hrs
% Maintenance Oper. time ___ hrs
Load cycles

% Loader setup A 4 -0
. . Loader type: Self levelling
®% Display settings

md Factory reset

Fig.170 Diagnostics

- Lifting time: Le nombre d’heures pendant
lesquelles le bras du chargeur a été manceuvreé.

- Dump time: Le nombre d’heures pendant
lesquelles le porte-outils a été manceuvreé.
Pour un chargeur paralléle, le porte-outils sera
toujours manceuvré lorsque le bras du chargeur
est manceuvré, méme si aucun mouvement
d’inclinaison n’est commandé par vous.

- Oper time: Le nombre d’heures pendant
lesquelles le systéme a été sous tension.

- Load cycles: Le nombre de levages effectués.

- Loader typ : Le chargeur qui a été configuré
avec I’assistant d’installation du produit.
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Le systéeme garde la trace de toute erreur ou de tout
avertissement détecté(e) par le systéme. Lorsqu’un défaut
est actif, le systéme affichera un symbole d’avertissement
dans la barre d’état.

>

\4
I

v

Fig. 171 Erreur ou avertissement

Lorsque le symbole d’avertissement est allumé, il indique qu’un défaut actif est présent dans le systéme. Pour afficher le défaut
actif et le précédent défaut actif, appuyez sur la touche pour accéder a la liste des erreurs, puis sur View.

® A

Lifting time _ __ hrs A Loader lights [520448]

Dump time ___hrs A Lift angle sensor [520461]
Oper.time _ _ _ hrs

Load cycles

hr

Loader type: Self levelling

Fig. 172 Symbole d’avertissement

Pour effacer tous les défauts actifs précédents, appuyez sur la touche pour accéder a la liste des erreurs, puis appuyez sur Clear.
Pour afficher les informations détaillées relatives a un défaut actif, sélectionnez le défaut, puis appuyez sur confirmer.

Reportez-vous au chapitre /8. Recherche de pannes pour dépanner, ou au chapitre /9. Code d'erreur pour la liste des codes
d’erreur.

A

A Loader lights [520448]

A Lift angle sensor [520461]

A Loader lights
ar |

520448 Activation of loader lights

failed.

[ 4 Status: Active
FMI: Current below normal (5)
Occurrences: 1

Node address: 0x90

Fig 173 Affichage des informations détaillées
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17.4. Rappel de maintenance

L’objectif de la fonctionnalité de rappel vise a aider a garder
le chargeur en bon état de marche. Pour un fonctionnement
optimal et une longévité maximale, le chargeur doit étre
entretenu a intervalles réguliers.

Le systéme comptabilise la durée d’utilisation du chargeur
et vous prévient lorsque le temps est venu d’effectuer
I’entretien. Lorsque le chargeur doit faire 1’objet d’un
entretien, 1’écran du Q-companion affiche un indicateur de
maintenance dans la barre d’état.

Pour voir a quel moment 1’entretien doit étre effectué ou
effacer I’indicateur une fois I’entretien effectué, entrez dans
le menu Maintenance et 1’action spécifique.

Les rappels d’entretien qui s’affichent a 1’écran du Q-
companion BT sont synchronisés avec ’application
mobile Q-companion lorsque les activités enregistrées
sont transférées via Bluetooth. Si un rappel d’entretien est
nécessaire, cela apparaitra aussi dans 1’application.

i User settings

Fig.174 Rappel de maintenance

% Diagnostics £2 check bolts 3hrs

% Maintenance

% Loader setup
®% Display settings
wl Factory reset

Fig.175 Rappel de maintenance

17.5. Activités

Q-companion peut enregistrer les opérations effectuées
avec le chargeur frontal. Les données enregistrées peuvent
étre exportées vers I’application mobile et le site web Q-
companion. La, vous pouvez rapidement retrouver les
opérations effectuces, le nombre total de levages ainsi que
le poids total et le poids moyen des charges levées. Si vous
souhaitez exporter les résultats de travail cumulés vers
I’application Q-companion, dans un but de simplification
de la documentation, nous vous recommandons de créer
des activités distinctes pour chaque tache ou mission que
vous effectuez. De cette manicre, les tdches sont réparties
en différentes activités dans 1’application mobile.

17.5.1. Enregistrer les activités

Vous pouvez lancer, mettre en pause ou arréter une activité
dans la vue Weighing ou dans la vue Position. Une activité
en cours est signalée par Activity timer visible dans la vue
Weighing, la vue Position et Home screen (écran d’accueil).
Lorsqu’une activité est en cours, tous les levages avec
pesage cumulés sont enregistrés dans 1’activité.

Lubricate greasing points with
universal grease (see manual)

Time to @
maintenance X

Press X to reset
maintenance counter

A

Auto &

130 &

79000
51625 = @&

1575

Fig 176 Activités
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Lancer une activité

Pour lancer une activité, appuyez sur le bouton
d’enregistrement. Le compteur d’activité démarre et 1’icone
du bouton se change en « pause ».

Si vous avez effectué des levages avec pesage puis choisi
de lancer une activité, vous devrez indiquer si vous voulez
effacer la somme au préalable.

Lorsqu’une activité est en cours, tous les levages avec
pesage cumulés sont enregistrés dans 1’activité.

Mettre une activité en pause

Pour mettre une activité en pause, appuyez sur le bouton
« pause ». Le compteur d’activité s’arréte et 1’icone du
bouton se change en « enregistrer ». Vous avez aussi la
possibilité d’arréter I’enregistrement.

Lorsqu’une activité est en pause, vous pouvez continuer a
effectuer des levages mais ils ne seront pas comptabilisés.

Arréter une activité

Pour arréter une activité, appuyez sur le bouton d’arrét.
Vous aurez ensuite le choix de sauvegarder ou non
I’activité.

Vil
A\\ ’,

Auto &

@ 13 ©
79000

51625 =

1575

/ \
/ \
Fyggn N

Fig 177 Lancer une activité

Auto @&

13 C

79000

« 51625 =

1575:
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Fig. 178 Mettre une activité en pause

/ \
/ \
LN

1575 i

Fig. 179 Arréter une activité
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17.5.2. Exporter des activités

Pour exporter des activités enregistrées vers 1’application
mobile, procédez comme suit :

1.

Pour transférer les activités et les résultats enregistrés,
sélectionnez "Import" dans le menu de 1’application
mobile.

Si votre téléphone portable n’a pas été apparié avec
I’écran du Q-companion, la liste sera vide. Si les deux
appareils ont été appari¢s, I’écran apparaitra dans la
liste. Pour établir la connexion, appuyez sur le nom.

Pour ajouter un nouvel écran dans 1’application mobile,
appuyez sur « + » en haut a droite. Le téléphone
portable se met alors a rechercher I’écran. Vérifiez que
I’écran est bien allumé.

La premicre fois que vous établissez une connexion
pour importer des activités, vous devez effectuer
quelques réglages. Ces réglages ont pour but de
réduire la quantité de données manuelles que vous
devrez entrer plus tard en important des données dans
I’application. Vous devrez indiquer :

- Le chargeur enregistré dans I’application
mobile, qui est connecté a I’écran du Q-
companion dans le tracteur.

- Les outils enregistrés dans I’application
mobile, qui correspondent aux outils que
vous avez configuré et utilis¢ dans 1’écran
du Q-companion.

L’écran affiche une barre d’avancement pendant que les
activités sont transférées. Une fois que les activités auront
été transférées vers 1’application mobile, elles ne seront
plus présentent dans 1’écran.

Exporting activities ...

@ = >

Fig. 180 Exporter des activités
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18. RECHERCHE DE PANNES

Probleme

Cause(s) possible(s)

Mesure

L’écran affiche Connect loader to
tractor.

2~5C

Connect loader to tractor

K2

Le faisceau de cébles électriques n’est
pas raccordé entre le tracteur et le
chargeur.

Raccordez le faisceau électrique entre le
tracteur et le chargeur.

Le faisceau de cébles électriques entre
le tracteur et le chargeur est peut-étre
endommagé.

Inspectez le faisceau de cables
électriques.

L’unité de commande électronique
(ECU) du chargeur ne fonctionne pas
correctement.

Contactez votre concessionnaire.

L’écran
afficheLoader ECU not compatible.

2~50

Loader ECU not compatible
Version: 1

&

Les versions logicielles de 1’écran ne
sont pas compatibles avec 1’unité de
contréle électronique (ECU).

Contactez votre concessionnaire.

L’indicateur dans I’instrument de hauteur
du chargeur n’est pas visible a I’écran.

N.B. Sil’instrument de hauteur du
chargeur ne fonctionne pas, il est fort
probable que I’instrument d’angle de
I’outil ne fonctionne pas non plus.

Les positions du chargeur ne sont pas
calibrées correctement.

Reconfigurez le chargeur en suivant les
instructions sous /6.3.1. Configuration
du chargeur.

Le capteur de rotation pour le bras du
chargeur est débranché.

Raccordez le capteur de rotation pour le
bras du chargeur.

Le capteur de rotation, ou son faisceau
électrique, pour le bras du chargeur est
peut-étre endommagé.

Inspectez le faisceau de cables
¢électriques et le capteur.

L’indicateur dans I’instrument d’angle
de I’outil ne change pas lorsque 1’outil se
déplace, mais I’instrument de hauteur du
chargeur fonctionne.

Les positions du chargeur et de I’outil ne
sont pas calibrées correctement.

Reconfigurez le chargeur en suivant les
instructions sous /6.3.1. Configuration
du chargeur.

Le capteur de rotation, ou son faisceau
électrique, pour le porte-outils est
endommagé.

Inspectez le faisceau de cables
¢lectriques et le capteur.

L’indicateur dans I’instrument de hauteur
du chargeur bouge de facon erratique,
méme lorsque le bras du chargeur lui-
méme se déplace sans a-coups.

Le capteur/boulon magnétique pour le
bras du chargeur n’est pas correctement
fixé.

Contactez votre concessionnaire.

L’indicateur dans I’instrument d’angle de
I’outil bouge de facon erratique, méme
lorsque le bras du chargeur lui-méme se
déplace sans a-coups.

Le capteur/boulon magnétique pour le
porte-outils n’est pas correctement fixé.

Contactez votre concessionnaire.

116




Recherche de pannes

Probléme

Cause(s) possible(s)

Mesure

Dans la vue Weighing, aucun résultat de
pesage n’est affiché lorsqu’un levage de
charge avec pesage est effectué.

Les critéres d’un levage correct avec
pesage n’ont pas été réunis (voir le
chapitre 17.1.2. Procédure de levage).

Abaissez le bras du chargeur, puis
réglez 1’angle de I’outil jusqu’a ce que
lindicateur d’abaissement du chargeur
et indicateur d’outil soient éteints,
avant de démarrer le levage avec pesage.

Auto @&
13 ©
79000 @
51625 =

1575

Le systéme indique Lift faster ou Lift
slower aprés que le levage avec pesage a
été effectue.

Lift faster

Auto &
13 ¢
79000
51625 =

1575

Le levage avec pesage a été réalisé trop
vite ou trop lentement par rapport au
levage calibré.

Augmentez ou réduisez le régime du
moteur pour mieux I’adapter au régime
moteur utilisé pendant le calibrage de
’outil.

Recalibrez I’outil avec le régime du
moteur que vous souhaiteriez utiliser
pendant le pesage.

Pendant le levage, veillez a ce que le
monolevier soit toujours braqué a fond.

Le systéme indique Keep angle apres
que le levage avec pesage a été effectué.

Keep angle
- 4 V',
) ’ Auto &
13 ¢C
79000
51625 =

1575

L’angle de I’outil a été modifi¢ en dehors
de la plage autorisée pendant le levage.

Veillez a ne pas changer I’angle
d’inclinaison pendant le mouvement de
levage.

Les résultats de pesage de charges
présentent des €carts importants, méme
si les levages sont presque identiques au
regard de la charge, de la vitesse et de la
souplesse du levage.

Le calibrage de pesage de charges n’est
pas correct.

Recalibrez I’outil pour le pesage de
charges. Utilisez un poids de calibrage
suffisamment lourd (voir 76.2.6.
Calibrer le pesage de charges).

Le capteur/boulon magnétique pour le
bras du chargeur n’est pas correctement
fixé.

Contactez votre concessionnaire.

Poches d’air a I’intérieur du capteur de
pression.

Amenez le bras du chargeur et le porte-
outils jusqu’a leurs butées mécaniques
a plusieurs reprises pour purger 1’air du
systéme hydraulique.

Si le probléme persiste, contactez votre
concessionnaire.

Les pressions hydrauliques fluctuent
pendant les opérations de levage.

Vérifiez le niveau d’huile hydraulique et
faites I’appoint si nécessaire. Recalibrez
I’outil pour le pesage de charges, en
utilisant une plage de pesage plus
importante. Ainsi, les pressions auront
plus de temps pour se stabiliser avant
que le chargeur n’atteigne la plage de
pesage ou la mesure est réalisée.
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Recherche de pannes

Probléme Cause(s) possible(s)

Mesure

Les phares du chargeur ne s’allument pas | Les phares du chargeur ne sont
lorsqu’on active 1’éclairage du chargeur |pas raccordés ou ils sont peut-étre
sur I’écran et un défaut est généré. endommaggs.

Reportez-vous au tableau des codes
d’erreurs pour en savoir plus.
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Code d'erreur

19. CODE D'ERREUR

Code FMI Description Cause Action
d’erreur
520461 2 Capteur d’angle de levage - Données incohérentes transmises |Contrdler le capteur et son
Données imprévisibles. par le capteur. faisceau électrique.
3 Capteur d’angle de levage - Capteur hors-service ou court- Controler le capteur et son
tension élevée. circuit avec la batterie. faisceau électrique.
4 Capteur d’angle de levage - Capteur hors-service ou court- Controler le capteur et son
tension basse. circuit avec la masse ou pas faisceau électrique.
raccordé.
14 Capteur d’angle de levage - Erreur interne dans ’ECU*. Contactez votre concessionnaire
instructions spéciales.
520464 2 Capteur d’angle d’inclinaison - | Données incohérentes transmises | Controler le capteur et son
Données imprévisibles. par le capteur. faisceau électrique.
3 Capteur d’angle d’inclinaison - | Capteur hors-service ou court- Controler le capteur et son
tension élevée. circuit avec la batterie. faisceau électrique.
4 Capteur d’angle d’inclinaison - | Capteur hors-service ou court- Controler le capteur et son
tension basse. circuit avec la masse ou pas faisceau électrique.
raccordé.
14 Capteur d’angle d’inclinaison - | Erreur interne dans ’ECU*. Contactez votre concessionnaire
instructions spéciales.
520465 3 Capteur de pression A - tension | Capteur hors-service ou court- Contrdler le capteur et son
élevée. circuit avec la batterie. faisceau électrique.
4 Capteur de pression A - tension | Capteur hors-service ou court- Controler le capteur et son
basse. circuit avec la masse ou pas faisceau électrique.
raccordé.
14 Capteur de pression A - Erreur interne dans ’ECU*. Contactez votre concessionnaire
instructions spéciales.
520466 3 Capteur de pression B - tension | Capteur hors-service ou court- Controler le capteur et son
¢levée. circuit avec la batterie. faisceau électrique.
4 Capteur de pression B - tension | Capteur hors-service ou court- Contrdler le capteur et son
basse. circuit avec la masse ou pas faisceau électrique.
raccordé.
14 Capteur de pression B - Erreur interne dans ’ECU*. Contactez votre concessionnaire
instructions spéciales.
520448 5 Phares du chargeur - courant bas. |Phares du chargeur cassés ou non | Contrélez les phares du chargeur
raccordés. et son faisceau électrique.
6 Phares du chargeur - courant Court-circuit a lamasse ouala |Controlez les phares du chargeur
éleve. batterie. La sortie est désactivée. |et son faisceau électrique.
Eteignez les phares du chargeur
pour faire partir le code d’erreur
et réactivez la sortie.
520453 4 Etage de sortie - Tension Inhibition interne détectée. Contactez votre concessionnaire
anormalement basse.
520458 3,4,7, |Etage de sortie — Echec de La tentative d’activation de Contactez votre concessionnaire
12, 14  |I’activation. I’étage de sortie a échoué.
520467 2 Communication — Bus CAN L’ECU du chargeur tente de Aucune action.

intermittent désactivé.

reprendre aprés la désactivation
du bus CAN.
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Code d'erreur

Code FMI
d’erreur

Description

Cause

Action

31

Communication — Bus CAN
permanent désactivé.

L’ECU du chargeur n’a pas
réussi a reprendre aprés la
désactivation du bus CAN.
L’ECU a effectué dix tentatives
mais a échoué.

Vérifiez les connecteurs et les
faisceaux électriques vers I’écran
et le chargeur. Redémarrez le
systéme pour supprimer le code
d’erreur. Si le probléme persiste,
contactez votre revendeur.

* Unité de contrdle électronique - fixée a I’avant du chargeur
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Schéma de raccordement

20. SCHEMA DE RACCORDEMENT

Mount the display with Ignition
the provided suction Yellow
cup windshield mount (KL15)
GND Battery

Black
(KL31)

3A Fuse (KLSO)

Connect to
Front loader

Tractor harness

20.1. Etapes de montage

*  Raccordez le faisceau électrique du tracteur a
I’allumage, 1’alimentation et a la masse. Respectez le
code des couleurs sur les fils.

* Installez I’écran avec le support de fixation au pare-
brise et raccordez le faisceau électrique de 1’écran.

* Raccordez le faisceau électrique de I’écran au faisceau
électrique du tracteur.

* Raccordez le faisceau électrique du tracteur au
connecteur homologue sur le faisceau électrique du
chargeur frontal.

*  Mettez I’appareil sous tension.
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Conditions de garantie

21. CONDITIONS DE GARANTIE

DECLARATION DE CONFORMITE UE

ALO AB

Brénnland 300

SE-901 37 Umea Suede
Tél. : +46 (0)90 17 05 00
Assure par la présente que :

A compter de septembre 2018, I’outil des opérateurs Q-Companion BT est décrit dans le présent Manuel d’instructions (se
reporter a la page de couverture)

A. est fabriqué selon la DIRECTIVE DU CONSEIL :

- le 26 février 2014, sur le rapprochement des 1égislations des Etats membres relatives a la compatibilité électromagnétique
2014/30/UE.

- du 16 avril 2014, relative a I'harmonisation des législations des Etats membres concernant la mise & disposition sur le
marché d'équipements radioélectriques, 2014/53/UE.

B. est fabriquée conformément aux normes harmonisées suivantes :
SS-EN ISO 14982:2009, SS-EN 16590:2014 (ISO 25119:2010)

C. fabriqué conformément aux normes techniques suivantes :
ISO 15003:2006, ISO 20653:2013.

Le responsable habilité a constituer la documentation technique au sein de ALO AB est Anders Lundgren, Executive Vice
President R&D.

Umead (Suéde), le ler septembre 2018
Niklas Astrém
DG
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Ubersicht

22. UBERSICHT

Hinweis. Die Lastwiegefunktion darf nicht fiir Geschéftstransaktionen verwendet werden.

Q-companion ist ein Fahrerunterstiitzungssystem fiir Frontlader und trégt zur Steigerung Ihrer Wirtschaftlichkeit bei. Es
verfiigt iiber Funktionen wie Lastwiegen, Positionsiiberwachung fiir Anbaugeréte und Wartungserinnerungen. Q-companion
BT bietet auch eine App fiir mobile Gerite sowie eine Web-Schnittstelle fiir einfache Dokumentation. Laden Sie die Q-
companion-App kostenlos auf Thr Mobiltelefon herunter und iibertragen Sie Ihre Abseitsergebnisse mithilfe von Bluetooth
in die Cloud. Q-companion wiegt die Last, wéahren Sie mit dem Lader hochgehoben wird. Das Gewicht der Ladung und

die Sammelergebnisse werden im Bildschirm angezeigt. Hier sehen Sie auch die Héhe und Position des Anbaugerits. Das
ist sehr hilfreich, wenn man die Position selbst nicht erkennen kann. Q-companion erinnert Sie auch daran, die Wartung
durchzufiihren, um den Lader in gutem Betriebszustand zu erhalten. Die Inbetriebnahme des Q-companion-Systems ist recht
einfach. Die Kalibrierung erfolgt einmal fiir jedes Anbaugerét, das Sie verwenden. Die Kalibrierungen werden im Memory
gespeichert und kdnnen ganz einfach aktiviert werden, wenn das Anbaugerit an den Lader angeschlossen wird.

Achtung!
Bei Q-Companion handelt es sich um ein

Informationssystem, kein Sicherheitssystem.
Dieses System ist als zusétzliche Unterstiitzung
der Steuerung des Laders konzipiert. Es darf
jedoch nicht als Ersatz fiir die Aufmerksamkeit
und das Urteilsvermégen des Benutzers gesehen
werden.

22.1. Beschreibung des Displays

Q-Companion wird iiber die Displayeinheit gesteuert. Das Display verfiigt iiber 4 Tasten (A, B, C und D), die zur Navigation
und Steuerung verwendet werden.

Wenn Sie den Q-companion einschaltet, werden Sie auf die Q-companion Mobil-App hingewiesen, die kostenlos fiir iOS und
Android verfiigbar ist. Dieser Startbildschirm erscheint nicht mehr, wenn Sie das Display des Q-companion iiber Bluetooth mit
einem Mobiltelefon verbunden haben oder wenn der Bildschirm schon einige Male angezeigt wurde.

COMPANION™

Abbildung 181 Displayeinheit

22.1.1. USB-Anschluss

Uber den USB-Anschluss kénnen Sie Thr Mobiltelefon aktualisieren oder die Display-Software aktualisieren.
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Ubersicht

22.2. Startbildschirm

Die Benutzeroberfliche bietet vier Hauptansichten:
A.

B.
C.
D

Wiegen
Position
Anbaugeriit
Einstellungen

Die unterschiedlichen Ansichten kénnen vom
Startbildschirm aus ausgewahlt werden.

O @@ O 66

AN S A

iy
\\ //

Auto &

13 C

79000 @
51625

1575 %

, N
oot

& fork/cala ﬂ User settings

& Dbalegrip / cal.b W Diagnostics

& bucket/ gravel % Maintenance

2 New implement

% Loader setup
®% Display settings
wl Factory reset

Abbildung 182 Benutzeroberfliche

Wartungsanzeige
Fehlermeldungsanzeige
Laderbeleuchtungsanzeige
Aktiver Benutzer

Aktivitatstimer

e
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Uhr

Aktive Wiegekalibrierung
Aktives Anbaugerit
Display-Bezeichnung



Ubersicht

22.3. Lastwiege-Ansicht

In der Wiege-Ansicht kann das Wiegen von Lasten durchgefiihrt werden. Zum Zugang auf die Wiege-Ansicht, muss das
gewihlte Anbaugeridt zum Wiegen kalibriert werden, siehe 23.2.6. Lastwiegen kalibrieren, und in horizontaler Position

eingestellt werden, siche 23.2.5. Die horizontale Position kalibrieren.

Das Gewicht der Last wird geschétzt, indem der hydraulische Druck in den Zylindern fortlaufend gemessen wird, wéhrend er
sich innerhalb eines Hebezyklus im Wiegebereich befindet.

Bei jeder Wiegekalibrierung werden zwei Referenzhubvorginge durchgefiihrt, einer mit einem bekannten Referenzgewicht und
der zweite mit leerem Anbaugerit. Durch die beiden Hubvorgénge kann das Gewicht durch Interpolation zwischen den zwei

Referenzhubvorgingen bestimmt werden.

e R D S

O ® O

O

Sollwerte

Wiegebereich (graue Fiillung)
Laderhohe (0-100%)

Winkel des Anbaugerits
Abweichwinkel des Anbaugerits
Aktivitétstimer

Anzeige Wiegemodus
Startbildschirm

Setup Wiegefunktion

® @

1IE) @

79000
51625 =

1575 4

(3

Abbildung 183 Lastwiegeansicht

10.
I1.
12.
13.
14.
15.
16.
17.

125

Anzahl addierte Hebevorgéinge
Sollgewicht

Wiegemodus auswéhlen
Summe

Aufzeichnung der Aktivitit
Tara-Anzeige

Gewicht

Anzeige Lader absenken

SEGIOIOION0)



Ubersicht

22.4. Positionsansicht

In der Positionsansicht kdnnen Sie die Laderhéhe und den Winkel des Anbaugerits {iberwachen sowie die Ausnutzung der
Kapazitit in Bezug auf den maximal zuldssigen Systemdruck.

Sie kdnnen zudem Sollwerte aktivieren, die als Positionsreferenzen fiir die Laderhéhe und den Winkel des Anbaugerits
verwendet werden. In dieser Ansicht kann die Laderbeleuchtung (falls vorhanden) ein- und ausgeschaltet werden.

1. Sollwerte

2. Laderhohe (0-100%)

3. Winkel des Anbaugerits
4. Aktivitdtstimer

5. Startbildschirm

© @ ©

Abbildung 184 Positionsansicht

° © =N
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Sollwerte konfigurieren
Laderbeleuchtung
Aufzeichnung der Aktivitit
Hubkapazitit (0-100 %)



Ubersicht

22.5. Gerate-Ansicht
In der Gerdte-Ansicht, konnen Sie Anbaugeréte konfigurieren und auswahlen, welche Wiegekalibrierung zum Betrieb des
Laders verwendet werden soll.

Fiir jedes Anbaugerét kann Folgendes konfiguriert werden:

- Name des Anbaugerits
- Horizontale Position des Anbaugerits

- Lastwiegefunktion

& fork/cal.a

4 Dbalegrip / cal.b

4 bucket/ gravel

2 New implement

®» © ©

Abbildung 185 Gerdte-Ansicht

1. Startbildschirm 3. Nach unten navigieren

2. Nach oben navigieren 4. Auswihlen
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Ubersicht

22.6. Ansicht Einstellungen

In der Ansicht Einstellungen konnen Sie verschiedene Aspekte des Laders und des Systems einsehen und konfigurieren.

- Benutzereinstellungen
- Fehler und Warnungen anzeigen

- Wartungserinnerungen anzeigen und
zuriicksetzen

- Einstellung der grundlegenden Konfiguration
des Laders Dies wird in der Regel beim ersten
Start iiber den Setup-Assistenten vorgenommen.

- System-Uhrzeit und Datum sowie
Hintergrundbeleuchtung des Display édndern.

- System auf Werkseinstellungen zuriicksetzen

i User settings

@ Diagnostics
% Maintenance

'% Loader setup

®% Display settings
md Factory reset

®» © & O

Abbildung 186 Ansicht Einstellungen

1. Startbildschirm 3. Nach unten navigieren

2. Nach oben navigieren 4. Auswihlen
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Setup

23. SETUP
23.1. Ersteinstellung

Um das System verwenden zu kdnnen, miissen Sie es zundchst ordnungsgemél einstellen. Wenn das System zum ersten Mal
gestartet wird, fiihrt ein Setup-Assistent Sie durch den gesamten Setup-Prozess.

Hinweis. Thr Handler hat diesen Setup moglicherweise wihrend der Installation des Laders bereits durchgefiihrt. In dem Fall
erscheint der Setup-Assistent nicht, wenn Sie das System starten.
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Setup

hr )

Set loader type

Self levelling

Francais
Deutsch

A
Svenska Non self levelling v

v

2. Ladertyp auswéhlen Mit

1. Sprache auswihlen. Mit
Hikchen bestdtigen.

Hikchen bestitigen.

Set time format Set time

14 : 52

HH : MM

5. Uhrzeit einstellen.Mit Hikchen
bestitigen.

4. Zeitformat auswihlen. Mit
Hikchen bestitigen.

Set loader to lowest position and

Set date . T
hold until round indicator turns green

2017 -12-11
YYYY - MM - DD

min *

7. Datum einstellen. Mit
Hékchen bestitigen. Ausschlag des Joysticks gegen den
mechanischen Anschlag, bis die
Anzeige griin wird (3 - 4 s). Mit

Hikchen bestitigen.

Set tool carrier to max dump position Setup ready!

and confirm to proceed

11. Mit Hékchen bestétigen.

10. Bewegen Sie den Gerétetriger
bis zum mechanischen Anschlag
und bestdtigen Sie, indem Sie das
Hakchen driicken.

Set units

Imperial (Ib)

3. Einheit auswéhlen. Mit
Héakchen bestitigen.

Set date format

YYYY-MM-DD

MM-DD-YYYY
DD-MM-YYYY

6. Datumsformat auswéhlen. Mit
Hikchen bestitigen.

Set loader to highest position and
hold until round indicator turns green

8. Driicken Sie den Lader mit vollem 9. Driicken Sie den Lader mit

vollem Ausschlag des Joysticks
gegen den mechanischen Anschlag,
bis die Anzeige griin wird (3 - 4 s).
Mit Hékchen bestétigen.

Abbildung 187 Setup
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23.2. Anbaugerate-Konfiguration

Einige Konfigurationen betreffen nur das aktive Anbaugerit. Jedes Anbaugerit muss kalibriert werden, da Gewicht, Geometrie
und horizontale Position der Anbaugerite variieren. Auch kann das Gewicht, das die verschiedenen Anbaugerite heben,
variieren. Durch separate Kalibrierung jedes Anbaugerits verbessert sich die Genauigkeit der Ergebnisse in Q-companion.

Die Konfiguration von Anbaugeréten erfolgt in der Grdte-Ansicht. In diesem Menii konnen Sie:

- Ein Anbaugerét hinzufiigen
- Ein Anbaugerit auswihlen

- Die horizontale Position eines Anbaugerits
konfigurieren

- Das Anbaugerit fiir die Lastwiegefunktion
kalibrieren

- Anbaugerite umbenennen

- Ein Anbaugerit 16schen

& fork/cal.a Vv’ Select

0° Calibrate level position

4 balegrip / cal.b

4 bucket/ gravel & Weighing calibrations

[/ Edit name
X Delete

B New implement

Abbildung 188 Anbaugerdte-Konfiguration

23.2.1. Anbaugerat hinzufugen

Zum Hinzufiigen eines Anbaugerits, 6ftnen Sie die Gerdte-Ansicht, wahlen SieNeues Gerdt und driicken Sie Bestitigen. Das
neue Anbaugerit wird zur Liste hinzugefiigt.

& fork/cal.a & fork/cal.a

4 Dbalegrip / cal.b 4 balegrip/ cal.b

& bucket/ gravel =) 4 bucket/ gravel

B New implement A 4 4 implementi A 4

3 New implement

v v

Abbildung 189 Anbaugerdt hinzufiigen
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23.2.2. Anbaugerat auswahlen

Das aktive Anbaugerit kann in der Gerdte-Ansicht gedndert werden.

Wenn Sie mit Q-companion arbeiten, miissen Sie das aktive Anbaugerdt (im Display) auswdhlen, wenn Sie das am Frontlader
montierte Anbaugerét tauschen. Durch Auswahl des Anbaugerits im Display, wird die richtige Kalibrierung aktiviert und die
Positions-Ansicht und Wiege-Ansicht des Anbaugerits zeigen die richtigen Informationen an.

hr

v’ Select

4 Dbalegrip / cal.b 0° Calibrate level position A

& bucket/ gravel - [lp, Weighing calibrations

2 New implement Bf Edit name \ 4
X Delete

& fork/cal.a

1. Wihlen Sie das Anbaugerit zu aktiviert aus. 2. Wihlen Sie Select und bestitigen Sie, indem Sie
das Hékchen driicken.
Abbildung 190 Anbaugerdt auswdihlen

23.2.3. Anbaugerat umbenennen

Die Namen der Anbaugerite konnen gedndert werden, um die Unterscheidung zwischen verschiedenen Anbaugeriten zu
erleichtern, die fiir unterschiedliche Anwendungen vorgesehen sind.

hr ]

& fork/cal.a v/ Select Edit name

4 balegrip/ cal.b 0° Calibrate level position A

& bucket/ gravel Weighing calibrations bucket2
2 New implement |Z Edit name v

X Delete
v
1. Wihlen Sie das zu 2. Wihlen Sie Name bearbeiten 3. Andern Sie den Namen, indem
konfigurierende Anbaugerét aus. und bestiitigen Sie, indem Sie das Sie unten, oben, rechts oder
Hikchen driicken. links driicken. Bestitigen Sie

den Namen durch Driicken der
rechten Taste, wenn Sie bei der
letzten Stelle angekommen sind.

Abbildung 191 Anbaugerdt umbenennen
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23.2.4. Anbaugerat I6schen

Zum Loschen eines Anbaugerits 6ffnen Sie die Gerdte-Ansicht und wiahlen Sie das Gerét, das Sie 16schen mdchten.

Hinweis. Alle Lastwiegekalibrierungen fiir das Anbaugerit werden geloscht. Alle Aktivititen sowie Aufzeichnungen wéhrend
des Betriebs des Anbaugerits werden ebenfalls geloscht, wenn diese nicht vorher an die Mobile App exportiert werden.

& fork/cal.a

v/ Select

4 Dbalegrip / cal.b 0° Calibrate level position

& bucket/ gravel =) a, Weighing calibrations

3 New implement [/ Edit name A 4

X Delete

v

1. Wihlen Sie das Anbaugerit zu entferndt, indem 2. Wihlen Sie Delete und bestitigen Sie, indem Sie
Sie das Hékchen driicken. das Hikchen driicken.

Abbildung 192 Anbaugerdt l6schen

23.2.5. Die horizontale Position
kalibrieren

Fir die Positionsansicht und die Lastwiege-Ansicht ist es entscheidend, dass das Anbaugerét hinsichtlich seiner horizontalen
Position korrekt kalibriert wird.

Zur Nutzung der Positionsiiberwachungsfunktion des Anbaugerits in der Positionsansicht und Wiege-Ansicht, muss die
horizontale Position des Anbaugerits kalibriert werden.

Die horizontale Position fiir ein Anbaugerit wird in der Gerdte-Ansicht kalibriert, indem das gewiinschte Anbaugerit und
anschlieBend die Horinzontale Pos. kalibrieren gewahlt wird.

hr | e —

& fork/cala v/ Select Set implement to level position

4 balegrip / cal.b 0° Calibrate level position A and confirm
& Dbucket/ gravel Weighing calibrations

2 New implement [/ Edit name
X Delete

1. Wihlen Sie das zu 2. Wihlen Sie Horizontale 3. Bringen Sie das Anbaugerét

konfigurierende Anbaugerét aus. Position kalibrieren und in seine horizontale Position.
bestitigen Sie, indem Sie das Bestétigen Sie, indem Sie das
Hikchen driicken. Hikchen driicken.

Abbildung 193 Die horizontale Position kalibrieren
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23.2.6. Lastwiegen kalibrieren

Zur Verwendung der Lastwiegefunktion muss mit dem ausgewéhlten Anbaugerit eine Kalibrierung vorgenommen werden.
Der Kalibrierungsprozess erfolgt anhand von zwei Kalibrierungshebevorgédngen. Der erste Hebevorgang erfolgt mit einem
bekannten Gewicht im Anbaugerit und der zweite mit leerem Anbaugerét.

Jedes Anbaugerit, das zum Wiegen verwendet wird, muss separat kalibriert werden. Die Kalibrierungen werden im
Permanentspeicher gespeichert.

Fiir moglichst hohe Genauigkeit sollten die Hebevorgénge zur Kalibrierung unter dhnlichen Bedingungen wie die spétere
Arbeit mit dem Lader durchgefiihrt werden. Beachten Sie auch, dass folgende Umstidnde die Genauigkeit beeinflussen kénnen:

* Betriebstemperatur

- Lassen Sie die Maschine und die
Hydraulik sich zunéichst bis zur VE
normalen Betriebstemperatur
erwarmen, bevor Sie mit dem
Lastwiegen beginnen.

*  Wiegen auf ebenem Untergrund

- Der Neigungswinkel des Traktors
hat Einfluss auf den Schwerpunkt
und damit auch auf das Ergebnis
des Lastwiegens. Fiihren Sie
das Lastwiegen auf ebenem
Untergrund durch, um eine
groftmogliche Genauigkeit zu
gewihrleisten.

*  Bewegungen des Fahrzeugs

- Wiegen wihrend das Fahrzeug in
Bewegung ist, oder auf unebenem <
Untergrund kann die Genauigkeit
negativ beeinflussen.

*  Bewegungen des Laderarms

- Bewegen Sie den Joystick beim
Wiegen immer bis zum Anschlag o=
und stellen Sie eine reibungslose
Hebebewegung sicher, um
Schwankungen der gemessenen
Driicke zu vermeiden.

- Fiir hochste Genauigkeit sollte @
die gleiche Motordrehzahl
fiir die Kalibrierung und die RPM

tatsichlichen Lastwiegungen
verwendet werden.
*  Winkel des Anbauger:iits
- Es st wichtig, dass das x..
Anbaugeriit bei den f—
Hebevorgingen zur
Kalibrierung und beim

eigentlichen Lastwiegen im
selben Winkel steht.

Das Anbaugerit wird zur Lastwiegung in der Gerdte-Ansichtkalibriert, indem das gewiinschte Anbaugerit ausgewahlt
und anschlieBend Wiegekalibrierungen und dann Nee Kalibrierung gewéhlt wird. Die Software flihrt Sie durch den
Kalibrierungsvorgang. Es wird fiir das gewéhlte Anbaugerit eine neue Lastwiegekalibrierung erstellt.

Fiir hochste Genauigkeit, empfehlen wir das gleiche oder ein hoheres Gewicht als die spiter gewogenen Lasten zu verwenden.

Alternativ kann als bekanntes Gewicht >50% der maximalen Tragkraft des Anbaugerits verwendet werden.
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Das zuldssige Mindestgewicht is 300 kg.

Wenn ein bestimmtes Anbaugerit dafiir vorgesehen ist, immer dieselbe Art von Lasten mit demselben Gewicht zu wiegen,
kann die Genauigkeit héher ausfallen, wenn das zur Kalibrierung verwendete bekannte Gewicht gleich schwer ist wie die zu
wiegenden Lasten.

Tipp! Wenn das gleiche Anbaugerit fiir verschiedene Materialien mit unterschiedlicher Handhabung verwendet wird, konnen
Sie verschiedene Wiegekalibrierungen fiir dieses Anbaugerit erstellen.

hr

Select weighing range suitable for
the implement and confirm
STANDARD

;ﬁ gravel

3, New calibration A

v/ Select

0° Calibrate level position

£j», Weighing calibrations

A Buckets _J Forks

[4" Edit name v Disilage i Bale grabs
X Delete
v
1. Weighing calibrations 2. New calibration auswiahlen und 3. Wihlen Sie eine fiir das
auswihlen und mit Hikchen mit Hakchen bestitigen. Anbaugerit geeigneten
bestatigen. Wiegebereich aus und bestétigen
Sie die Eingabe.

Add a known weight and position Lift until the round indicator turns green Enter known weight to continue

the implement so that the round

L indicator turns green

700 kg

4. Nehmen Sie ein bekanntes 5. Fiihren Sie mit vollem 6. Geben Sie das Gewichts der

Gewicht auf und positionieren Ausschlag des Joysticks einen Last ein, die zum Kalibrieren

Sie das Anbaugerit so, dass die gleichméBigen Hebevorgang aus, verwendet wird. Mit der rechten

runde Anzeige griin wird. Mit bis die runde Anzeige griin wird. Taste bestdtigen, wenn Sie bei

Hikchen bestitigen. Driicken Sie anschlieBend das der letzten Stelle angekommen
Hékchen. sind.

Position empty implement so that Successfully calibrated.
the round indicator turns green Confirm to save.

7. Leeren Sie das Anbaugerit aus 8. Fithren Sie mit vollem 9. Zum Bestitigen Hikchen
und positionieren Sie es so, dass Ausschlag des Joysticks einen driicken.
die runde Anzeige griin wird. Mit gleichméBigen Hebevorgang aus,
Hékchen bestdtigen. bis die runde Anzeige griin wird.
Driicken Sie anschlieend das
Hikchen.

Abbildung 194 Lastwiegen kalibrieren
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23.2.7. Eine bestehende
Lastwiegekalibrierung auswahlen

Um fiir das aktive Anbaugerit zu einer anderen Lastwiegekalibrierung zu wechseln, 6ffnen Sie die Gerdte-Ansicht, wihlen Sie
das aktive Anbaugerit und anschlieBend Wiegekalibrierungen. Die Liste der verfiigbaren Kalibrierungen wird angezeigt.

& cal.1 v/ Select

Loy cal.2 [ Edit name

g e caibrate

ﬂ New calibration X Delete

1. Wihlen Sie die Kalibrierung zur Aktivierung aus. 2. Wihlen Sie Select und bestétigen Sie, indem Sie
das Hékchen driicken.

Abbildung 195 Eine bestehende Lastwiegekalibrierung auswdhlen

23.2.8. Lastwiegekalibrierung
umbenennen

Der Name der Lastwiegekalibrierung kann gedndert werden, um einfacher zwischen den verschiedenen Kalibrierungen und
deren Zwecken zu unterscheiden.

hr

cal.1 Vv Select Edit name

e cal2 [ Editname A

i New calibration X Delete v
v
1. Wihlen Sie die Kalibrierung 2. Wihlen Sie Edit name und 3. Andern Sie den Namen, indem
zum Umbenennen. bestitigen Sie, indem Sie das Sie unten, oben, rechts oder links
Hikchen driicken driicken. Bestétigen Sie den Namen

durch Driicken der rechten Taste,
wenn Sie bei der letzten Stelle
angekommen sind.

Abbildung 196 Lastwiegekalibrierung umbenennen
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23.2.9. Lastwiegekalibrierung I6schen

Zum Loschen einer Lastwiegekalibrierung, 6ffnen Sie die Gerdte-Ansicht, wihlen Sie das aktive Anbaugerit und anschlieSend
Wiegekalibrierungen. Die Liste der verfiigbaren Kalibrierungen wird angezeigt.

Hinweis. Alle aufgezeichneten Aktivititen wihrend der Kalibrierung werden geldscht, es sei denn, diese werden an die Mobile
App exportiert.

hr

& cal.1 v/ Select
e cal2 [/ Edit name A

N G calibrate
X Delete \ 4

ﬂ New calibration

v

1. Wihlen Sie die Kalibrierung zum entfernen. 2. Wihlen Sie Delete und bestétigen Sie, indem Sie
das Hékchen driicken.

Abbildung 197 Lastwiegekalibrierung loschen
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23.3. Systemeinstellungen
23.3.1. Lader Konfiguration

Die minimale und maximale Position des Laders wird normalerweise bei der ersten Inbetriebnahme iiber den Setup-Assistenten
konfiguriert, und es sollte nicht erforderlich sein, sie erneut zu konfigurieren. Sollte dies doch einmal nétig sein, aufgrund
neuer Sensoren zum Beispiel, kann der Lader neu konfiguriert werden.

Der Lader wird in der Ansicht Einstellungen durch Anwahl der Lader-Konfiguration neu kalibriert. Dies startet einen
Assistenten, der Sie durch den Kalibrierungsvorgang fiihrt. Bei Neukalibrierung des Laders ist eine Neukalibrierung der
Anbaugerite nicht erforderlich.

hr

Set loader to highest position and Set tool carrier to max dump position
hold until round indicator turns green and confirm to proceed

Set loader to lowest position and
hold until round indicator turns green

O

1. Driicken Sie den Lader mit 2. Driicken Sie den Lader mit 3. Bewegen Sie den Gerétetriager
vollem Ausschlag des Joysticks vollem Ausschlag des Joysticks bis zum mechanischen Anschlag

gegen den mechanischen gegen den mechanischen und bestétigen Sie, indem Sie das
Anschlag, bis die Anzeige Anschlag, bis die Anzeige Hikchen driicken.

griin wird (3-4 s). Mit Hékchen griin wird (3-4 s). Mit Hakchen

bestitigen. bestitigen.

Setup ready!

4. Zum Bestitigen Hakchen driicken.

Abbildung 198 Lader Konfiguration

138



Setup

23.3.2. Uhrzeit und Datum

Die richtige Datums- und Zeiteinstellung beim Einrichten des Q-companion ist sehr hilfreich. Bei der Aufzeichnung von
Aktivititen mit dem Q-companion BT werden Datum und Uhrzeit der Arbeiten mit aufgezeichnet. Auch beim Export

von Aktivititen an die Q-companion Mobile App werden Datum und Uhrzeit mit {ibertragen, so dass die Uhrzeit und
Dauer der Arbeiten einfach dokumentiert werden kann. Wenn Sie Thr Mobiltelefon mit dem Q-companion Display iiber
Bluetooth verbinden werden Datum und Uhrzeit des Q-companion Displays mit dem Datum und Uhrzeit des Mobiltelefons
synchronisiert.

Zum Andern von Datum, Uhrzeit oder deren Anzeigeformat, 6ffnen Sie die Ansicht Einstellungen, wihlen Sie
Anzeigeeinstellungen und danach Datum / Uhrzeit.

_ B Displaysetings _WO Date/Time

Language % Time format

Backlight Date 14: 51

. HH : MM
Units Date format

Display name

Display version

@ Time

%5 Time format

Date

Date format

® Time

24 .
12 Time format

YYYY - MM - DD
Date format

®© Time

24 .
12 Time format

Date YYYY-MM-DD
Date format MM-DD-YYYY

DD-MM-YYYY

Abbildung 199 Uhrzeit und Datum
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23.3.3. Sprache

Wihlen Sie zur Einstellung der Sprache die Ansicht Einstellungen, wiahlen Sie dort Displayeinstellungen und anschlieBend
Sprache.

& “

% Maintenance Backlight Deutsch

% Loader setup Units A 4 Svenska

B Display settings Display name

wml Factory reset Display version v

Abbildung 200 Sprache

23.3.4. Rucklicht

Wenn Sie die Hintergrundbeleuchtung des Displays dndern mochten, wéhlen Sie die Ansicht Einstellungen, gehen Sie dort zu
Displayeinstellungen und wiahlen Sie anschlieBend Displayhelligkeit.

Wenn der Lader vom Traktor getrennt wird, erlischt die Hintergrundbeleuchtung automatisch nach 1 Minute.

&%

A& User settings Date / Time
O Diagnostics Language

% Maintenance Backlight

% Loader setup Units

B Display settings Display name

wl Factory reset Display version

Abbildung 201 Hintergrundbeleuchtung

23.3.5. Einheiten

Sie konnen zwischen metrischen und imperialen Einheiten wahlen. Um die MafBeinheit zu &ndern, gehen Sie zur Ansicht
Einstellungen, wiahlen Sie Displayeinstellungen und anschlieBend Einheiten.

&

W Diagnostics Language A Imperial (Ib)
% Maintenance Backlight

& Lossersoup (B vy
B/ Display settings Display name
wml Factory reset Display version v

Selected: Metric

Abbildung 202 Einheiten
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23.3.6. Zurucksetzen auf
Werkseinstellungen

Das Zuriicksetzen auf die Werkseinstellungen setzt das System auf seinen urspriinglichen Stand zuriick, den es beim Verlassen
des Werks hatte, mit Ausnahme von:

- Betriebsstunden

- Arbeitsstunden

- Ladezyklen:

Hinweis! Benutzer, Anbaugerite und alle Aktivititsdaten, die im Display gespeichert sind, gehen verloren.

“

User settings Continue to delete all implements, Confirm to delete all implements,
calibrations, activities and reset all calibrations, activities and reset all
settings. settings.

°
Aa
O

M Diagnostics
% Maintenance
% Loader setup
®% Display settings

wl Factory reset N

Abbildung 203 Zuriicksetzen auf Werkseinstellungen

23.3.7. Display-Bezeichnung

Uber die Display-Bezeichnung wird das Display identifiziert. Sie wird in der Mobilen App nach Synchronisation der
Aktivititsdaten angezeigt.

A User settings Date / Time Edit name

@ Diagnostics Language

% Maintenance Backlight

% Loader setup Units

B Display settings (3 Display name

wl Factory reset

Display version

1. Wahlen Sie Display settings 2. Wihlen Sie Display name und 3', Andern Sie den I\Lamen, nifielzn
und bestitigen Sie, indem Sie das bestétigen Sie, indem Sie das Sl? unten, obe"n,. ree t? oder links
Hikchen driicken. Hikchen driicken. driicken. Bestdtigen Sie den Namen

durch Driicken der rechten Taste,
wenn Sie bei der letzten Stelle

angekommen sind.
Abbildung 204 Display-Bezeichnung

141



Setup

23.4. Benutzereinstellungen

Die richtige Datums- und Zeiteinstellung beim Einrichten des Q-companion ist sehr hilfreich. Bei der Aufzeichnung von
Aktivititen mit dem Q-companion BT werden Datum und Uhrzeit der Arbeiten mit aufgezeichnet. Auch beim Export

von Aktivititen an die Q-companion Mobile App werden Datum und Uhrzeit mit {ibertragen, so dass die Uhrzeit und
Dauer der Arbeiten einfach dokumentiert werden kann. Wenn Sie Thr Mobiltelefon mit dem Q-companion Display iiber
Bluetooth verbinden werden Datum und Uhrzeit des Q-companion Displays mit dem Datum und Uhrzeit des Mobiltelefons
synchronisiert.

23.4.1. Benutzer umbenennen

Wird ein Benutzer erstellt, wird ein voreingestellter Name ,,Benutzer <#>" vergeben. Der Benutzername kann/sollte gedndert
werden, um besser zwischen Benutzern zu unterscheiden und die Tatigkeiten dem tatsdchlichen Namen des Bedieners
zuzuordnen. Zu Beginn der Nutzung des Q-companion BT Displays sollten Sie den vorgegebenen Benutzernamen adndern, so
dass er Threm Namen entspricht.

Ls s 0 -
johan v/ Select Edit name

johanna [/ Edit name A
(& man | WO -

anders v
New user
v
1. Wihlen Sie den zu 2. Wibhlen Sie Name bearbeiten 3. Andern Sie den Namen, indem
konfigurierenden Benutzer aus. und bestitigen Sie, indem Sie das Sie unten, oben, rechts oder links
Hikchen driicken. driicken. Bestitigen Sie den

Namen durch Driicken der rechten
Taste, wenn Sie bei der letzten

Abbildung 205 Benutzer umbenennen -
Stelle angekommen sind.

23.4.2. Benutzer aktivieren

Zum Aktivieren eines Benutzers 6ffnen Sie die Benutzereinstellungen und wihlen Sie den zu aktivierenden Benutzer aus.

v/ Select

johanna [/ Edit name

X Delets

[
A anders

42 New user

1. Wihlen Sie den Benutzer aus, zu dem Sie 2. Wihlen Sie Select und bestétigen Sie, indem
wechseln mochten. Sie das Hikchen driicken.

Abbildung 206 Benutzer aktivieren
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23.4.3. Benutzer hinzufiigen

Um einen neuen Benutzer hinzuzufiigen, 6ffnen Sie die Benutzereinstellungen, wihlen Sie Neuer Benutzer und driicken Sie
Bestétigen. Der neue Benutzer wird der Liste hinzugefiigt.

johan

johan

johanna johanna

malin malin

anders anders

New user

42 New user

Abbildung 207 Benutzer hinzufiigen

23.4.4. Benutzer loschen

Zum Loschen eines Benutzers 6ffnen Sie die Benutzereinstellungen und wiéhlen Sie den zu 16schenden Benutzer aus.

Hinweis. Alle Aktivititen dieses Benutzers werden geloscht, wenn sie nicht mit der Mobilen App synchronisiert sind.

v/ Select

@? Edit name

X Delete

1. Wihlen Sie den benutzer zum entfernen. 2. Wihlen Sie Delete und bestitigen Sie, indem Sie
das Hékchen driicken.
Abbildung 208 Benutzer l6schen
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24. BETRIEB
24.1. Wiegen

@ ©®© © 6O
M T Y

79000
51625 >

1575

»od
kg

@t @

Abbildung 209 Lastwiegeansicht

l. Anzeige Lader absenken 9.

2. Wiegebereich (graue Fiillung) 10.
3. Laderhohe (0-100%) 11.
4. Anbaugerit-Anzeige 12.
5. Abweichwinkel des Anbaugerats 13.
6. Startbildschirm 14.
7. Anzeige Wiegemodus 15.
8. Setup Wiegefunktion 16.

24.1.1. Maschinenanforderungen

Anzahl addierte Hebevorginge
Sollgewicht

Wiegemodus auswéhlen
Summe

Aufzeichnung der Aktivitét
Tara-Anzeige

Gewicht der Einheit

Gewicht

Die Genauigkeit des Systems hangt bis zu einem gewissen Grad von den folgenden Bedingungen ab:

*  Betriebstemperatur

- Lassen Sie die Maschine und die Hydraulik sich
zunéchst bis zur normalen Betriebstemperatur
erwdrmen, bevor Sie mit dem Lastwiegen
beginnen.

*  Wiegen auf ebenem Untergrund

- Der Neigungswinkel des Traktors hat Einfluss
auf den Schwerpunkt und damit auch auf
das Ergebnis des Lastwiegens. Fithren Sie
das Lastwiegen auf ebenem Untergrund
durch, um eine grofftmogliche Genauigkeit zu
gewidhrleisten.

*  Bewegungen des Fahrzeugs
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Fiir eine bestmogliche Genauigkeit sollte das
Fahrzeug wihrend des Wiegens still stehen,
um zu vermeiden, dass es aufgrund von
Bewegungen des Fahrzeugs zu Schwankungen
der gemessenen Driicke kommt.

*  Bewegungen des Laderarms

Bewegen Sie den Joystick beim Wiegen
immer bis zum Anschlag und stellen Sie
eine reibungslose Hebebewegung sicher, um
Schwankungen der gemessenen Driicke zu
vermeiden.

Um eine bestmogliche Genauigkeit
sicherzustellen, sollte bei den Hebevorgingen
zur Kalibrierung und beim eigentlichen
Lastwiegen dieselbe Geschwindigkeit
verwendet werden.

*  Wartung

Halten Sie den Lader in gutem Zustand.
Durch stark beanspruchte Komponenten

wie z.B. Buchsen oder Drehzapfen oder

auch eine unzureichende Schmierung dieser
Bereiche kann die Genauigkeit beim Wiegen
beeintrichtigt werden. Nach groferen
Wartungsarbeiten, besonders nach Austausch
oder Schweillen von verschlissenen Teilen,
muss das Wiegesystem neu kalibriert werden.
Kavitation im Hydrauliksystem kann zu
Wiegefehlern fiihren. Wird der Olfiillstand
im Hydrauliksystem der Zugmaschine immer
entsprechend den Herstellerangaben gehalten,
wird diese Gefahr wesentlich reduziert.

24.1.2. Hebevorgang

Ein korrekter Hebevorgang ist entscheidend, um eine bestmogliche Genauigkeit beim Wiegen zu erzielen. Die Last sollte iiber

den gesamten Wiegebereich reibungslos und gleichméfig angehoben werden, aber mit vollem Joystick-Ausschlag.

Ablauf
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*  Nehmen Sie die Last auf. ~

» Achten Sie darauf, dass sich der Lader
unterhalb des Wiegebereichs befindet und
dass der Winkel des Anbaugerits eingehalten

wird.

‘ \\\l'l//,
Auto &
13 ¢
79000
51625 =

1575

Auto @
130 &

79000
51625 = @&

1575 %
®

- Der erforderliche Anbaugeratewinkel
wird durch die griine Markierung

angezeigt. Die Markierung
Abbildung 210 Lader absenken. Abbildung 211 Passen Sie den

gibt den einzustellenden Winkel Winkel des Anbaugerits an.

des Anbaugerits an, wenn dieses
kalibriert wird.

- Eine falsche Position des Anbaugerits
wird durch die Anbaugerdt-Anzeige
signalisiert.

N

e
X
»
-
R
N

Auto &
13 ¢
79000
51625 =

1575

Auto &
13 C v

79000
51625 = @&

1575 %
®

- Die Anzeige Lader absenken leuchtet
so lange auf, bis der Lader sich
unterhalb des Wiegebereichs befindet.

- Ein Wiege-Hebevorgang kann
erst dann gestartet werden wenn
sowohl die Anzeige Anbauger«it-
Winkelabweichung als auch die
Anzeige Lader absenken erloschen
sind.

Abbildung 212 Der Lader stehtin ~ Abbildung 213 Das Anbaugerdt hat
korrekter Position. den richtigen Winkel.
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¢ Stellen Sie die Motordrehzahl so ein, dass Sie der
Drehzahl wihrend der Kalibrierung des Anbaugerits
entspricht.

*  Ziehen Sie den Joystick gerade nach hinten, mit vollem
Ausschlag, und heben Sie die Last gleichméaBig mit
konstanter Geschwindigkeit durch den gesamten
Wiegebereich an.

*  Wenn der Lader sich iiber den Wiegebereich hinaus
bewegt und der Wiegevorgang erfolgreich war, ertont
ein akustisches Signal (Piepton) und das Gewicht wird
angezeigt.

‘\\“llll

Auto &

@ 14 C
77540

53085 =

1460 i

/ AN
/ \
I,||\

A
¥
8

@

Abbildung 214 Nach erfolgreicher Durchfiihrung eines Wiege-
Hebevorgangs wird das Gewicht im Display angezeigt.

In folgenden Fillen wird der Wiegevorgang nicht akzeptiert und das Gewicht verworfen:

- Das Anheben war zu langsam.
- Das Anheben war zu schnell.

- Lader nicht unterhalb des Wiegebereichs bei
Beginn des Hebevorgangs.

- Winkel des Anbaugerits wihrend des
Hebevorgangs nicht korrekt.

24.1.3. Wiegemodus

Der Wiegemodus kann auf Manuell oder Automatisch
eingestellt werden.

In der Betriebsart Manuell miissen Sie das Gewicht manuell
zum summierten Gewicht hinzufiigen.

In der Betriebsart Automatik wird das Gewicht automatisch
dem summierten Gewicht hinzugefiigt.

Die Wiegemodus-Anzeige zeigt an, welcher Modus
aktiviert ist.

Automatisch m Manuell

Um den Wiegemodus zu dndern, driicken Sie Wiegemodus
auswdhlen.

Auto &
13 C
79000
51625 =

1575

/7 A Y
/ AN
NN

Abbildung 215 Anzeige Wiegemodus

Auto &

13 ©

79000

« 51625 =

1575

/
/
Ill\\

&

Abbildung 216 Taste Wiegemodus auswdhlen
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24.1.4. Anzeige des Gewichts

Nach erfolgreichem Wiege-Hebevorgang wird das
gemessene Gewicht der Last angezeigt.

Im Automatischen Wiegemodus wird das gemessene
Gewicht automatisch zum summierten Gewicht
hinzuaddiert, vom Sollgewicht abgezogen und der Wiege-
Hebe-Zéhler wird erhoht.

Im Manuellen Wiegemodus werden Thnen nach der
Durchfiihrung des Wiegevorgangs vier Optionen
vorgeschlagen:

- Das gemessene Gewicht verwerfen und Wiegen
fortsetzen.

- Das System mit dem gemessenen Gewicht
austarieren.

- Vom summierten Gewicht abziehen.
- Zum summierten Gewicht addieren.

Das gemessene Gewicht wird automatisch verworfen, wenn
keine der obenstehenden Aktivititen durchgefiihrt wird und
Sie den Lader unterhalb den Wiegebereich senken.

Fiir weitere Informationen, siche Kapitel 24.1.3.
Wiegemodus.

24.1.5. Gewichts-Summierung

In der Wiege-Ansicht wird Ihnen ein summiertes Gewicht
und ein Zahler angezeigt. Summe und Zahler werden
automatisch angepasst, wenn ein Gewicht hinzuaddiert oder
abgezogen wird.

Das summierte Gewicht wird bei unterbrochener
Stromversorgung in einem nichtfliichtigen Speicher
gespeichert und wird wiederhergestellt, sobald das System
wieder gestartet wird.

Sie konnen das summierte Gewicht und den Zéhler 16schen,
indem Sie die Gewichts-Einstellungen und anschlieend
Summe l6schen auswihlen.

4 V',
\ ’ Auto @&
13 &
79000
. 51625 ¢

(1575 ;;

/
III\\

[

¥

Abbildung 217 Anzeige des Gewichts

Man
13 C
79000
51625 =

1575 i

/ \
/ \
Ill\\

Abbildung 218 Wiegemodus

Auto &

13 C

79000

~ (51625 =

1575

/
III\\

Abbildung 219 Gewichts-Summierung
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Remove last weight

Auto & Remove tare
13 &

79000

51625 = Target weight

1575«

/ A Y
/ \
NN

Abbildung 220 Summiertes Gewicht

24.1.6. Letztes Gewicht entfernen

Waurde das letzte Gewicht versehentlich zum summierten Gewicht hinzuaddiert oder abgezogen, konnen Sie diesen Schritt
riickgidngig machen, indem Sie Gewichts-Einstellungen und dann Letztes Gewicht entfernen driicken. Das summierte Gewicht,
der Wiege-Zahler und das Sollgewicht (falls aktiviert) werden auf die Werte vor Hinzufiigen bzw. Abzug des Gewichts
zuriickgesetzt.

Hinweis. Nur die zuletzt durchgefiihrte Wiegung kann riickgéingig gemacht werden.

A A e e
X Remove last weight

Auto & ¥ Remove tare

13 C
79000 Clear sum
51625 5 @& Target weight

1575 i

/7 \
/ \
NN

Abbildung 221 Letztes Gewicht entfernen

24.1.7. Sollgewicht

Sie konnen ein Sollgewicht eingeben, z.B. um beim
Beladen eines Anhingers Uberladung zu vermeiden. Das
Sollgewicht reduziert sich automatisch, wenn Gewichte
zum summierten Gewicht addiert werden. Dies hilft Thnen
dabei, im Auge zu behalten, wie viel noch hinzugefiigt
werden muss.

79000
51625 =

1575

/7 A Y
/ \
NN

Abbildung 222 Sollgewicht
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Sie konnen das Sollgewicht einstellen oder 16schen, indem Sie zu Gewichts-Einstellungen gehen und Sollgewicht und
anschlieBend Aktivieren oder Loschen wéhlen.

A
Remove last weight

Auto @&
Remove tare
13 ¢C ¥

79000 Clear sum
1575 i
O

O) v

Abbildung 223 Gewichts-Einstellungen

Wenn das System nach einem Wiegevorgang feststellt,

dass das Sollgewicht erreicht werden wird, wenn das
geschitzte Gewicht addiert wird, dann werden sowohl

das Sollgewicht als auch das aktuelle Gewicht mit
Umrandungen gekennzeichnet und es ertdnt ein langer
Warnton, um zu signalisieren, dass eine Aktion erforderlich
ist.
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Abbildung 224 Sollgewicht erreicht

Falls der Wiegemodus auf Automatisch eingestellt ist und das System feststellt, dass das Sollgewicht erreicht werden wird,
wird der Wiegemodus automatisch auf Manuell umgestellt, so dass Sie eine Aktion festlegen miissen.

Sie haben folgende Moglichkeiten:

- Den Uberschuss iiber dem, Sollgewicht
akzeptieren und das Gewicht trotzdem addieren

- Einen Teil der Last abladen und einen neuen
Wiegevorgang durchfiihren

Wenn Sie die letzte Last hinzufligen, um das Sollgewicht zu erreichen oder zu iibertreffen, wird das Gewicht zum summierten
Gewicht addiert und das Sollgewicht wird deaktiviert und auf 0 gesetzt.
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24.1.8. Tara

Wenn Sie Material wiegen mdchten, dass sich in einem Behélter befindet, ohne dass im Ergebnis das Gewicht des Behélters
enthalten sein soll, verwenden Sie Tara.

Um das Behiltergewicht in den Wiegeergebnissen
auszuschliefen, muss der Wiegemodus zunéchst auf
Manuell eingestellt und anschliefend ein Wiegevorgang ><
mit leerem Behélter durchgefiihrt werden. Nach dem
Hebevorgang fordert das System Sie zu einer Handlung auf,
driicken Sie in diesem Fall Tara.
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pOd
Das Ergebnis des folgenden Wiegevorgangs enthélt dann
nicht das Gewicht des Behilters, sondern nur das des

Materials im Behilter.
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Abbildung 225 Tara

Das Tara-Symbol zeigt an, dass die Tarierung aktiv ist.
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Abbildung 226 Tara-Symbol

Um die Tara-Funktion zu entfernen, driicken Sie Gewichit-
Einstellungenund anschlieBend Tara entfernen.
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Abbildung 227 Tara entfernen

Die Tara wird automatisch entfernt, wenn ein anderes Anbaugerét ausgewahlt wird.
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24.2. Positionsuberwachung

In der Positions-Ansichtstehen folgende Instrumente zur Verfiigung:

- Laderhohe
- Winkel des Anbaugerits
- Ausnutzung der Hubkapazitét

- Timer fiir aktive Maflnahme

In dieser Ansicht kann die Laderbeleuchtung (falls vorhanden) ein- und ausgeschaltet werden.

Hinweis. Der Lader-Lichtanschluss ist ausschlieBlich fiir das Originalset Loader Light™ von Al vorgesehen.

M T
® @ ©

Abbildung 228 Positionsansicht

I. Sollwerte 6. Sollwerte konfigurieren

2. Laderhohe (0-100%) 7. Laderbeleuchtung

3. Winkel des Anbaugerits 8. Aufzeichnung der Aktivitit
4. Aktivititstimer 9. Hubkapazitit (0-100 %)

5. Startbildschirm

24.2.1. Laderhohe

Die Hohe des Laders wird als Prozentsatz der maximalen Laderhéhe angezeigt, die im Setup-Assistenten oder bei der
Einstellung des Laders festgelegt wurde.

24.2.2. Winkel des Anbaugerats

Der Winkel des Anbaugerits wird in Grad im Verhéltnis zur kalibrierten horizontalen Position angezeigt, die bei der
Konfiguration des Anbaugerits eingestellt wurde.

24.2.3. Ausnutzung der Hubkapazitat

Die Ausnutzung der Hubkapazitét zeigt die Differenz zwischen dem Druck beim Anheben und Absenken und dem maximalen
Arbeitsdruck des Laders (210 bar) an.
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24.2.4. Sollwerte

Die Hohen- und Winkelinstrumente kénnen zwei separate benutzerkonfigurierte Referenzpositionen, die Sollwerte, anzeigen.
Die Sollwerte dienen als visuelle Hilfe zur Regelung des Laders an eine bestimmte Position. Sie konnen zu einem Sollwert
auch einen Signalton einstellen, so dass ein Piepton ausgegeben wird, wenn ein Sollwert erreicht wird.

Sie konnen Sollwerte einstellen oder 16schen indem Sie Sollwerte konfigurieren driicken, den zu konfigurierenden Sollwert
auswihlen und anschlieBend Einstellen, Einstellen mit Piepton oder Loschen driicken.

!

Implement dumped ‘\/ Set with beep

B Loader high X Clear

> Loader low

N4

Abbildung 229 Sollwerte

Wenn Sie Einstellen oder Einstellen mit Piepton driicken, wird die aktuelle Position des Laders oder Anbaugerits als neuer
Sollwert festgelegt.

24.3. Diagnose

Die Diagnoseansicht erreichen Sie {iber die Ansicht Einstellungen. In der Diagnoseansicht werden einige grundlegende
Informationen {iber das System und seine Verwendung angezeigt.

o o
ﬂ User settings Lifting time
% Diagnostics A Dump time

% Maintenance Oper. time
Load cycles _

% Loader setup A 4

®% Display settings
md Factory reset

Loader type: Self levelling

Abbildung 230 Diagnose

- Zeit heben: Die Anzahl der Stunden, die der
Lader in Bewegung war.

- Zeit auskippen: Anzahl der Stunden, die
der Geritetriger in Bewegung war. Bei einem
Lader mit Parallelfiihrung bewegt sich der
Gerétetrager immer dann, wenn sich der
Laderarm bewegt, auch wenn Sie keinen Befehl
fiir eine Kippbewegung geben.

- Betriebsstunden: Anzahl der Stunden, die das
System eingeschaltet war.

- Ladezyklen: Die Anzahl der durchgefiihrten
Hebevorginge.

- Lader-Typ: Der im Setup-Assistenten
konfigurierte Ladertyp.
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Das System zeichnet alle festgestellten Fehler und
Fehlerwarnungen auf. Bei einem aktiven Fehler zeigt das
System ein Warnsymbol in der Statusleiste an.

>
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v

Abbildung 231 Fehler oder Warnung

Wenn das Warnsymbol aktiviert ist, bedeutet dies, dass ein aktiver Fehler im System vorliegt. Um den aktiven und den
vorhergehenden aktiven Fehler anzuzeigen, driicken Sie die Taste fiir die Fehlerliste und anschlieend Ansicht.

® A

Lifting time _ __ hrs A Loader lights [520448]

Dump time ___hrs A Lift angle sensor [520461]
Oper.time _ _ _ hrs

Load cycles

hr

Loader type: Self levelling

Abbildung 232 Warnsymbol

Um alle bisherigen aktiven Fehler zu 16schen, driicken Sie die Taste fiir die Fehlerliste und anschlieBend Lischen.

Wenn Sie detaillierte Informationen zu einem Fehler anzeigen mochten, wéhlen Sie den Fehler aus und bestétigen Sie die
Auswahl.

Beachten Sie Kapitel 25. Storungssuche zur Fehlerbehebung oder Kapitel 26. Fehlermeldung, Liste der Fehlercodes.

A

A Loader lights [520448]

A Lift angle sensor [520461]

A Loader lights
ar |

520448 Activation of loader lights

failed.

[ 4 Status: Active
FMI: Current below normal (5)
Occurrences: 1

Node address: 0x90

Abbildung 233 Detaillierte Informationen anzeigen
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24.4. Wartungserinnerung

Zweck der Erinnerungsfunktion ist es, den Lader in einem
guten Zustand zu halten. Fiir beste Leistung und langere
Lebensdauer, ist der Lader regelméBig zu warten.

Das System verfiigt liber eine Nachverfolgung der
Ladernutzung und erinnert Sie, wenn eine Wartung
fallig ist. Ist eine Wartung des Laders fallig, zeigt das
Q-companion Display einen Wartungshinweis in der
Statusleiste an.

Wenn Sie sehen mochten, wann eine bestimmte Wartung
durchgefiihrt werden muss, oder wenn Sie die Anzeige
16schen mochten, nachdem eine Wartung durchgefiihrt
wurde, gehen Sie ins Menli Wartung und wéhlen Sie eine
bestimmte Wartung aus.

Die Wartungserinnerungen im Q-companion BT Display
werden mit der Q-companion Mobile App synchronisiert,
wenn die aufgezeichneten Aktivitéten liber Bluetooth
synchronisiert werden. Die App zeigt auch an, wenn eine
Wartungserinnerung erforderlich ist.

Abbildung 234 Wartungserinnerung

A User settings /,: Lubrication 7 hrs

W Diagnostics £2 check boits

% Maintenance

% Loader setup
®% Display settings
wl Factory reset

3 hrs

,,'“;
Lubricate greasing points with
universal grease (see manual)

Time to
maintenance

Press X to reset
maintenance counter

Abbildung 235 Wartungserinnerung

24.5. Aktivitaten

Q-companion kann die durchgefiihrten Arbeiten am
Frontlader protokollieren/aufzeichnen. Diese Informationen
konnen an die Q-companion Mobile App und Webseite
exportiert werden, wo Sie die durchgefiihrten Arbeiten,
die Gesamtzahl der Hebevorgéinge und das Gesamtgewicht
bzw. Durchschnitssgewicht aller Hebevorgénge ganz
einfach einsehen kdnnen. Wenn Sie Thre gesamten
Arbeitsergebnisse an die Q-companion App, fiir einfachere
Dokumentation exportieren mdchten, empfehlen wir, fiir
jede Aufgabe/Arbeit, die Sie durchfiihren eine separate
Aktivitét zu erstellen. So stellen Sie sicher, dass in der
Mobile App die Aufgaben in verschiedene Aktivititen
aufgeteilt werden.

24.5.1. Aktivitaten protokollieren

Sie konnen eine Aktivitét in der Wiege-Ansicht oder der
Positionsansicht pausieren oder anhalten. Eine gerade
stattfindende Aktivitit wird durch den Aktivitditstimer

in der Wiege-Ansicht, der Positionsansicht und dem
Startbildschirm angezeigt. Bei einer gerade stattfindenden
Aktivitit werden alle summierten Wiegevorgénge fiir die
Aktivitdt aufgezeichnet.
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Abbildung 236 Aktivitdten
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AKktivitit starten

Zum Starten einer Aktivitdt driicken Sie die Schaltflache
Record. Der Aktivititstimer startet und die Schaltfldache
zeigt das Pause-Symbol an.

Wenn Sie nach einem Wiegevorgang eine Aktivitit starten
mochten, werden Sie gefragt, ob Sie die Summe 16schen
mdchten, bevor die neue Aktivitit gestartet wird.

Bei einer gerade stattfindenden Aktivitit werden alle
summierten Wiegevorgénge fiir die Aktivitit aufgezeichnet.

Aktivitiit pausieren

Um eine Aktivitdt zu pausieren, driicken Sie die
Schaltflache Pause. Der Aktivitdtstimer wird unterbrochen
und die Schaltfliche zeigt das Record-Symbol an. Sie
haben auch die Moglichkeit, die Aufzeichnung anzuhalten.

Bei pausierter Aktivitit konnen Sie immer noch
Wiegevorginge durchfiihren, diese konnen jedoch nicht
mehr aufsummiert werden.

Aktivitidt anhalten

Zum Anhalten einer Aktivitit driicken Sie die Schaltflache
Stopp. Jetzt kdnnen Sie die Aktivitdt speichern oder
verwerfen.
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Abbildung 237 Aktivitdt starten
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Abbildung 238 Aktivitit pausieren
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Abbildung 239 Aktivitit anhalten
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24.5.2. Aktivitaten exportieren

Um aufgezeichnete Aktivititen an die Mobile Anwendung
zu exportieren, befolgen Sie diese Schritte:

1.

Um aufgezeichnete Aktivitdten und Ergebnisse zu
ibertragen, wéhlen Sie im App-Menii die Funktion
,L,lmport* aus.

Wenn Sie Thr Mobiltelefon noch nie vorher mit

Threm Q-companion Display verbunden haben, ist

die Liste leer. Wenn Sie die beiden Gerite bereits
miteinander gekoppelt haben, wird das Display in der
Liste angezeigt und Sie kdnnen sich durch Klicken auf
den Namen verbinden.

Um der App ein neues Display hinzuzufiigen, driicken
Sie die Plus-Schaltflache oben rechts. Ihr Mobiltelefon
sucht dann das Display, um sicherzustellen, dass es
eingeschaltet ist.

Wenn Sie sich zum ersten mal zum Exportieren von
Aktivitdten verbinden, sind einige Einstellungen
erforderlich. Zweck dieser Einstellungen ist es, die
Menge der manuell einzugebenden Informationen beim
spéteren Import von Daten in die App zu reduzieren.
Sie miissen folgende Angaben machen:

- Der in der App registrierte Lader, der mit
dem Q-companion Display im Traktor
verbunden ist.

- Die in der App registrierten Anbaugerite,
die den von Thnen im Q-companion
Display eingerichteten und verwendeten
Anbaugeriten entsprechen.

Das System zeigt einen Fortschrittbalken, wahrend die
Aktivitéten tibertragen werden. Sobald die Aktivitdten an
das Mobilgerit iibertragen wurden, sind sie nicht mehr im
Display vorhanden.

Exporting activities ...

@ = >

Abbildung 240 Aktivititen exportieren

157



Storungssuche

25. STORUNGSSUCHE

Problem

Mogliche Ursache(n)

MaBnahme

Das Display zeigt die Meldung
Verbinden Sie den Frontlader zum
Traktor.

f&@

Connect loader to tractor

Die elektrische Verkabelung zwischen
Traktor und Lader ist unterbrochen.

Verbinden Sie die elektrische
Verkabelung des Laders mit dem
Traktor.

Die elektrische Verkabelung zwischen
Traktor und Lader ist moglicherweise
beschadigt.

Priifen Sie die elektrische Verkabelung
auf Schaden.

Fehlfunktion der elektronischen
Steuereinheit (ECU) des Laders.

Kontaktieren Sie Thren Héndler.

Das Display zeigt die Meldung Lader-
ECU nicht kompatibel.

fé@

Loader ECU not compatible
Version: 1

Die Softwareversionen des Displays und
der elektronischen Steuereinheit (ECU)
des Laders sind nicht kompatibel.

Kontaktieren Sie Thren Héndler.

Die Anzeige im Instrument fiir die
Laderhoéhe ist nicht auf dem Display zu
sehen.

Hinweis: Wenn das Instrument fiir
die Laderhohe nicht funktioniert, wird
wahrscheinlich auch das Instrument
fiir den Anbaugeritewinkel nicht
funktionieren.

Die Laderpositionen wurden nicht
korrekt kalibriert.

Fiihren Sie eine neue Konfiguration
des Laders geméalB 23.3.1. Lader
Konfiguration durch.

Der Rotationssensor fiir den Laderarm
ist nicht angeschlossen.

Schlieflen Sie den Rotationssensor fiir
den Laderarm an.

Der Rotationssensor oder seine
elektrische Verkabelung ist
moglicherweise beschadigt.

Priifen Sie die elektrische Verkabelung
und den Sensor auf Schiaden.

Die Anzeige des Instruments fiir

den Anbaugeritewinkel wird nicht
aktualisiert, wenn das Anbaugerat
betétigt wird, allerdings funktioniert das
Instrument fiir den Laderarm.

Die Positionen fiir Lader und
Anbaugerat wurden nicht korrekt
kalibriert.

Fiihren Sie eine neue Konfiguration
des Laders gemiB 23.3.1. Lader
Konfiguration durch.

Der Rotationssensor oder seine

elektrische Verkabelung fiir den
Geritetrager ist moglicherweise
beschadigt.

Priifen Sie die elektrische Verkabelung
und den Sensor auf Schiaden.

Die Anzeige im Instrument fiir die
Laderhdhe bewegt sich ungleichméBig,
auch wenn sich der Laderarm selbst
gleichmiBig bewegt.

Der Sensor/die Magnetschraube fiir den
Laderarm ist nicht korrekt befestigt.

Kontaktieren Sie Thren Héandler.

Die Anzeige im Instrument fiir den
Anbaugeritewinkel bewegt sich
ungleichméfBig, auch wenn sich der
Geritetriger selbst gleichméBig bewegt.

Der Sensor/die Magnetschraube fiir den
Gerétetréager ist nicht korrekt befestigt.

Kontaktieren Sie Thren Héndler.
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Problem

Mogliche Ursache(n)

MaBRnahme

In der Lastwiege-Ansicht werden keine
Wiege-Ergebnisse angezeigt, wenn ein
Wiegevorgang durchgefiihrt wird.

Die Kriterien zur Durchfiihrung eines
erfolgreichen Lastwiegevorgangs sind
nicht erfiillt (siehe Kapitel 24.1.2.
Hebevorgang).

Senken Sie den Laderarm ab und passen
Sie den Winkel des Anbaugerits an, bis
die Anzeige Lader absenken und die
Anzeige des Anbaugerdits erloschen,
bevor Sie den Wiegevorgang starten.
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Das System gibt die Anweisung
Schneller heben oder Langsamer
heben, nachdem der Wiegevorgang
durchgefiihrt wurde.

Lift faster
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Der Wiegevorgang wurde im Vergleich
zum kalibrierten Hebevorgang zu
langsam oder zu schnell durchgefiihrt.

Erh6hen oder senken Sie die
Motordrehzahl, so dass sie besser

der Drehzahl entspricht, die beim
Kalibrieren des Anbaugerits verwendet
wurde.

Kalibrieren Sie das Anbaugerit neu und
verwenden Sie dazu die Motordrehzahl,
die Sie auch beim Wiegevorgang
verwenden mochten.

Stellen Sie sicher, dass Sie beim
Anheben den Joystick immer bis zum
Anschlag bewegen.

Das System gibt die Anweisung Winkel
halten, nachdem der Wiegevorgang
durchgefiihrt wurde.

Keep angle
= 1
4 \\“ 'l’/
Auto &
18 @&
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Der Winkel des Anbaugeréts hat
wihrend des Anhebens den zuléssigen
Bereich verlassen.

Achten Sie darauf, wihrend des Hebens
den Neigungswinkel nicht zu dndern.

Es ergeben sich sonst grof3e
Abweichungen der Ergebnisse, auch
wenn die Wiegevorgénge beziiglich Last,
Geschwindigkeit und GleichmaBigkeit
beim Anheben nahezu identisch sind.

Die Kalibrierung der Lastwiegefunktion
ist nicht korrekt.

Neukalibrierung des Anbaugeréts zur
Lastwiegung. Stellen Sie sicher, dass Sie
ein ausreichend schweres Gewicht zur
Kalibrierung verwenden. Siehe 23.2.6.
Lastwiegen kalibrieren.

Der Sensor/die Magnetschraube fiir den
Laderarm ist nicht korrekt befestigt.

Kontaktieren Sie Thren Héndler.

Es ist Luft im Drucksensor
eingeschlossen.

Bewegen Sie den Laderarm und

den Geritetrager mehrmals bis zum
mechanischen Anschlag, um die Luft aus
dem hydraulischen System abzulassen.
Kontaktieren Sie Thren Héndler, falls das
Problem weiterhin auftritt.
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Problem

Mogliche Ursache(n)

MaBRnahme

Die Driicke im hydraulischen System
schwanken wihrend des Hebevorgangs.

Priifen Sie den Fiillstand des
Hydraulikols und fiillen Sie bei Bedarf
61 nach. Kalibrieren Sie das Anbaugerét
erneut fiir das Wiegen und verwenden
Sie dabei den hoheren Wiegebereich.
Auf diese Weise bleibt mehr Zeit, bevor
der Lader den Wiegebereich erreicht, in
dem die Messung erfolgt. In dieser Zeit
konnen sich die Driicke stabilisieren.

Die Laderbeleuchtung schaltet sich nicht
ein, wenn sie iiber das Display aktiviert
wird, und es wird eine Fehlermeldung
erzeugt.

Der Lader ist nicht angeschlossen oder
ist eventuell beschadigt.

Weitere Informationen finden Sie in der
Fehlercode-Tabelle.
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Fehlermeldung

26. FEHLERMELDUNG

Intermittierender CAN-Bus aus.

Wiederherstellung vom CAN-
Bus aus.

Fehlercod|FMI Beschreibung Ursache MaBnahme
520461 2 Sensor fiir Hebewinkel - Daten | Uneinheitliche Messergebnisse | Sensor und seine Verkabelung
fehlerhatft. des Sensors. iiberpriifen.
3 Sensor fiir Hebewinkel - Sensor defekt oder Sensor und seine Verkabelung
Spannung zu hoch. kurzgeschlossen gegen Batterie. |{liberpriifen.
4 Sensor fiir Hebewinkel - Sensor defekt, kurzgeschlossen |Sensor und seine Verkabelung
Spannung zu niedrig. gegen Erde oder nicht iiberpriifen.
angeschlossen.
14 Sensor fiir Hebewinkel - Interner Fehler in ECU*. Wenden Sie sich an Thren
Sonderanweisung. Héndler.
520464 2 Sensor fiir Kippwinkel - Daten | Uneinheitliche Messergebnisse | Sensor und seine Verkabelung
fehlerhatft. des Sensors. iiberpriifen.
3 Sensor fiir Kippwinkel - Sensor defekt oder Sensor und seine Verkabelung
Spannung zu hoch. kurzgeschlossen gegen Batterie. |{liberpriifen.
4 Sensor fiir Kippwinkel - Sensor defekt, kurzgeschlossen |Sensor und seine Verkabelung
Spannung zu niedrig. gegen Erde oder nicht iiberpriifen.
angeschlossen.
14 Sensor fiir Kippwinkel - Interner Fehler in ECU*. Wenden Sie sich an Thren
Sonderanweisung. Héndler.
520465 3 Drucksensor A - Spannung zu Sensor defekt oder Sensor und seine Verkabelung
hoch. kurzgeschlossen gegen Batterie. |{iberpriifen.
4 Drucksensor A - Spannung zu Sensor defekt, kurzgeschlossen |Sensor und seine Verkabelung
niedrig. gegen Erde oder nicht iiberpriifen.
angeschlossen.
14 Drucksensor A - Interner Fehler in ECU*. Wenden Sie sich an Thren
Sonderanweisung. Héndler.
520466 3 Drucksensor B - Spannung zu Sensor defekt oder Sensor und seine Verkabelung
hoch. kurzgeschlossen gegen Batterie. |iiberpriifen.
4 Drucksensor B - Spannung zu Sensor defekt, kurzgeschlossen |Sensor und seine Verkabelung
niedrig. gegen Erde oder nicht iiberpriifen.
angeschlossen.
14 Drucksensor B - Interner Fehler in ECU*. Wenden Sie sich an Ihren
Sonderanweisung. Héndler.
520448 5 Laderbeleuchtung - niedrige Laderbeleuchtung defekt oder Laderbeleuchtung und ihre
Stromstérke. nicht angeschlossen. Verkabelung iiberpriifen.
6 Laderbeleuchtung - zu hohe Kurzschluss zu Erde oder Laderbeleuchtung und ihre
Stromstérke. Batterie. Ausgang ist Verkabelung iiberpriifen.
ausgeschaltet. Laderbeleuchtung ausschalten,
um den Fehlercode zu 16schen
und den Ausgang wieder zu
aktivieren.
520453 4 Zustand Ausgang - Spannung Internes Problem festgestellt. Wenden Sie sich an Thren
unter Normalwert. Haéndler.
520458 3,4,7, |Zustand Ausgang - Ausgang kann nicht aktiviert Wenden Sie sich an Thren
12, 14  |Haupteinschaltfehler. werden. Haéndler.
520467 2 Kommunikation — Lader-ECU versucht Keine Aktivitét.
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Fehlercod

FMI

Beschreibung

Ursache

MaBRnahme

31

Kommunikation — Permanenter
CAN-Bus aus.

Lader-ECU kann nicht vom

CAN-Bus aus wiederherstellen.

Nicht moglich nach zehn
Versuchen.

Priifen Sie die Anschliisse und
Verkabelungen zum Display
und dem Lader. Booten Sie das
System neu und 16schen Sie den
Fehlercode. Falls der Fehlercode
bestehen bleibt, wenden Sie sich
an Thren Héandler.

* Elektronische Steuereinheit - An der Vorderseite des Laders angebracht
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Anschlussdiagramm

27. ANSCHLUSSDIAGRAMM

Mount the display with Ignition
the provided suction Yellow
cup windshield mount (KL15)
GND Battery

Black
(KL31)

3A Fuse (KLSO)

Tractor harness

27.1. Vorgehensweise bei der Montage

*  Den Traktorkabelstrang an Ziindung, Stromversorgung
und Masse anschlieBen. Die Farbmarkierung der Kabel
beachten.

*  Das Gerit an der Windschutzscheibenhalterung
befestigen und den Kabelstrang anschliefen.

*  Den Kabelstrang des Displays mit dem
Traktorkabelstrang verbinden.

*  Den Traktorkabelstrang am passenden Stecker des
Frontlader-Kabelstrangs anschlieen.

¢ Den Strom einschalten.
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Garantiebedingungen

28. GARANTIEBEDINGUNGEN

EG-KONFORMITATSERKLARUNG

ALO AB

Brénnland 300

SE-901 37 Umed, Schweden
Tel. +46 (0)90 17 05 00
versichert hiermit, dass

Das in dieser Bedienungsanleitung beschriebene Bedienungsgerit Q-Companion BT (siehe Vorderseite) ist, Stand September
2018

A. 1ibereinstimmend mit den RICHTLINIEN DES RATS:

- vom 26. Februar 2014 beziiglich der gegenseitigen Anndherung der Gesetzgebung der Mitgliedstaaten zur
elektromagnetischen Kompatibilitit, 2014/30/EG.

- vom 16. April 2014 zur Harmonisierung der Rechtsvorschriften der Mitgliedstaaten iiber die Vermarktung von
Funkgeriten, 2014/53/EU

B. ibereinstimmend mit folgenden harmonisierten Standards hergestellt wird:
EN ISO 14982:2009, EN 16590:2014 (ISO 25119:2010)

C. hergestellt gemif der folgenden technischen Normen:
ISO 15003:2006, ISO 20653:2013.

Die Befugnis zur Zusammenstellung der technischen Dokumentation innerhalb von ALO AB wurde Anders Lundgren,
Executive Vice President R&D, erteilt.

Umed 2018-09-01
Niklas Astrom
Geschiftsfithrer
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Yleiskuvaus

29. YLEISKUVAUS

Huom! Kuormanpunnitusta ei tule kéyttiad kaupalliseen toimintaan.

Q-Companion on etukuormaimille tarkoitettu kuljettajan tukijarjestelma tyon tehostamiseksi. Siind on kuorman
punnitustoiminto, tydlaitteen asennon valvonta ja muistutus ylldpidosta. Q-Companion BT toimitetaan myds
mobiilisovelluksella ja web-liitdnnilld, mikd helpottaa dokumentointia. Voit ladata maksuttoman Q-Companion-sovelluksen
dlypuhelimeesi ja siirtdd tulokset pilvipalveluun Bluetooth-yhteydelld. Q-Companion pystyy punnitsemaan kuorman, kun
nostat sen kuormaimella. Noston paino sekd kumuloituneet tulokset esitetddn néytolld. Siind nikyy myds tydlaitteen korkeus
ja asento, mikd on hyodyllisté, jos et pysty ndkemadn niitd tietoja itse. Kuormaimen kayton mukaan Q-companion muistuttaa
huollon suorittamisen tarpeesta, jotta kuormain pidetédn hyvéssi kunnossa. Q-Companion-jarjestelmin kayttdonotto on
yksinkertaista. Kalibrointi suoritetaan kerran kéytettya tyolaitetta varten. Kalibroinnit tallennetaan muistiin ja ne voidaan
aktivoida vaivattomasti, kun vaihdat kuormaimen tyolaitteen.

Varoitus!

Q-Companion on tietojirjestelmé, EI
turvajirjestelmi. Jirjestelmé on tarkoitettu
lisiavuksi kuormaimen ohjaamisessa.
Jirjestelmi ei myoskiin korvaa kiyttijin
tarkkaavaisuutta tai arvostelukykya.

29.1. Nayton kuvaus

Q-Companionia ohjataan ndyton avulla, jossa on nelja painiketta (A, B, C ja D) navigointia ja ohjausta varten.

Kun kytket Q-Companioniin virran, saat muistutuksen mobiilisovelluksesta, joka on maksuton ja saatavana iOS- ja Android-
kayttojarjestelmiin. Tdma aloitusndytto ei tule esiin endd sen jilkeen, kun olet muodostanut laiteparin Q-Companion-nédytdsta
ja matkapuhelimesta Bluetooth-yhteydellé tai kunnes néyttd on esitetty tietyn mééréin kertoja.

COMPANION™

Kuva 241 Niyttoyksikko

29.1.1. USB-liitin

USB-liittimen kautta voidaan ladata matkapuhelin tai pdivittdd ndyttdohjelmisto.
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Yleiskuvaus

29.2. Aloitussivu

Kayttoliittyma sisiltidé nelja paanakymaa:
A.

B.
C.
D

Punnitus
Asento
Tyolaite
Asetukset

Aloitussivulta paéstddn eri nakymiin.

O @@ O 66

AN S A

{000, & fork/cala ﬂ User settings
\\ ,/

» & Dbalegrip / cal.b W Diagnostics

5 '@ & bucket/ gravel % Maintenance

3 New implement % Loader setup
/ N ’
foa0ocs ®% Display settings

.

\||||||||\I||||||| fb

wl Factory reset

Kuva 242 Kayttoliittymd

Kello

Aktiivisen punnituksen kalibrointi

Huollon merkkivalo
Virheilmoituksen merkkivalo

Kuormaimen tyvalon merkkivalo Aktiivinen tydlaite

e

Aktiivinen kayttdja Néyton nimi

Toiminnan ajastin
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Yleiskuvaus

29.3. Punnitusnakyma

Punnitusndytossd voit suorittaa kuorman punnituksen. Jotta padset punnitusndyttoon, valittu ty6laite on pitanyt kalibroida
kuorman punnitsemista varten, katso 30.2.6. Kuormanpunnituksen kalibrointi, seki sen vaakasuoruus on pitinyt asettaa, katso
30.2.5. Vaakatason kalibrointi.

Kuorman paino lasketaan mittaamalla jatkuvasti hydraulisylinterien paine, kun nostojakson aikana ollaan punnitusalueella.

Kuhunkin punnituksen kalibrointiin kuuluu kaksi viitenostoa, yksi tunnetulla viitepainolla ja toinen tyhjalla tyolaitteella.
Kéyttamalld kahta nostoa painot voidaan arvioida interpoloimalla kahden viitenoston vélilla.

® @

A I
Auto &

13 o <&
79000
51625 5 @

1575

O ® O
SEGIOIOION0)

O (5

Kuva 243 Kuormanpunnitusndkymd

1. Viitepisteet 10.  Nostojen lukumaéra

2. Punnitusalue (harmaa taytto) I1. Tavoitepaino

3. Kuormaimen korkeus (0-100 %) 12. Punnitustilan valinta

4, Tydlaitteen kulma 13. Summa

5. Tydlaitteen kulman poikkeama 14. Toiminnan tallennus

6. Toiminnan ajastin 15. Taara-merkkivalo

7. Punnitustilan merkkivalo 16. Paino

8. Aloitussivu 17. Kuormaimen laskun merkkivalo
9. Punnituksen sdéto
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Yleiskuvaus

29.4. Asentonaytto

Asentondytossd voit tarkkailla kuormaimen korkeutta ja tydlaitteen kulmaa seké kapasiteetin kéyttoa jérjestelmén
enimmadispaineen suhteen.

Voit myos aktivoida asetusarvot, joita voi kéyttdd asentoviitteind sekd kuormaimen korkeuden ettd tydlaitteen kulman osalta.
Téssd ndkymadssd voidaan kuormaimen valot (jos kdytettédvissd) sytyttdd ja sammuttaa.

MY T A0
® @ ©

Kuva 244 Asentondytto

6.
7.
8.
9.

168

Viitepisteet
Kuormaimen korkeus (0-100 %)

Tydlaitteen kulma

Asetuspisteiden madritys
Kuormaimen valo
Toiminnan tallennus

Toiminnan ajastin Nostokapasiteetin kéytto (0...100 %)

A S A

Aloitussivu



Yleiskuvaus

29.5. Tyolaitenakyma

Tyolaitendytolld voit madrittda ja valita kuormaimessa kéytettidvin tyodlaitteen ja punnituksen kalibroinnin.
Voit maarittdd kullekin tydlaitteelle:

- Tyolaitteen nimi
- Tyolaitteen vaakasuoruus

- Kuormanpunnitus

& fork/cal.a

4 Dbalegrip / cal.b

4 bucket/ gravel

2 New implement

®» © ©

Kuva 245 Tyélaitendkymd

1. Aloitussivu 3. Navigointi alas

2. Navigointi ylos 4. Valinta
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Yleiskuvaus

29.6. Asetusnaytto

Voit tarkastella ja konfiguroida kuormaimen ja jirjestelmén eri asetuksia Asetusndytossd.

Kayttdjaasetukset
Virheiden ja varoitusten ndytto
Huoltomuistutusten naytto ja kuittaus

Kuormaimen perustietojen asetus. Tdma
tehdéén tavallisesti ensimmadiselld kayttokerralla
asennusohjeen avulla.

Jarjestelmén péiviyksen/kellonajan ja
taustavalaistuksen sdito.

Jarjestelmén tehdasasetusten palautus

i User settings

@ Diagnostics
% Maintenance

'% Loader setup

®% Display settings
md Factory reset

Kuva 246 Asetusndiytto

1. Aloitussivu 3. Navigointi alas

2. Navigointi ylos 4. Valinta
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Asetukset

30. ASETUKSET
30.1. Alkuperaisasetus

Jarjestelma on sdéddettdva oikein kdyttdd varten. Kun jarjestelmé kdynnistetddn ensimmdiisen kerran, ndyttoon tuleva
asennusohje opastaa asennuksessa.

Huomaa. Jilleenmyyja on saattanut jo suorittaa asetukset kuormaimen asennuksen yhteydessé. Siind tapauksessa tissa kuvattu
asetusten ohjattu toiminto ei tule esiin, kun kaynnistét jarjestelman.

171



Asetukset

Francais

Deutsch

Svenska

1. Valitse kieli. Vahvista
valintamerkilla.

Set time format

4. Valitse aikamuoto. Vahvista

valintamerkilla.

Set date

2017 -12-11

YYYY - MM - DD

7. Aseta paivays. Vahvista
valintamerkilla.

Set tool carrier to max dump position

and confirm to proceed

Set loader type

Self levelling

Non self levelling

2. Valitse kuormaimen tyyppi.
Vahvista valintamerkilla.

Set time

14 : 52

HH : MM

5. Aseta kellonaika. Vahvista
valintamerkill4.

Set loader to lowest position and
hold until round indicator turns green

min *

8. Paina kuormainta mekaanista
estettd vasten ohjaussauvan tdydella
poikkeutuksella, kunnes osoitin
muuttuu vihredksi (3 - 4 s). Vahvista
valintamerkilla.

Setup ready!

11. Vahvista valintamerkilla.

Set units

Imperial (Ib)

3. Valitse yksikko. Vahvista
valintamerkilla.

Set date format

YYYY-MM-DD

MM-DD-YYYY
DD-MM-YYYY

6. Valitse paivimairin muoto.
Vahvista valintamerkilla.

Set loader to highest position and
hold until round indicator turns green

9. Paina kuormainta mekaanista
estettd vasten ohjaussauvan
taydellad poikkeutuksella, kunnes
osoitin muuttuu vihreéksi (3 - 4 s).
Vahvista valintamerkill.

10. Ohjaa varustelevy mekaanista
rajoitinta vasten ja vahvista
valintamerkilla.

Kuva 247 Asetukset
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Asetukset

30.2. Tyolaitteen konfigurointi

Jotkut konfiguraatiot on tarkoitettu aktiiviselle tydlaitteelle. Kukin ty6laite on kalibroitava, koska paino, geometria ja
vaakasuoruus vaihtelevat. My0s eri ty0laitteilla nostettu paino voi vaihdella. Q-Companion-jérjestelmélla saadut tulokset
paranevat, kun kukin tyolaite kalibroidaan erikseen.

Tydolaitteiden méiritys tehdéddn #yélaitendytossd. Téasséd valikossa voit tehdé seuraavaa:

- Tyolaitteen lisddminen

- Tyolaitteen valinta

- Tyolaitteiden vaakasuoruuden médritys

- Tyolaitteen kalibrointi kuorman punnitsemiseen
- Tyolaitteen nimeédminen uudelleen

- Tyodlaitteen poistaminen

& fork/cal.a Vv’ Select

& balegrip / cal.b

4 bucket/ gravel

0° Calibrate level position

ja, Weighing calibrations

[/ Edit name
X Delete

B New implement

Kuva 248  Tyolaitteen konfigurointi

30.2.1. Tyolaitteen lisaaminen

Kun haluat lisdtd uuden tydlaitteen, siirry tyolaitendyttoon, valitse Uusi tyolaite ja vahvista valinta. Uusi tyolaite lisétdan
luetteloon.

& fork/cal.a & fork/cal.a

4 Dbalegrip / cal.b 4 balegrip/ cal.b

& bucket/ gravel =) 4 bucket/ gravel

B New implement A 4 4 implementi A 4

3 New implement

v v

Kuva 249 Tyélaitteen lisddiminen
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Asetukset

30.2.2. Tyolaitteen valinta

Aktiivinen tyolaite vaihdetaan tyélaitendytolld.

Kun tydskennellddn Q-Companionilla, on térkedd vaihtaa aktiiviseen tyolaitteeseen (ndytolld), kun vaihdat tydlaitteen, joka
on sovitettu etukuormaimeen. Tydlaitteen valinta ndytoltd aktivoi oikeat kalibroinnit, mikd mahdollistaa oikeiden tietojen
nékymisen tyolaitteen asentondytolld ja punnitusndytolla.

hr

& fork/cal.a

v’ Select

4 Dbalegrip / cal.b 0° Calibrate level position A

4 bucket/ gravel

[lp, Weighing calibrations

Qf Edit name \ 4
X Delete

B New implement

1. Valitse kalibrointi aktivoidaksesi. 2. Valitse Select ja vahvista valintamerkkia
painamalla.
Kuva 250 Tyolaitteen valinta

30.2.3. Tyolaitteen uudelleen nimeaminen

Tyélaitteen nimed voi muuttaa, jotta se on helpompi erottaa muista ja niiden kéyttokohteista.

hr ]

& fork/cal.a v/ Select Edit name

4 balegrip/ cal.b 0° Calibrate level position A

& bucket/ gravel Weighing calibrations bucket2

2 New implement [Z Edit name v

X Delete
v
1. Valitse konfiguroitava tydlaite. 2. Valitse Edit name ja vahvista 3. Muuta nimea yla- ja alanuolilla
valintamerkkié painamalla. seka siirtymaélld oikealle tai

vasemmalle. Vahvista nimi
painamalla oikea-nuolta
viimeisen merkin kohdalla.

Kuva 251 Tyolaitteen nimedminen uudelleen
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Asetukset

30.2.4. Tyolaitteen poistaminen

Voit poistaa tydlaitteen siirtymaéllé tyolaitendyttéon ja valitsemalla poistettavan tydlaitteen.

Huomaa. Kaikki tydlaitteen kuorman punnituskalibroinnit poistetaan. Myds kaikki toiminnot seki kaikki tydlaitteen
kéytonaikaiset tallennetut toiminnot poistetaan, ellei niitd viedd mobiilisovellukseen.

v/ Select

& fork/cal.a

4 Dbalegrip / cal.b 0° Calibrate level position

& bucket/ gravel =) a, Weighing calibrations

3 New implement [/ Edit name A 4

X Delete

1. Valitse poistettava tydkalu, ja vahvista 2. Valitse Delete ja vahvista valintamerkkii
valintamerkkid painamalla. painamalla.

v

Kuva 252 Tyélaitteen poistaminen

30.2.5. Vaakatason kalibrointi

Asentondytté ja Punnitusndytté riippuvat oikein kalibroidusta tyolaitteesta vaakasuoruuden kalibroinnin osalta.

Kun halutaan kéyttda tyolaitteen valvontatoimintoa asentondytolld ja punnitusndytolld, tydlaitteen vaakasuoruus on
kalibroitava.

Tydolaitteen vaakasuoruus kalibroidaan Tydlaitendytdssd valitsemalla haluttu ty6laite ja valitsemalla sitten Kalibroi
vaakasuoruus.

hr | e —

& fork/cala v/ Select Set implement to level position

4 balegrip / cal.b 0° Calibrate level position A and confirm

& Dbucket/ gravel Weighing calibrations

2 New implement [/ Edit name
X Delete

1. Valitse konfiguroitava 2. Valitse Calibrate level position 3. Ohjaa tyolaite vaakatasoon.
tyolaite. ja vahvista valintamerkkia Vahvista valintamerkkid
painamalla. painamalla.

Kuva 253 Vaakatason kalibrointi
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Asetukset

30.2.6. Kuormanpunnituksen kalibrointi

Kuorman punnitustoimintojen kaytto edellyttdé valitun tydlaitteen punnituksen kalibrointia. Kalibrointi tehddén kahden
kalibrointinoston avulla. Ensimmaéinen nosto tehdéén tunnetulla tyolaitteen painolla ja toinen tyhjalld tyolaitteella.

Jokainen punnitukseen kaytetty ty6laite on kalibroitava erikseen. Kalibroinnit tallennetaan kestévéén muistiin.

Parhaan tarkkuuden saavuttamiseksi tee kalibrointinostot samalla tavalla kuin tulet my6hemmin tydskenteleméén
kuormaimella. Ota huomioon my0s seuraavat olosuhteet, jotka voivat vaikuttaa tarkkuuteen:

. Kiyttolimpétila

- Odota aina ennen
kuormanpunnitusta, ettd kone VE
ja sen hydraulijarjestelma ovat
lammenneet kdyntildimpdtilaan.

¢ Punnitus vaakasuoralla alustalla

- Traktorin kallistus vaikuttaa
painopisteeseen ja siten myds —
kuormanpunnitustulokseen. Parasta
tarkkuutta varten punnitus tulee
tehdd vaakasuoralla alustalla.

* Ajoneuvon liikkeet

- Punnitseminen ajoneuvon
litkkuessa epétasaisella alustalla T
voi vaikuttaa tarkkuuteen
kielteisesti.

¢ Aisaston liikkeet

- Kiyti aina ohjaussauvan taytta
liikettd punnituksen yhteydessi o=
ja varmista, etté nostoliike on
pehmed. Néin viltit mitatun
paineen vaihtelut.

- Parhaan tarkkuuden
saavuttamiseksikalibrointiin
ja varsinaisiin kuorman RPM

punnitusnostoihin on kéytettivi
samaa moottorin nopeutta.

*  Tyolaitteen kulma

- On tirkeaa kiyttda samaa x..
tyolaitteen kulmaa seki f—
Kkalibrointinostoissa
ettd varsinaisissa
kuormanpunnitusnostoissa.

Tydlaite kalibroidaan kuorman punnitsemiseen tyélaitendytolld valitsemalla haluttu tydlaite, Weighing calibrations ja
sitten Uusi kalibrointi. Sinua ohjataan kalibroinnin suorituksessa. Valitulle tyolaitteelle luodaan uusi kuorman punnituksen
kalibrointi.

Parhaan tarkkuuden saavuttamiseksi suosittelemme, ettd kiytetty tunnettu paino on yhté suuri tai raskaampi kuin tyypilliset
kuormat, joita punnitaan myéhemmin.

Vaihtoehtoisesti voidaan kéyttdd tunnettua painoa, joka on > 50 % tyolaitteen maksimikapasiteetista.
Pienin sallittu paino on 300 kg.

Jos tarkoituksena on punnita tietylld tyolaitteella samanlaisia ja suunnilleen samanpainoisia kuormia, tarkkuus paranee, jos
kalibroinnissa kéytettdva tunnettu kuorma painaa saman verran kuin nostettavat kuormat.

Vinkki! Jos samaa ty6laitetta kédytetddn eri materiaaleille, jotka edellyttavit erilaista kisittelyd, voit luoda tydlaitteelle erilliset
punnituksen kalibroinnit.
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Asetukset

hr |

v/ Select L gravel Select weighing range suitable for

. . the implement and confirm
0° Calibrate level position 8, New calibration A STANDARD

j» Weighing calibrations

A Buckets _Ji Forks

[ Edit name v Disilage i Bale grabs
X Delete
v
1. Valitse Weighing calibrations 2. Valitse New calibration ja 3. Valitse tydlaitteelle sopiva
ja vahvista valintamerkilla. vahvista valintamerkill. punnitusalue ja vahvista.

Add a known weight and position Lift until the round indicator turns green Enter known weight to continue
the implement so that the round

indicator turns green
700 kg

4. Lisai tunnettu paino ja aseta 5. Tee pehmed nosto ohjaussauvan 6. Syota kalibrointikuorman
tyolaite sellaiseen asentoon, ettd taydelld poikkeutuksella, kunnes paino. Vahvista painamalla
pyored osoitin muuttuu vihreéksi. pyored osoitin muuttuu vihreaksi. oikea-nuolta viimeisen numeron
Vahvista valintamerkilla. Paina lopuksi valintamerkkia. kohdalla.

hr ) — .
Position empty implement so that Lift until the round indicator turns green Successfully calibrated.
the round indicator turns green Confirm to save.

7. Tyhjenni tyélaite ja aseta 8. Tee pehmed nosto ohjaussauvan 9. Vahvista painamalla
se sellaiseen asentoon, etti tiydelld poikkeutuksella, kunnes valintamerkkii.
pyored osoitin muuttuu vihredksi. pyored osoitin muuttuu vihredksi.

Vahvista valintamerkill4. Paina lopuksi valintamerkkia.

Kuva 254 Kuormanpunnituksen kalibrointi
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30.2.7. Tamanhetkisen kuorman
punnituksen kalibrointi

Kun haluat vaihtaa aktiivisen tydlaitteen toiseen kuorman punnituksen kalibrointiin, mene tyélaitendyttoon, valitse aktiivinen
tyOlaite ja sitten Weighing calibrations. Kéytettévissé olevan kalibrointien luettelo tulee nékyviin.

& cal.1 v/ Select

Loy cal.2 [ Edit name

g e caibrate

ﬂ New calibration X Delete

1. Valitse kalibrointi aktivoitava. 2. Valitse Select ja vahvista valintamerkkid
painamalla.

Kuva 255 Tdmdnhetkisen kuorman punnituksen kalibrointi

30.2.8. Kuorman punnituksen kalibroinnin
uudelleennimeaminen

Kuorman punnituksen kalibroinnin nimi voidaan muuttaa, jotta eri kalibrointien ja niiden kayttotarkoitusten erottaminen kéy
helpommin.

hr

cal.1 v/ Select Edit name

G cal2 [ Editname A

ﬂ New calibration X Delete v
v
1. Valitse kalibrointi 2. Valitse Edit name ja vahvista 3. Muuta nimed yli- ja alanuolilla
uudelleennimeimiseen. valintamerkkié painamalla. sekd siirtymalld oikealle tai

vasemmalle. Vahvista nimi
painamalla oikea-nuolta viimeisen
merkin kohdalla.

Kuva 256 Kuorman punnituksen kalibroinnin uudelleennimedminen
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30.2.9. Kuorman punnituksen kalibroinnin
poistaminen

Voit poistaa kuorman punnituksen kalibroinnin siirtymalld tyélaitendyttoon, valitsemalla aktiivinen tydlaite ja sitten Weighing
calibrations. Kaytettavissi olevien kalibrointien luettelo tulee nékyviin.

Huomaa. Kaikki toiminnot, jotka tallennettiin kalibroinnin aikana, poistetaan, ellei toimintoja ole viety mobiilisovellukseen.

hr

& cal.1 v/ Select
e cal2 [/ Edit name A

N G calibrate
X Delete \ 4

ﬂ New calibration

v

1. Valitse poistettava kalibrointi. 2. Valitse Delete ja vahvista valintamerkkid
painamalla.

Kuva 257 Kuorman punnituksen kalibroinnin poistaminen
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30.3. Jarjestelmaasetukset
30.3.1. Kuormaimen asetukset

Kuormaimen minimi- ja maksimiasennot méaritetdédn tavallisesti ensimmaisen kdynnistyksen yhteydessé tuotteen asetusten
ohjatulla toiminnolla. Niiden uudelleenmairitysta ei pitéisi tarvita. Jos uudelleenmaéirityksen tarve kuitenkin syntyy
esimerkiksi uusien asennettujen tai kunnostettujen antureiden vuoksi, kuormain voidaan méérittdd uudelleen.

Kuormain kalibroidaan uudelleen asetusndytossd valitsemalla Loader setup. Tamé kéynnistiéd ohjatun toiminnon, joka ohjaa
kalibroinnin suorituksessa. Kuormaimen asetusten tekeminen ei edellyti tyolaitteiden uudelleenkalibrointia.

Set loader to highest position and Set tool carrier to max dump position
hold until round indicator turns green and confirm to proceed

Set loader to lowest position and
hold until round indicator turns green

O

1. Paina kuormainta mekaanista 2. Paina kuormainta mekaanista 3. Ohjaa varustelevy mekaanista
estettd vasten ohjaussauvan estettd vasten ohjaussauvan rajoitinta vasten ja vahvista
téydelld poikkeutuksella, kunnes taydelld poikkeutuksella, kunnes valintamerkilla.

osoitin muuttuu vihreédksi (3 - 4 osoitin muuttuu vihreédksi (3 - 4 s).

s). Vahvista valintamerkilla. Vahvista valintamerkilla.

Setup ready!

4. Vahvista painamalla valintamerkkia.

Kuva 258 Kuormaimen asetukset
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30.3.2. Kellonaika ja paivays

On hyvin hyodyllistd asettaa paivamééra ja kellonaika oikein, kun tehdddan Q-Companion-asetuksia. Kun tallennetaan
toimintoja Q-Companion BT -jérjestelmélld, tyon paivaméairi ja kellonaika tallentuvat. Kun toimintoja vieddén Q-Companion-
mobiilisovellukseen, my0s padivamadri ja kellonaika siirretdéin, miké auttaa sen tyon suorituksen ajankohdan ja kestoajan
dokumentoinnissa. Kun liitit matkapuhelimen Q-Companion-niytt66n Bluetooth-yhteydelld, Q-Companion-ndytdn
paivamairé ja kellonaika synkronoidaan matkapuhelimen paivaméaarén ja kellonajan kanssa.

Kun haluat vaihtaa kellonajan, pdivdmaéran tai niiden muodon, mene asetusndyttoon, valitse Display settings ja sitten Date /
Time.

_ B Displaysetings _WO Date/Time

Language % Time format

Backlight Date 14: 51
Units Date format gL
Display name

Display version

@ Time

%5 Time format

Date

Date format

® Time

24 .
12 Time format

Y - MM - DD
Date format

®© Time

24 .
12 Time format

Date YYYY-MM-DD
Date format MM-DD-YYYY

DD-MM-YYYY

Kuva 259 Kellonaika ja pdivdys
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30.3.3. Kieli

Kielen voi vaihtaa siirtymalld nakyméaan Asetukset seké valitsemalla Ndyttéasetukset ja sitten Kieli.

& “

% Maintenance Backlight Deutsch

% Loader setup Units A 4

& Display settings Display name
wl Factory reset

Svenska

Display version v

Kuva 260 Kieli

30.3.4. Taustavalaistus

Taustavalaistusta voi sdétad siirtymélld ndakymaédn Asetukset seké valitsemalla Ndyttéasetukset ja sitten Taustavalaistus.

Taustavalaistus sammuu automaattisesti 1 minuutin kuluessa, jos kuormain irrotetaan traktorista.

A User settings Date / Time
W Diagnostics Language

% Maintenance Backlight

% Loader setup Units

B Display settings Display name

wl Factory reset Display version

Kuva 261 Taustavalaistus

30.3.5. Yksikot

Voit valita metrijirjestelmén tai englantilaisen jarjestelmén yksikon. Vaihda yksikko siirtymaélla asetusndyttéon, valitsemalla
Display settings ja sitten Units.

f—:; Diagnostics Language Imperial (Ib)
% Maintenance Backlight

% Loader setup (Buis | w
@9 Display settings Display name Selected: Metric

wl Factory reset Display version

v

Kuva 262 Yksikot
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30.3.6. Tehdasasetusten palauttaminen

Tehdasasetusten palauttaminen palauttaa alkuperdisasetukset seuraavia lukuun ottamatta:
- Kayttoaika
- Tyoajat

- Kuormausjaksot

Huomaa! Kéyttijat, tyolaitteet ja kaikki ndyttoon tallennetut toimintatiedot menetetéén.

“

A User settings Continue to delete all implements, Confirm to delete all implements,
@ Diagnostics

% Maintenance

calibrations, activities and reset all calibrations, activities and reset all
settings. settings.

% Loader setup
®% Display settings

wl Factory reset N

Kuva 263 Tehdasasetusten palauttaminen

30.3.7. Nayton nimi

Nayton nimed kédytetddn nidyton tunnistamiseen, Se nidkyy mobiilisovelluksessa, kun toimintatiedot synkronoidaan.

“

A& User settings Date / Time Edit name

@ Diagnostics Language

% Maintenance Backlight

% Loader setup Units

wml Factory reset Display version
1. Valitse Display settings 2. Valitse Display name ja 3. 1\./.lu1‘1.ta nimea y@a- Jja alaguohlla
ja vahvista valintamerkki# vahvista valintamerkkia seka siirtymalla mkealle. tal
painamalla. painamalla. vasemmalle. Vahvista nimi

painamalla oikea-nuolta viimeisen

merkin kohdalla.

Kuva 264 Ndyton nimi
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30.4. Kayttajaasetukset

On hyvin hyodyllistd asettaa paivamééra ja kellonaika oikein, kun tehdddan Q-Companion-asetuksia. Kun tallennetaan
toimintoja Q-Companion BT -jérjestelmélld, tyon paivamairi ja kellonaika tallentuvat. Kun toimintoja vieddén Q-Companion-
mobiilisovellukseen, my0s padivamadra ja kellonaika siirretdéin, miké auttaa sen tyon suorituksen ajankohdan ja kestoajan
dokumentoinnissa. Kun liitit matkapuhelimen Q-Companion-niytt66n Bluetooth-yhteydelld, Q-Companion-néyton
paivamairé ja kellonaika synkronoidaan matkapuhelimen paivamaarén ja kellonajan kanssa.

30.4.1. Kayttdjan nimeaminen uudelleen

Kun kéyttdja luodaan, oletusnimi on “user <#>”. Kéyttdjanimi voidaan/tulee vaihtaa kéyttdjan omaan nimeen kayttdjien
erottelemiseksi. Kun aloitat Q-Companion BT -nédyton kayton, muokkaa oletusnimed ja vaihda sen tilalle oma nimesi.

|
johan v/ Select Edit name

[ 3

A

[

A johanna [/ Edit name A

_m » X Delete malin jo

anders v

New user

v

3. Muuta nimed ylé- ja alanuolilla
sekd siirtymallé oikealle tai
vasemmalle. Vahvista nimi
painamalla oikea-nuolta viimeisen
merkin kohdalla.

1. Valitse mika kayttédja 2. Valitse Edit name ja vahvista
konfiguroitava. valintamerkkié painamalla.

Kuva 265 Kdiyttdjdn nimedminen uudelleen

30.4.2. Kayttajan aktivointi

Aktiivinen kayttdja aktivoidaan siirtymalld User settings -valikkoon ja valitsemalla kdyttdjé, joka halutaan aktivoida.

v/ Select

johanna [/ Edit name

X Delets

[
A anders

42 New user

1. Valitse, kenen kéyttdjian haluat vaihtaa. 2. Valitse Select ja vahvista valintamerkkia
painamalla.

Kuva 266 Kdyttdjdn aktivointi

184



Asetukset

30.4.3. Kayttajan lisaaminen

Uusi kayttdja lisitaédn siirtymalla User settings -valikkoon, valitsemalla New user ja painamalla vahvistusta. Uusi kayttéja
lisdtdén luetteloon.

johan

johan

johanna johanna

malin malin

anders anders

New user

42 New user

Kuva 267 Kdayttdijdan lisdidminen

30.4.4. Kayttajan poistaminen

Kayttdjé poistetaan siirtymalld User settings -valikkoon ja valitsemalla kéyttéjd, joka halutaan poistaa.

Huomaa. Kaikki kyseisen kayttijin toiminnot poistetaan, ellei niitd ole synkronoitu mobiilisovellukseen.

v/ Select

@? Edit name

X Delete

1. Valitse poistettava kayttdja. 2. Valitse Delete ja vahvista valintamerkkia
painamalla.

Kuva 268 Kdyttdijdn poistaminen
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31. KAYTTO

31.1. Punnitus

13 ©

79000
51625 >

1575 i

@ ©®© © 6O
M T Y

@t @

Kuva 269 Kuormanpunnitusnédkymd

l. Kuormaimen laskun merkkivalo 9. Nostojen lukuméaira
2. Punnitusalue (harmaa taytt6) 10. Tavoitepaino

3. Kuormaimen korkeus (0-100 %) 11. Punnitustilan valinta
4. Tydlaitteen merkkivalo 12. Summa

5. Tyolaitteen kulman poikkeama 13. Toiminnan tallennus
6. Aloitussivu 14. Taara-merkkivalo

7. Punnitustilan merkkivalo 15. Painoyksikko

8. Punnituksen sééto 16. Paino

31.1.1. Koneen vaatimukset

Jarjestelmén tarkkuus riippuu osittain seuraavista:

*  Kiyttoldimpotila
- Odota aina ennen kuormanpunnitusta, ettd kone
ja sen hydraulijérjestelmi ovat lammenneet
kayntilampdotilaan.
*  Punnitus vaakasuoralla alustalla

- Traktorin kallistus vaikuttaa painopisteeseen
ja siten myds kuormanpunnitustulokseen.
Parasta tarkkuutta varten punnitus tulee tehda
vaakasuoralla alustalla.

* Ajoneuvon liikkeet

- Parasta tarkkuutta varten ajoneuvon tulee
olla punnituksen aikana paikallaan, jotta
véltytdan mitatun paineen vaihtelulta ajoneuvon
liikkeiden vuoksi.
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¢ Aisaston liikkeet

Kiiyté aina ohjaussauvan tiytti liiketta
punnituksen yhteydessi ja varmista, etti
nostoliike on pehmed. Néin viltit mitatun

paineen vaihtelut.

Parasta tarkkuutta varten tulee kayttia
moottorin samaa Kierroslukua

kalibrointinostoissa ja punnitusnostoissa.

*  Kunnossapito

Sailytd kuormain hyvéssi kunnossa. Liikaa
kuluneiden holkkien ja tappien sekd ndiden

alueiden voitelun puutteen kaltaisilla
asioilla voi olla kielteisid vaikutuksia
punnitustarkkuuteen. Suurten huoltojen

jélkeen ja erityisesti jos on vaihdettu kuluneita

komponentteja tai korjattu osia hitsaamalla,
punnitusjirjestelmad on kalibroitava uudelleen.
Kavitaatio hydraulijarjestelméssé voi aiheuttaa
punnitusvirheitd. Tama riski pienentyy paljon,

jos 0ljyn méara traktorin hydraulijarjestelmassa

pidetdén valmistajan suosittelemalla tasolla.

31.1.2. Nostaminen

Oikea nostotapa on térked punnitustarkkuuden parantamiseksi. Kuorma tulee nostaa pehmedésti ja tasaisesti, mutta tiydelli
ohjaussauvan poikkeutuksella punnitusalueella.

Toimenpiteet

e Nosta kuorma.

*  Varmista, ettd kuormain on punnitusalueen
alapuolella ja ettd tyolaitteen kulman asento
on haluttu.

Vaadittu tydlaitteen kulma osoitetaan
vihredlld merkinnalla.

Merkinté osoittaa valitun tydlaitteen
kalibroinnissa kéytetyn tydlaitteen
kulman.

Virheellinen tydlaitteen kulma
osoitetaan tyélaitteen merkkivalon
symbolilla.

Alempi kuormaimen merkkivalo
palaa, kunnes kuormain on
punnitusalueen alapuolella.

Punnitusnostoa €i voi aloittaa,
ennen kuin sekd tydlaitteen kulman
poikkeama etti alempi kuormaimen
merkkivalo sammuvat.

Kuva 272 Kuormain on oikeassa

asennossa.

WV,
,‘\\ ’,
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Auto @&
13 ¢

79000
51625 =

1575

Auto &

3 @

79000
51625 =

1575

N

Auto &
13c &

79000
51625 = @&

1575
®

Auto @&
13 ¢
79000
51625 =

1575

Kuva 273 Tyélaite on oikeassa

kulmassa.
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*  S&ada moottorin nopeutta niin, ettd se vastaa nopeutta,
jota kaytettiin tydlaitteen kalibrointiin.

*  Vedi ohjaussauvaa suoraan taaksepdin tiaydella A
poikkeutuksella ja nosta tasaisesti vakionopeudella
punnitusalueen lapi.

Auto &

140 &

*  Kun kuormain on Punnitusalueen ylapuolella ja
punnitus on onnistunut, jirjestelma antaa dédnimerkin
(piippaus) ja paino on ndytossa.

77540
53085 5 @&

1460 i
®

/ AN
/ \
I,||\

Kuva 274 Kun on suoritettu onnistunut punnitusnosto, paino
nékyy ndytolld.

Punnitusnosto hylétddan eikd painoa niytetd seuraavissa tapauksissa:

- Nosto on liian nopea.
- Nosto on liian hidas.

- Kuormain ei ollut punnitusalueen alapuolella,
kun nosto alkoi.

- Tyolaitteen kulma oli vdérd noston aikana.

31.1.3. Punnitustila

Punnitustilaksi voi asettaa manuaalisen tai automaattisen.

Manuaalinen-tilassa paino on lisittiva manuaalisesti

4 vV Ly,
. . \ ’
kumuloituvaan kokonaissummaan. > /

Auto &
13 C
79000
51625 =

1575

Automaattinen-tilassa mitattu paino lisdtddn automaattisesti
kumuloituvaan kokonaissummaan.

Punnitustilan merkkivalo osoittaa aktiivisen tilan.

Automaattinel m Manuaalinen

/7 A Y
/ AN
NN

Kuva 275 Punnitustilan merkkivalo

Punnitustilan voi muuttaa painamalla Punnitustilan valinta.

Auto &
13 ©
79000
51625 =

1575

/ \
/ \
Ill\\

Kuva 276 Punnitustilan valintapainike
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31.1.4. Painon naytto

Onnistuneen punnitusnoston jalkeen niytolld esitetdén
kuorman mitattu paino.

Auto &
13 C
79000
51625 =

1575 i

/ \
III\\

Kuva 277 Painon ndytto

Punnitustilassa - automaattinen mitattu paino lisitdén
automaattisesti kumuloituvaan summaan, vihennetdan
kohdepainosta (jos kidytdssd), ja punnitusnoston laskuria
kasvatetaan.

Punnitustilassa - manuaalinen saat nelja vaihtoehtoa, kun
punnitusnosto on tehty:

Man
13 C
79000
51625 =

1575 i

- Hylk&a mitattu paino ja jatka.
- Taaraa jarjestelmi mitatulla painolla.

- Vihenna kertyneestd summasta. ., W
A NER!

Lisdé kertyneen summaan.

Mitattu paino hyldtidén automaattisesti, jos mitéén ylla
kuvatuista toimenpiteistd ei tehdd ja kuormain lasketaan
punnitusalueen alapuolelle.

Katso lisétietoja luvusta 31.1.3. Punnitustila. Kuva 278 Punnitustila

31.1.5. Kertynyt paino

Punnitusniyt6lld ndet kumuloituneen kokonaissumman ja A
laskurin. Summa ja laskuri péivittyvit automaattisesti, kun
painoa lisétdan tai vihennetién.

Auto &

130) &

79000
~ (51625 5 )&%

1575

Kertynyt summa tallentuu pysyvéismuistiin virran pois
kytkemisen ajaksi ja palautuu, kun jarjestelméin kytketddn
virta.

/
III\\

Kuva 279 Kertynyt paino

Kertyneen summan ja laskurin voi nollata siirtymalla
Painoasetuksiin ja valitsemalla Nollaa summa.
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4 ' 10 ’, Remove last weight

Auto & Remove tare
13 &

79000

51625 = Target weight

1575«

/ A Y
/ \
NN

Kuva 280 Kertynyt summa

31.1.6. Viimeisimman painon poistaminen

Jos viimeksi mitattu paino liséttiin kumuloituvaan kokonaissummaan tai poistettiin siitd vahingossa, voit poistaa kyseisen
toimenpiteen valitsemalla Weight settings ja sitten Remove last weight. Kokonaissumma, punnitusnoston laskuri ja kohdepaino
(jos aktiivinen) palautetaan sitten aikaisempiin arvoihinsa ennen painon lisddmistd tai vihentdmista.

Huomaa. Voit poistaa vain suoritetun punnituksen.

A A e e
X Remove last weight

Remove tare

130 (&

79000
51625 = @&

1575 i

Clear sum

Target weight

/7 \
/ \
NN

Kuva 281 Viimeisimmdn painon poistaminen

31.1.7. Tavoitepaino

Voit antaa kohdepainon ylikuormituksen vélttdmiseksi
esimerkiksi, kun lastataan perdvaunua. Kohdepaino
pienenee automaattisesti, kun painoja lisdtdan
kumuloituvaan kokonaissummaan. Tdma auttaa
kuormausmééran seurannassa.

79000

51625 =

1575

Kuva 282 Tavoitepaino

Tavoitepainon voi asettaa tai tyhjentéa valitsemalla Weight settings, Target weight ja sitten Set tai Clear.
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Remove last weight

Remove tare

79000 Clear sum
ste2s = G v
1575
O

O) v

Kuva 283 Painoasetukset

Kun jérjestelma tunnistaa punnitusnoston suorituksen
jélkeen, ettd tavoitepaino saavutetaan tai ylitetdén,

se ilmoittaa kayttdjalle, ettd tarvitaan toimenpiteita.
Kohdepaino ja timénhetkinen paino ndytetdén korostettuina
reunuksilla, ja kuullaan pidempi ilmoitusééni.

Man
13 C

1300
« 78300 =

1575 i

Kuva 284 Tavoitepaino saavutettu
Jos punnitustilaksi on asetettu automaattinen ja jarjestelma tunnistaa, ettd kohdepaino saavutetaan tai ylitetdan, punnitustilaksi
vaihtuu automaattisesti manuaalinen ja kayttdjalta edellytetddn toimenpiteita.
Voit tdlloin valita seuraavista:

- Hyviksyi tavoitepainon ylittimisen ja lisdta
painon joka tapauksessa.

- Tyhjentdd hieman kuormaa ja tehdd uuden
punnitusnoston.

Kun lisdat viimeisen kuorman tavoitepainon saavuttamiseksi tai ylittdmiseksi, painon lisdtdédn summaan ja tavoitepaino poistuu
kaytosta ja nollautuu.
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31.1.8. Taaraus

Taarausta voidaan kéyttad séiliossa olevan materiaalin punnitsemiseen, kun et halua sisdllyttda punnitustulokseen séilion
painoa.

Kun haluat poistaa sdilon painon punnitustuloksista,
varmista ensin, ettd punnitustilaksi on asetettu manuaalinen,
ja tee sitten punnitusnosto tyhjilla séiliolla. Kun nosto ><
on tehty ja kayttdjaltd pyydetddn toimenpidettd, paina 4 ',

taarausta. N &

Man
13 ©
79000
51625

1575 i

»Od

Tata seuraavan punnitusnoston tulos ei sisélla sdilion
painoa vaan ainoastaan sen sisiltimén materiaalin painon.

/ \
/ \
LN

Kuva 285 Taaraus

Taaraussymboli osoittaa, ettd taaraus on kaytdssa.
Auto & #
13 C

79000
51625 = @&

1575%

Vi
vV 'y

\

/ \
/ \
III\\

<+

Kuva 286 Taarasymboli

Voit poistaa taarauksen kaytosti valitsemalla
Painoasetukset ja Poista taara.

9

Remove last weight

24 Remove tare A

Clear sum

4 'y,

\ ’ Auto @&
130 | &

79000

51625 5 @&

1575

Target weight A 4

/ \
/ \
I’||\

Kuva 287 Taaran poisto

Taaraus poistetaan automaattisesti, kun valitaan muu tydlaite.
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31.2.

Asennon valvonta

Asentondytdssd on seuraavat mittarit:

Kuormaimen korkeus
Tyo6laitteen kulma
Nostokapasiteetin kayttd

Kéynnissi olevan toiminnan ajastin

Téassd ndytossd voidaan kuormaimen valo (mallista riippuen) sytyttdd/sammuttaa.

Huom. Kuormaimen tydvalon 1ihto on tarkoitettu vain alkuperiisti Alo Loader Light™ -sarjaa varten

A S A e

MY T
® @ ©

Kuva 288 Asentondytto

Viitepisteet Asetuspisteiden méadritys
Kuormaimen korkeus (0-100 %)

Tydlaitteen kulma

Kuormaimen valo
Toiminnan tallennus
Nostokapasiteetin kaytto (0...100 %)

e R

Toiminnan ajastin

Aloitussivu

31.2.1. Kuormaimen korkeus

Kuormaimen korkeus nikyy prosenttiarvona suurimmasta korkeudesta tuotteen asennusohjeen konfiguroinnin tai kuormaimen
asetusten mukaisesti.

31.2.2. Tyolaitteen kulma

Tydlaitteen kulma nikyy asteina suhteessa kalibroituun vaakatasoon.

31.2.3. Nostokapasiteetin kaytto

Kapasiteettindytto esittdd nosto- ja laskupaineen absoluuttisen eron suhteessa kuormaimen suurimpaan tydpaineeseen (210

bar).
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31.2.4. Asetuspisteet

Korkeus- ja kulmainstrumentit voivat ndyttda kaksi erillistd kéyttdjin madrittdmaé viiteasentoa, joita kutsutaan asetuspisteiksi.
Ne toimivat visuaalisena apuvilineend kuormaimen ohjauksessa tiettyyn asentoon. Asetuspisteen mairitykseen voidaan kayttad
myo0s ddnimerkkid, jolloin naytosta kuuluu dédnimerkki, kun asetuspiste saavutetaan.

Voit asettaa tai tyhjentdé asetuspisteet valitsemalla Configure setpoints, valitse asetuspiste, jonka haluat méarittda, ja sitten Set,
Set with beep tai Clear.

!

Implement dumped ‘\/ Set with beep

B Loader high X Clear

> Loader low

N4

Kuva 289 Asetuspisteet

Kun painetaan Set tai Set with beep, senhetkistd kuormaimen tai tydlaitteen asentoa kaytetdan asetusarvona.

31.3. Vianmaaritys

Diagnostiikkandytto siséltyy Asetusndyttoon. Diagnostiikkandytto sisdltda jarjestelmén joitakin perustietoja seka tietoja sen
kaytosta.

ﬂ User settings Lifting time

OW Diagnostics A Dump time

% Maintenance Oper. time
O Load cycles _
1/ Loader setup \ 4

. . Loader type:
®% Display settings

md Factory reset

Kuva 290 Vianmddritys

- Nostoaika: aisaston liikeaika tunneissa.

- Tyhjennysaika: aika tunneissa, jonka
varustelevy on liikkkunut. Suuntaisvakaimella
varustetussa varustelevy liikkuu aina kun
aisasto liikkuu, vaikka kayttdja ei antaisi
kallistuskomentoa.

- Kayttoaika: tuntien mééra, jonka jirjestelma on
ollut kaytdssa.

- Kuormausjaksot: tehtyjen nostojen maara.

- Kuormaimen tyyppi: tuotteen ohjatun
toiminnon yhteydessd mééritetty kuormaimen

tyyppi.
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Jarjestelma kirjaa havaitut virheet ja varoitukset.
Aktiivisen héirion yhteydessa jarjestelmad nayttaa tilarivilla
varoitussymbolin.

>

\4
I

v

Kuva 291 Vika tai varoitus

Kun varoitussymboli ndkyy, jarjestelméssa on aktiivinen héirid. Voit selailla aktiivisia ja aiempia hdirioitd valitsemalla

virheluettelon ja valitsemalla sitten Ndytd.

® A

Lifting time _ __ hrs A Loader lights [520448]

Lift angle sensor [520461]

Dump time _ __ hrs N
Oper.time _ _ _ hrs
Load cycles

Loader type: Self levelling

Kuva 292 Varoitussymboli

Voit tyhjentdd aiemmat hiiriot valitsemalla virheluettelon ja valitsemalla sitten Tyhjennd.
Nayttad tarkat tiedot viasta, kun kayttdja valitsee sen ja valitsee Vahvista.

Katso luvusta 32. Vianetsintd ohjeita vianméadritykseen tai luvusta 33. Vikakoodi luettelo virhekoodeista.

A

A Loader lights [520448]

A Lift angle sensor [520461]

A Loader lights
failed.
[ 4 Status: Active

Occurrences: 1

Node address: 0x90

Kuva 293 Tarkkojen tietojen ndytto
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520448 Activation of loader lights

FMI: Current below normal (5)

hr
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31.4. Huoltomuistutus

Muistutustoiminnon tarkoituksena on auttaa kuormaimen
pitimisessd hyvéssd kunnossa. Parhaan tehokkuuden ja
pitkén kayttoidn saavuttamiseksi kuormaimen huolto on
suoritettava sdénnollisin véliajoin.

Jéarjestelma seuraa kuormaimen kéyttod ja muistuttaa
kayttdjaa, kun on aika huoltaa jarjestelma. Kun kuormain
tarvitsee huoltoa, Q-Companion-niytdlld ndkyy huollon
merkkivalo tilarivill.

Kun haluat ndhd4, milloin huolto on suoritettava, tai
kun haluat tyhjentié ilmoituksen sen jdlkeen, kun huolto
on suoritettu, siirry Maintenance-valikkoon ja tiettyyn
huoltotoimenpiteeseen.

Q-Companion BT -ndyton huoltomuistutukset
synkronoidaan Q-Companion-mobiilisovellukseen,
kun tallennustoiminnot siirretdén Bluetooth-yhteydelld.
Jos huoltomuistutusta tarvitaan, se ndytetddn myos
sovelluksessa.

A User settings ,,: Lubrication 7 hrs Lupricate greasing points with
universal grease (see manual)

Kuva 294 Huoltomuistutus

“ A

% Diagnostics £2 check bolts 3hrs

% Maintenance

% Loader setup
®% Display settings
wl Factory reset

Time to
maintenance

Press X to reset
maintenance counter

Kuva 295 Huoltomuistutus

31.5. Toiminnot

Q-Companion pystyy kirjaamaan/tallentamaan
etukuormaimella tehdyt ty6t. Namaé tiedot voidaan vieda
Q-Companion-mobiilisovellukseen ja verkkosivustolle,
joissa tehtyjen téiden, nostojen kokonaisméarin seka
nostojen keskiméérdisen painon tietoja on helppo kayttaa.
Jos haluat vieda tdiden kumuloituneet kokonaistulokset
Q-Companion-sovellukseen helpomman dokumentoinnin
vuoksi, suosittelemme, ettd luot erilliset toiminnot kullekin
suorittamallesi erilliselle tehtdvélle tai tydlle. Tama
varmistaa sitten, ettd mobiilisovelluksessa tehtévét jaetaan
eri toimintoihin.

31.5.1. Lokitoiminnot

Voit kdynnistid, keskeyttdi ja lopettaa toiminnan
punnitusndytossd tai asentondytossd. Kaynnissi oleva
toiminta osoitetaan foiminnan laskurilla, joka nidkyy
punnitusndytossd, asentondytossd ja aloitusndytossd. Kun
toiminta on kdynnissi, kaikki kumuloituneet punnitusnostot
rekister6iddén osaksi toimintaa.
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Kiytto

Toiminnan kiynnistys

Kéynnisté toiminta painamalla tallennuspainiketta.
Toiminnan ajastin kéynnistyy ja painikkeen kuvake vaihtuu
keskeytykselle.

Jos olet tehnyt punnitusnostoja ja niiden jélkeen péatit
aloittaa toiminnon, saat kysymyksen, haluatko tyhjentda
summan ennen uuden toiminnon aloittamista.

Kun toiminta on kdynnissé, kaikki kumuloituneet
punnitusnostot rekisterdiddén osaksi toimintaa.

Toiminnan keskeyttiiminen

Keskeytd toiminta painamalla keskeytyspainiketta.
Toiminnan ajastin keskeytetéddn ja painikkeen kuvake
vaihtuu tallennukselle. Vaihtoehtoisesti voit myds lopettaa
tallennuksen.

Kun toiminta keskeytetién, voit tehdé edelleen
punnitusnostoja, mutta et voi kumuloida niita.

Toiminnan lopettaminen

Voit lopettaa toiminnan painamalla lopetuspainiketta.
Vaihtoehtoisesti voit tallentaa tai hylétd toiminnan.
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Kiytté

31.5.2. Toimintojen vienti

Toimi seuraavasti, kun haluat vied4 tallennettuja toimintoja
mobiilisovellukseen:

1.

Voit siirtdd tallennetut toiminnot ja tulokset valitsemalla
sovellusvalikosta kohdan Import.

Jos et ole muodostanut laiteparia Q-Companion-
ndyton kanssa aikaisemmin, luettelo on tyhja. Jos
olet muodostanut néistd kahdesta laitteesta laiteparin
aikaisemmin, ndyttd ndkyy luettelossa, ja voit luoda
yhteyden painamalla nimea.

Voit lisitd sovellukseen uuden ndytén painamalla plus-
merkkid oikeassa yldkulmassa. Matkapuhelin skannaa
sitten ndyttojd, joten varmista, ettd halutun ndyton virta
on paalla.

Kun muodostat yhteyden ensimmaéisen kerran
toimintojen tuomiseksi, on tehtdvd muutamia
asetuksia. Ndiden asetusten tarkoituksena on vihentdé
my6hemmin manuaalisesti sydtettidvien tietojen
madrad, kun tietoja tuodaan sovellukseen. Sinun on
kerrottava:

- Sovellukseen rekisterdity kuormain, joka on
liitetty traktorin Q-Companion-nayttoon.
- Sovellukseen rekisterdidyt tyolaitteet, jotka

vastaavat asetettuja ja Q-Companion-nédyton
kanssa kéytettyja tyolaitteita.

Néytolld ndkyy edistymisté osoittava palkki, kun toimintoja
siirretddn. Kun toiminnot on siirretty mobiilisovellukseen,
niitd ei endi ole naytolla.

Exporting activities ...

@ = >
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Vianetsinti

32. VIANETSINTA

Hairio Mahdollisia syita Toimenpide
Néytossé on viesti Kytke kuormain Sahkokaapeli traktorin ja kuormaimen | Kytke kaapeli.
traktoriin. vililla on irronnut.

Sahkokaapeli traktorin ja kuormaimen | Tarkasta kaapeli.

2~5C

Connect loader to tractor

K2

vililld voi olla vaurioitunut.

Kuormaimen elektroninen ohjausyksikkd
(ECU) on epdkunnossa.

Ota yhteys jélleenmyyjaén.

Naytossd on viesti Kuormaimen ECU ei
ole yhteensopiva.

250

Loader ECU not compatible
Version: 1

&

Néyton ja kuormaimen elektronisen
ohjausyksikon (ECU) ohjelmaversiot
eivit ole yhteensopivat.

Ota yhteys jélleenmyyjaén.

Kuormaimen korkeusmittarin osoitin ei
ndy ndytossd.

Huom. Jos kuormaimen korkeusmittari
ei toimi, on hyvin luultavaa, ettei
tydlaitteen kulman mittari myodskéan
toimi.

Kuormaimen asentoja ei ole kalibroitu
oikein.

Suorita uudet kuormaimen asetukset
30.3.1. Kuormaimen asetukset.

Aisaston kiertoanturi on kytkeytynyt irti.

Kytke kiertoanturi.

Aisaston kiertoanturi tai sen kaapeli voi
olla vaurioitunut.

Tarkasta kaapeli ja anturi.

Tydlaitteen kulman mittarin osoitin
ei liiku, kun ty6laite liikkuu, mutta
kuormaimen korkeuden mittari toimii.

Kuormaimen ja ty6laitteen asentoja ei
ole kalibroitu oikein.

Suorita uudet kuormaimen asetukset
30.3.1. Kuormaimen asetukset.

Tydlaitteen kiertoanturi tai sen
sahkokaapeli on rikkoutunut.

Tarkasta kaapeli ja anturi.

Kuormaimen korkeusmittarin osoitin
litkkuu nykien, vaikka aisasto liikkuu
pehmeidsti.

Aisaston anturi/magneettinen pultti on
kiinnitetty vaarin.

Ota yhteys jélleenmyyjaén.

Tydlaitteen kulman osoitin liikkuu
nykien, vaikka varustelevy liikkkuu
pehmedsti.

Varustelevyn anturi/magneettinen pultti
on kiinnitetty véarin.

Ota yhteys jélleenmyyjaén.

Punnitusndytossd ei ndy
punnitustuloksia punnitusnoston aikana.

Kriteerejd onnistuneen kuorman
punnitusnoston suorittamiseksi ei tdytetd
(katso luku 31.1.2. Nostaminen).

Laske aisasto ja sddda tyolaitteen
kulmaa, kunnes kuormaimen laskun
merkkivalo ja tyolaitteen merkkivalo
sammuvat, ennen punnitusnoston
aloittamista.
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Vianetsinti

Hairio

Mahdollisia syita

Toimenpide

Jéarjestelma kehottaa nostamaan
nopeammin tai nostamaan hitaammin
punnitusnoston jilkeen.

Auto &
13 ©

79000 @
51625 =

1575

Punnitusnosto suoritettiin liian hitaasti
tai lilan nopeasti verrattuna kalibroituun
nostoon.

Lisda tai vahennd moottorin kierroslukua
vastaamaan paremmin tyolaitteen
kalibroinnissa kéytettya kierroslukua.

Kalibroi tydlaite uudelleen silld
kierrosluvulla, jota haluat punnituksessa
kayttaa.

Varmista, ettd kéytét aina ohjaussauvan
taytté liikettd noston aikana.

Naytosséd on viesti Pidd kulma
punnitusnoston jélkeen.

Keep angle
- 1
4 \\“ 'l’/
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Tyolaitteen kulma siirtyi noston aikana
sallitun alueen ulkopuolelle.

Varmista, ettet muuta kallistuskulmaa
nostoliikkeen aikana.

Kuorman punnitustulokset vaihtelevat
paljon, vaikka nostot ovat lahes
samanlaisia kuorman, nopeuden ja
noston tasaisuuden suhteen.

Kuormanpunnituksen kalibrointi on
virheellinen.

Kalibroi tydlaite uudelleen kuorman
punnitsemiseksi. Varmista, ettd kéytit
tarpeeksi raskasta kalibrointipainoa.
Katso 30.2.6. Kuormanpunnituksen
kalibrointi.

Aisaston anturi/magneettinen pultti on
kiinnitetty vadrin.

Ota yhteys jélleenmyyjaén.

Paineanturiin on jadnyt ilmaa.

Pédstd ilmaa ulos hydraulijarjestelmésta
siirtdmalld kuormaimen aisaa ja
tydlaitekiinnikettd muutamia kertoja
niiden mekaaniseen vasteeseen.

Ota yhteys jilleenmyyjdén, jos ongelma
ei ratkea.

Hydraulipaine vaihtelee noston aikana.

Tarkista hydraulidljyn taso ja tarvittaessa
lisdd oljya. Kalibroi tydlaite uudelleen
kuorman punnitsemiseen kayttamalld
korkeampaa punnitusaluetta. Paineilla on
sitten enemmaén aikaa stabiloitua, ennen
kuin kuormain saavuttaa punnitusalueen,
jossa mittaus tehddan.

Kuormaimen valo ei syty ndytostd vaan
laite antaa virheilmoituksen.

Kuormaimen valoa ei ole kytketty tai se
voi olla vaurioitunut.

Katso lisétietoja vikakooditaulukosta.
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Vikakoodi

33. VIKAKOODI

Vikakoodi|FMI Kuvaus Syy Toimenpide
520461 2 Nostokulman anturi — virheellisid | Epayhtendisia anturin lukemia. | Tarkasta anturi ja sen kaapeli.
tietoja.

3 Nostokulman anturi — korkea Anturi on rikki tai oikosulussa | Tarkasta anturi ja sen kaapeli.

jannite. akkuun.

4 Nostokulman anturi — matala Anturi on rikki, oikosulussa Tarkasta anturi ja sen kaapeli.

jénnite. maadoitukseen tai sitd ei ole
kytketty.

14 Nostokulman anturi — ECUn sisdinen virhe*. Ota yhteys jélleenmyyjéési.

erikoisohje.
520464 2 Kallistuskulman anturi — Epéyhtenéisié anturin lukemia. | Tarkasta anturi ja sen kaapeli.
virheellisia tietoja.

3 Kallistuskulman anturi — korkea |Anturi on rikki tai oikosulussa  |Tarkasta anturi ja sen kaapeli.

jannite. akkuun.

4 Kallistuskulman anturi — matala | Anturi on rikki, oikosulussa Tarkasta anturi ja sen kaapeli.

jénnite. maadoitukseen tai sitd ei ole
kytketty.

14 Kallistuskulman anturi — ECUn sisdinen virhe*. Ota yhteys jélleenmyyjééasi.

erikoisohje.
520465 3 Paineanturi A — korkea jénnite. | Anturi on rikki tai oikosulussa | Tarkasta anturi ja sen kaapeli.
akkuun.

4 Paineanturi A — matala jannite. | Anturi on rikki, oikosulussa Tarkasta anturi ja sen kaapeli.
maadoitukseen tai sitd ei ole
kytketty.

14 Paineanturi A — erikoisohje. ECUn sisdinen virhe*. Ota yhteys jélleenmyyjaési.

520466 3 Paineanturi B — korkea jénnite. | Anturi on rikki tai oikosulussa | Tarkasta anturi ja sen kaapeli.
akkuun.

4 Paineanturi B — matala jannite. | Anturi on rikki, oikosulussa Tarkasta anturi ja sen kaapeli.
maadoitukseen tai sitd ei ole
kytketty.

14 Paineanturi B — erikoisohje. ECUn sisdinen virhe*. Ota yhteys jélleenmyyjaési.

520448 5 Kuormaimen valo — pieni virta. |Kuormaimen valot ovat rikki tai |Tarkista kuormaimen valot ja
niité ei ole kytketty. niiden johdotus.

6 Kuormaimen valo — suuri virta. | Oikosulku maadoitukseen Tarkista kuormaimen valot
tai akkuun. L&hdon virta on ja niiden johdotus. Poista
katkaistu. virhekoodi sammuttamalla

kuormaimen valot ja ota 18hto
uudelleen kéyttoon.
520453 4 Lahdon tila — jannite normaalia | Sisdinen esto havaittu. Ota yhteys jélleenmyyjaési.
alempi.
520458 3,4,7, |Ldhdon tila — padaktivointivirhe. |L&hdon tilan aktivointi ei Ota yhteys jélleenmyyjaési.
12, 14 onnistunut.
520467 2 Tiedonsiirto — CAN-viyld pois  |Kuormaimen ECU yrittdd Ei toimintaa.
paéltd jaksoittain. palautua CAN-véylédn virran
kytkemisestd pois paalta.
31 Tiedonsiirto — CAN-viyld pois  |Kuormaimen ECU ei palautunut |Tarkista ndyton ja kuormaimen

paéltd pysyvasti.

CAN-véylén virran kytkemisesti
pois péaltd. ECU teki 10

yritystd CAN-vayldstd, mutta
epdonnistui.

liittimet ja johdotukset. Poista
virhekoodi kdynnistamalla
jarjestelméa uudelleen. Jos
virhe ei katoa, ota yhteys
jalleenmyyjaén.
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* Elektroninen ohjausyksikko — kiinnitetty kuormaimen etuosaan
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Kytkentikaavio

34. KYTKENTAKAAVIO

Mount the display with Ignition
the provided suction Yellow
cup windshield mount (KL15)
GND Battery

Black
(KL31)

3A Fuse (KLSO)

Tractor harness

34.1. Asennusvaiheet

»  Kytke traktorin kaapelointi virtalukkoon,
virtaldhteeseen ja maadoitukseen. Noudata johtimien
vérikoodausta.

»  Kiinnitd ndyttd tuulilasikiinnikkeell4 ja liitd ndyton
kaapelointi.
*  Kytke ndyton kaapelointi traktorin kaapelointiin.

* Kytke traktorin kaapelointi kuormaimen soveltuvaan
liittimeen.

*  Kytke virta.
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Takuumiiriykset

35. TAKUUMAARAYKSET

EY-VAATIMUSTENMUKAISUUSVAKUUTUS

ALO AB

Brinnland 300

SE-901 37 Umea, Sverige

Puh. +46 (0)90 17 05 00

Téten vakuutetaan, ettd

syyskuussa 2018 alkaen tdssé ohjekirjassa kuvattu kéyttdjén tyokalu Q-Companion BT (ks. etusivu)
A. ovat yhdenmukaisia seuraavien NEUVOSTON DIREKTIIVIEN kanssa:

- 26. helmikuuta 2014 annettu séhkomagneettista yhteensopivuutta koskeva direktiivi jisenvaltioiden lainsdddannon
lahentdmisestd, 2014/30/EU.

- paivatty 16.4.2014 koskien jasenvaltioiden lakien yhdenmukaistamista, joka liittyy radiolaitteiden markkinoille
saattamiseen, 2014/53/EU.

B. on valmistettu seuraavien yhdenmukaistettujen standardien mukaisesti:
SS-EN ISO 14982:2009, SS-EN 16590:2014 (ISO 25119:2010)

C. on valmistettu seuraavien yhdenmukaistettujen standardien mukaisesti:
ISO 15003:2006, ISO 20653:2013.

Teknisesti dokumentaatiosta vastaava henkilé ALO AB:ssi on Anders Lundgren, Executive Vice President R&D.

Uumaja 2018-09-01
Niklas Astrom

Toimitusjohtaja
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