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1. Co to jest dynoTRUCK i do czego stuzy?

DynoTRUCK to hamownia drogowa stuzaca do pomiaru mocy, momentu obrotowego oraz
parametrow przyspieszenia samochodow ciezarowych. Pomiar predkosci pojazdu odbywa sie na
podstawie sygnalu GPS/GNSS odbieranego przez zewnetrzng antene GPS umieszczong na dachu
pojazdu lub w kabinie. Pomiar moze by¢ wykonywany w pojazdach wyposazonych w dowolny
rodzaj napedu. Urzadzenie nie posiada programowego ograniczenia mocy mierzonego pojazdu.
Urzadzenie przeznaczone jest do profesjonalnych zastosowan w diagnostyce pojazdow.

2. Warunki bezpieczenstwa

Przed pierwszym uruchomieniem nalezy bezwzglednie zapoznac sie z instrukcjg obstugi oraz
przestrzega¢ wszystkich zalecen w niej zawartych. Producent nie odpowiada za szkody wyrzadzone
uzytkownikowi ani osobom trzecim wskutek nieprzestrzegania zalecen zawartych w instrukcji.
Pomiaru nalezy dokonywac¢ na zamknietym odcinku drogi lub torze wyscigowym. Zabrania sie
obstugi urzadzenia przez kierowce pojazdu podczas pomiaru, poniewaz zagraza to bezposrednio
zyciu i zdrowiu oséb. Przed rozpoczeciem jazdy nalezy upewnic sie, czy: antena GPS wyposazona
w zaczep magnetyczny jest prawidtlowo umieszczona na dachu pojazdu (ewentualnie dodatkowo
zabezpieczona tasmga), kabel antenowy jest poprowadzony w sposob bezpieczny i nie ogranicza
ruchow kierowcy, a sonda dynoTRUCK znajduje sie stabilnie wewnatrz pojazdu. Zabrania sie
prowadzenia kabla antenowego w poblizu pedatu gazu, hamulca lub sprzegla, kierownicy oraz
innych elementoéw sterowania pojazdem. W przypadku watpliwosci prosze o kontakt ze wsparciem
technicznym.

3. Opis elementow skladowych

A — Walizka ochronna z wkladem piankowym

B — Zewnetrzna antena GPS/GNSS z przewodem antenowym oraz ztagczem SMA
C —Sonda dynoTRUCK

D — Przewod USB-C do tadowania sondy dynoTRUCK oraz tabletu

E — Tablet (z aplikacja dynoTRUCK) w obudowie ochronne;j

A




ZASILANIE
tADOWANIE
STAN SONDY
GNIAZDO tADOWANIA

WEACZNIK / WYEACZNIK
ANTENA GPS

Przed uzyciem nalezy sprawdzi¢ stan przewodu antenowego, ztacza SMA oraz ztacza USB-C.
Tablet zawarty w zestawie posiada wytrzymatg obudowe oraz ochronng naktadke z tworzywa
sztucznego. Sonda dynoTRUCK oraz tablet sq tadowane przez ztacze USB-C.

Sonda dynoTRUCK jest urzadzeniem pomiarowym umieszczanym wewnatrz pojazdu.
Komunikacja z tabletem odbywa sie w standardzie Bluetooth. Sonda odbiera sygnat z zewnetrznej
anteny GPS/GNSS podiaczanej przewodem ze ztagczem SMA i umieszczanej na dachu pojazdu.
Sonda posiada wbudowany akumulator, ztacze USB-C oraz sygnalizacje stanu pracy za pomoca
trzech diod LED.

Pierwsza dioda sygnalizuje obecnos¢ zasilania ze ztacza USB-C. Druga dioda jest dwukolorowa:
kolor pomaranczowy oznacza fadowanie akumulatora, a kolor zielony oznacza natadowany
akumulator. Trzecia dioda sygnalizuje stan sondy dynoTRUCK: miganie oznacza wyszukiwanie
sygnalu GPS, a Swiatlo ciagle oznacza znaleziony sygnatl GPS i gotowos$¢ do pomiaru.

Antena GPS/GNSS powinna by¢ umieszczona na dachu pojazdu, mozliwie poziomo. Antene
nalezy podiaczy¢ do sondy dynoTRUCK za pomoca ztacza SMA. Przed rozpoczeciem jazdy nalezy
upewnic sie, zZe antena i kabel s stabilnie ulozone.

* Dioda czerwona: obecnos$¢ zasilania ze ztgcza USB-C

* Dioda pomaranczowa: akumulator jest tadowany

* Dioda zielona: akumulator jest natadowany

* Dioda biata (migajaca): sonda wyszukuje sygnat GPS

* Dioda biata (Swiatlo ciggle): sygnat GPS znaleziony, urzadzenie gotowe do pomiaru

Pomiar predkosci pojazdu odbywa sie na podstawie sygnatu GPS/GNSS. Z tego powodu przed
rozpoczeciem pomiaru nalezy poczekac na znalezienie sygnatu GPS oraz sprawdzi¢ w aplikacji
status sondy. W przypadku stabego sygnatu GPS nalezy przerwac przygotowanie pomiaru i
przestawi¢ pojazd w miejsce z dobra widocznoscig nieba.



4. Dane techniczne

Sonda dynoTRUCK

}.acznosc¢ bezprzewodowa: Bluetooth
Czestotliwos¢ prébkowania: 25 Hz
Odbiornik: GPS/GNSS

Wejscie antenowe: SMA

Zasilanie: wbudowany akumulator 3,7 V
1000 mAh

Gniazdo tadowania: USB-C
Sygnalizacja: 3 diody LED (zasilanie
USB-C, ladowanie/natadowanie, status
GPS)

Stacja pogodowa: temperatura od -40 °C
do 105 °C, cisnienie od 500 hPa do 1100
hPa

Materiat: aluminium, tworzywo
sztuczne

Waga: 115 g

Marka i model: LENOVO TAB
Ekran: 10,17, IPS 1920 x 1200 px
Procesor: MediaTek Helio G85, 2 x
A75,2.0 GHz + 6 x A55, 1.8 GHz
System operacyjny: Android™ 14/15
Pamie¢: 4 GB RAM, 64 GB ROM
GPS, A-GPS, GLONASS, BDS
L.acznos¢: Wi-Fi 5 (802.11a/b/g/n/ac),
Bluetooth 5.3

Bateria: 3,7 V, 5100 mAh

Gniazdo tadowania: USB-C

Aparat glowny: 8 Mpx, autofokus,
aparat przedni: 5 Mpx, autofokus
Waga: 425 g

Antena GPS/GNSS

* Typ: aktywna

* Napiecie:3V/5V

* Czestotliwos¢: 1575,42 MHz
* Rodzaj ztgcza: SMA

* Przewdd antenowy: 2 m

e Waga:50¢g

Walizka

*  Wymiary zewnetrzne: 35 cm x 29,5 cm X
15 cm (d. x szer. x wys.)

* Material: ABS + polipropylen

*  Waga: 1,82 kg

Normalizacja pomiaréw

* SAEJ1349
* DIN 70020
* EWG 80/1269

Dodatkowe informacje

* Darmowe aktualizacje oprogramowania

* Waga catkowita zestawu: 2,64 kg

* Gwarancja 24 miesigce / mozliwos¢
przedtuzenia

* Blad powtarzalno$ci pomiaréw: < £1%

* Wersje jezykowe: PL, EN, DE, ES, FR

Etui tabletu

e Rozmiar: 10,1”
e Material: silikon
* Waga: 205 g

Przewod ladowania

* Wityk / dlugos¢: USB-C /2 m
* Waga:30g



5. Przygotowanie i montaz urzadzenia
Przygotowanie urzadzenia do pracy zajmuje okoto 2 minuty.

A) Przed pomiarem prosze natadowac baterie w tablecie oraz sondzie dynoTRUCK. Tablet oraz
sonda sq tadowane przez ztacze USB-C.

B) Sonda dynoTRUCK posiada trzy diody sygnalizacyjne. Pierwsza, czerwona dioda sygnalizuje
obecno$¢ zasilania ze ztacza USB-C. Druga, dwukolorowa dioda Swieci na pomaraficzowo podczas
fadowania, a po naladowaniu akumulatora na zielono. Trzecia, biala dioda koloru biatego wskazuje
stan sygnatu GPS: miganie oznacza poszukiwanie sygnatu, a Swiatlo ciggte oznacza odnaleziony
sygnat GPS.

C) Podlaczyc¢ przewod anteny GPS do zlgcza SMA w sondzie. Ztacze nalezy dokreci¢ recznie, bez
uzywania nadmiernej sity. Nastepnie umiesci¢ antene GPS na dachu pojazdu lub w kabinie,
mozliwie poziomo i w miejscu z dobrg widocznoScia nieba.

D) Kabel antenowy nalezy poprowadzic tak, aby nie przeszkadzat kierowcy, nie znajdowat sie w
poblizu pedalow, kierownicy i elementow sterowania pojazdem oraz nie by} narazony na przyciecie
drzwiami. Zaleca sie pozostawienie niewielkiego luzu przewodu przy sondzie i antenie.

Sonde dynoTRUCK nalezy potozy¢ stabilnie wewnatrz pojazdu. Sonda nie moze przemieszczac sie
podczas gwaltownego przyspieszania, hamowania lub skrecania. Nie wolno klas¢ sondy w miejscu,
z ktérego mogtaby spasc i zablokowac pedat gazu, hamulca, sprzegla lub inne elementy sterowania
pojazdem.

E) Po wilaczeniu sondy nalezy poczekac, az biata dioda statusu GPS przestanie migac i zacznie
Swieci¢ Swiattem ciaglym, co bedzie oznaczac¢ znaleziony sygnat GPS.

F) Zapinamy pasy bezpieczenstwa, uruchamiamy silnik, a nastepnie operator tabletu wiacza tablet
wraz z oprogramowaniem dynoTRUCK. Ze wzgledu na bezpieczenistwo tablet powinien by¢
obstugiwany przez pasazera, a nie kierowce pojazdu.

6. Uruchomienie oprogramowania

Uruchamiamy tablet. Urzadzenie jest w pelni skonfigurowane i gotowe do pracy. Po uruchomieniu
widzimy na gtdwnym ekranie szereg standardowych aplikacji systemu Android oraz aplikacje
DynoTRUCK - uruchamiamy aplikacje o nazwie DynoTRUCK. Po uruchomieniu aplikacji mamy
dostepne opcje:

* POMIAR - tryb pomiaru mocy, momentu obrotowego i przyspieszenia
* ANALIZA — tryb analizy danych wczesniej wykonanych pomiarow

* USTAWIENIA - ustawienia aplikacji, pomiarow

*  POMOC - podstawowe informacje pomocy oraz instrukcja obstugi



Zaleca sie w pierwszej kolejnosci wejscie w USTAWIENIA i sprawdzenie konfiguracji aplikacji.
Nastepnie nalezy przejs¢ do trybu POMIAR. Na pierwszym ekranie konfigurujemy pomiar, podajac
parametry: nazwe pomiaru, mase pojazdu z wagi samochodowej lub ewentualnie z dowodu
rejestracyjnego. Na dole ekranu znajduje sie pasek stanu sondy dynoTRUCK. Przed pomiarem
prosze sprawdzic¢, czy sonda jest polaczona z tabletem oraz czy zostat znaleziony sygnat GPS wraz
Z jego stanem.

TIkona stanu sygnatu GPS wskazuje kolorami site sygnatu. Zielony kolor: sygnat GPS bardzo dobry,
76ty kolor oznacza sygnat dostateczny, czerwony kolor oznacza sygnat niewystarczajacy - pomiar
niewskazany.
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Pomiar sklada sie z dwdch faz. Pierwsza to faza rozpedzania, a druga to faza samoczynnego
wytracania predkosci po ustawieniu biegu neutralnego. Faza druga trwa 10 s. Program
automatycznie zasygnalizuje dzwiekiem zakonczenie fazy wytracania predkosci i wygeneruje
automatycznie wykres.

Aby rozpoczac pomiar, nalezy nacisnac¢ przycisk GO. Pojawi sie komunikat ,,Mozna ruszac”.
Program w tym momencie oczekuje na rozpoczecie pierwszej fazy pomiaru.
Pomiar konczy sie automatycznie po zakonczeniu drugiej fazy, czyli fazy wytracania predkosci.

Pomiar mocy w pojazdach ze skrzynia manualng wykonujemy na biegu docelowym np. 11 w
pelnym zakresie obrotow. W celu dokladnego wyliczenia momentu obrotowego i uzyskania
poprawnego wykresu rozpedzamy pojazd spokojnie na wczesniejszych biegach i niskich obrotach, a
nastepnie po wrzuceniu biegu docelowego wciskamy maksymalnie pedat gazu i trzymamy gaz do
odciecia obrotow, po czym wrzucamy bieg neutralny i zaczynamy drugg faze, czyli wytracanie
predkosci. Druga faza trwa 10 sekund i jej koniec jest zasygnalizowany automatycznie, po czym
program samoistnie generuje wykres.

Pomiar mocy w pojazdach ze skrzynia automatyczna rowniez sklada sie z 2 faz. Pierwsza to
faza rozpedzania, a druga to faza wytracania predko$ci po wrzuceniu biegu neutralnego.

Faza rozpedzania rozpoczyna sie po naci$nieciu na ekranie zielonego klawisza GO.

Pomiar w pojazdach z automatycznag skrzynia wykonujemy z dowolng strategia, na jakq pozwala
dana skrzynia biegow.

a) po wcisnieciu klawisza GO wciskamy maksymalnie gaz i rozpedzamy pojazd do 100 km/h
lub wiecej, a nastepnie wrzucamy bieg neutralny, po czym program samoistnie wchodzi w
faze wytracania predkosci, a na konicu sygnalizuje dzwiekiem jej zakonczenie i generuje
wykres

b) po wecisnieciu klawisza GO stosujemy te samg procedure co w skrzyni manualnej
wybierajac bieg na sterowaniu manualnym skrzyni.



Program umozliwia réwniez wyliczenie bardzo dokladnego czasu przyspieszenia od 0 do 100
km/h i innych zakresow. W takim przypadku wciskamy klawisz GO, a pedat gazu do potozenia
maksymalnego niezaleznie od rodzaju skrzyni biegéw. Po osiagnieciu mierzonej predkosci lub
odcinka ¥ mili mozna rozpocza¢ hamowanie. W tym przypadku wartosci mocy beda niepoprawne,
ale wyniki dotyczace przyspieszenia bedq wiasciwe i automatycznie po osiggnieciu danej predkosci
lub odcinka drogi sa wyswietlane na ekranie.

7. Aplikacja dynoTRUCK

Ekran glowny programu

E-TRONIC dyn O

& POMIAR ©® PomMoOC

W2 ANALIZA R, USTAWIENIA

®

Boot time: 3.7 s 0 @ 9 Wersja: 1.0.0 | SN: 710492

A 08 14 PM
(2 M

70%

POMIAR - tryb pomiaru
ANALIZA - tryb analizy wcze$niej wykonanych pomiarow
USTAWIENIA — ustawienia aplikacji

POMOC - podstawowe informacje pomocy oraz instrukcja obstugi

(1) Status dostepnosci GPS i jakos¢ sygnatu
(2) Poziom natadowania i napiecie baterii sondy dynoTRUCK

(3) Temperatura i ciSnienie atmosferyczne otoczenia sondy dynoTRUCK prezentowane w czasie
pomiaru



(4) Domek — przelacza na ekran gtdwny Tabletu — ukrycie aplikacji

(5) Wersja aplikacji, SN — numer seryjny zestawu, HW — wersja oprogramowania Sondy
dynoTRUCK

Status Sondy dynoTRUCK:
Czekam na GPS - sonda wyszukuje sygnat GPS
OK - sygnal GPS znaleziony, mozna rozpocza¢ pomiar
OK - 76ty kolor ikony — sygnat GPS na dostatecznym poziomie

OK - czerwony kolor — sygnat GPS na bardzo niskim poziomie, wynik pomiaru moze by¢
niedoktadny

SIM - gdy wiaczono w ustawieniach Tryb DEMO

:c‘ Czekam na GPS zc‘ .
= 44 n- 40

WOLNO, SZYBKO - w czasie jazdy

BUF xx% — gdy w czasie pomiaru sonda straci zasieg Bluetooth, dane sa buforowane i
przestane po odzyskaniu zasiegu. Rozmiar buforu wynosi 150 sekund.

xx pps — ilos¢ odebranych pakietéw na sekunde

xx ms — czas odpowiedzi sondy (z ang. ping) — przy dobrym zasiegu wynosi ok. 40 ms

Ustawienia
e-Tronic - Ustawienia dyno
Norma mocy Pomiar Stukniecia pzwiek Wibracja
DIN(PN) SAE(ISO) EWG oy - . .
@ O O e O Aktualizacje
Po wcisnigciu GO pomiar rozpocznie
Tryb DEMO automatycznie po wykryciu ruchu Sprawdzaj aktualizacje O
0 Raz w tygodniu
Wigczony () Auto-Stop O
Pomiar zakoriczy sie 10 sekundy po
JEdHOStki wecisnieciu sprzegta AKTUALIZACJE
Predkosé kb O mph Dzwigk
Ol Omeh e Sop 1 P
Moment @nm O lbft - —
Temp. ®@c O+ R6zne
ECC0 IZNAKINODNY BAZA DANYCH
LICENCJE PRAWA AUTORSKIE

RESETUJ

PROSBA O IMEI USTAWIENIA

08:16 PM
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Norma mocy — wybor normy uzywanej do normalizacji wyniku pomiaru. Znormalizowany wynik
pomiaru mozna poréwnac do warto$ci podanej w dowodzie rejestracyjnym, ktora réwniez jest
znormalizowana

Tryb DEMO - umozliwia przetestowanie aplikacji bez taczenia z Sonda dynoTRUCK- symuluje
jej obecnos¢

Jednostki — wybor jednostek prezentowanych danych

Aktualizacje

Sprawdzaj aktualizacje — wlacza cykliczne sprawdzanie dostepnosci nowszej wersji. Gdy
pojawi sie taka, na ekranie startowym pojawi sie informacja o numerze nowszej wersji

AKTUALIZACIJE - otwiera strone stuzaca do aktualizacji aplikacji — patrz opis nizej
Pomiar

Auto-Start — Wlaczone: po nacisnieciu przycisku GO, aplikacja pokaze komunikat ,,Mozna
ruszac” i rejestracja danych rozpocznie sie automatycznie po wykryciu ruchu. Wylaczone:
dane rejestrowane sg natychmiast po nacisnieciu przycisku GO

Auto-Stop — Wlaczone: aplikacja automatycznie konczy pomiar po 10 sekundach trwania
fazy hamowania. Wylaczone: pomiar koniczy sie po nacisnieciu przycisku STOP (obok
przycisku GO)

Dzwiek Auto-Stop — wybdr melodii sygnalizujacej automatyczny koniec pomiaru
Rozne

LOGO / ZNAK WODNY RAPORTU - przechodzi do okna raportu, gdzie mozna

skonfigurowac logo firmy i znak wodny

BAZA DANYCH - otwiera okno do zarzadzania kopiami zapasowymi bazy

LICENCIJE - pokazuje okno z licencjami oprogramowania Open Source

PRAWA AUTORSKIE - pokazuje okno o prawach autorskich do niniejszej aplikacji oraz
czesci fizycznej dynoTRUCK

RESETUJ USTAWIENIA — przywraca wszystkie widoczne ustawienia do domysIlnych
ustawien oraz pokazuje ponownie instrukcje w oknie Pomiaru

Stukniecia
Diwiek — wlacza dzwiek przy dotykaniu ekranu

Wibracja — wlacza krotkie wibracje przy dotykaniu ekranu



Aktualizacja

Aktualizacja dyno

SPRAWDZ Aktualna: 1.0.0

1.1.0 NOWSZA 2.05.2057
- przyktadowy opis zmian w wersji 1.1.0
1.0.0 AKTUALNA 2.05.2057

- pierwsza wersja aplikacji

0.9.0 2.05.2057 INSTALUJ

- starsza wersja aplikaciji

08:18 PM
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SPRAWDZ — sprawdza w internecie najnowsza liste wersji aplikacji

INSTALUJ - przeprowadza proces aktualizacji. Aktualizacja do nowszej wersji jest w pelni
automatyczna

INSTALUJ (dla starszej wersji) — zastepuje aplikacje starsza wersja. Ze wzgledu na ograniczenia
systemu Android instalacja starszej wersji wymaga najpierw odinstalowania aktualnej. Spowoduje
to usuniecie wszystkich danych aplikacji. Aby zapobiec utracie bazy danych, aplikacja
dynoTRUCK wykonuje kopie zapasowa catej bazy i po uruchomieniu nowo zainstalowanej wersji
zapyta, czy przywrocic baze z kopii zapasowej



Analiza

ID  NAZWA NR REJ. DODANY ¥ WAGA POMIARY RAP.

FILTRUJ LISTE WPISUJAC TUTAJ NAZWE, NR REJ. LUB WAGE ID il
NAZWA Man TGL 180
NR REJ. EFWEF

1 Man TGL 180 EFWEF 07 lis 25r. / 14:19 5580 kg DODANY 07 lis 25r. / 14:19

6 Mercedes Arocs 2145  WOT3503A 18 kwi 25r. / 19:44 49260 kg 20

Pozycji

WAGA 5580 kg
POMIARY 2(®
[ Rar

1. Stock Run 1 (00:22s) 25 lip 2025, 13:28
183KM 296 Nm 033G 159KM 6300 RPM

257Nm 134 km/h

‘ 2. Stock Run 2 (00:23s) 251ip 2025, 13:33

189KM 302Nm 0.34G 158KM 6585 RPM

267Nm  141km/h

ANALIZA [ |
o os- QR 1202 2 o N

08:24 PM

0
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FILTRUJ LISTE... — wpisanie tu tekstu powoduje pokazanie na liScie ponizej tylko pozycji, w
ktérych wystepuje wpisany tekst. Dotyczy to nazwy, wagi oraz numeru tablic rejestracyjnych

Lista z baza pojazdéw — prezentuje wszystkie pojazdy znajdujace sie w bazie aplikacji. Przewijana
lista zawiera maksymalnie 100 pozycji. Strzaltki stuza do pokazania dalszych pozycji. Kolumny:

NAZWA — nazwa pojazdu

NR REJ. — numer tablic rejestracyjnych
DODANY - data dodania pojazdu do bazy
WAGA - waga pojazdu w kg

POMIARY - ilos¢ wykonanych pomiarow

RAP. — liczba wygenerowanych raportow

RAPORTY - otwiera liste wygenerowanych raportow

ANALIZA - otwiera okno Analizy dla wybranego pojazdu

(R

— po wybraniu pojazdu i stuknieciu tego przycisku, mozna wybrac drugi pojazd, ktory
chcemy poréwnac z aktualnie wybranym. Przycisk ANALIZA zmieni sie na
POROWNAJ — na wykresie w oknie Analizy beda wyswietlone pomiary z obu pojazdéw

KOSZ - usuwa wybrany pojazd z bazy danych



Pomiar

Nowy pojazd

NIVATINN Pojazd 249 3 =
NR REJ. J
XTSIl 2100 x & | =2100 kg

masa wtasna [kg] ; \korekta [kal

0:;5]Jp@]l OBRAK @ ®KALIBRUJ KALIBRUJ 4.300 /'

t 3 ? F’OEI;VIIIIEERU
'iam- | °C (21°C)

HW: 1.1.5-gps

/\ 08:28 PM
(2
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NAZWA - pole do wpisania nazwy pojazdu

NR REJ. — dodatkowe pole, np. numer tablic rejestracyjnych
WAGA - pole masy wiasnej pojazdu

WAGA KOREKTA [kg] — dodatkowa waga np. dodatkowy pasazer

OBROTY - jezeli aplikacja umozliwia prezentacje obrotéw, sa one wyliczane na podstawie
predkosci pojazdu i wprowadzonego przetozenia

KALIBRUJ - opcjonalna procedura kalibracji przelozenia, jezeli funkcja jest dostepna w
danej wersji aplikacji

KALIBRUJ (przycisk) — uruchamia procedure kalibracji przelozenia, jezeli funkcja jest
dostepna

BIEG POMIARU - bieg, na ktorym wykonywany jest pomiar — jest to tylko pole
informacyjne, ktére nie wpltywa na wynik pomiaru

POLE WYNIKU POMIARU - zostanie wypelione automatycznie po zakoficzonym
pomiarze

Po nacisnieciu KALIBRUJ pojawi sie ekran przygotowania pomiaru:



Pomiar przetozenia biegu

 rozpedz sie do 1000 RPM i utrzymaj te obroty pare sekund, az ustyszysz
dZzwiek zakonczenia pomiaru
« (nacisnij ZAPISZ aby recznie zakonczyé pomiar)

80.1 km/h std: 11.20

ANULUJ ZAPISZ

Widac tu aktualng predkos$¢ i miare jej zmiennosci. Kalibracja zakonczy sie gdy wartosc ta
spadnie ponizej 0.3.

Po zakonczeniu kalibracji wynik zostanie wpisany w POLE WYNIKU POMIARU. Liczba
ta stuzy do wyliczenia obrotow silnika z predkosSci pojazdu. Wartosc¢ ta jest inna dla kazdego
biegu i mozna jg rowniez wpisac recznie znajac przelozenie danego biegu oraz przelozenie
koncowe (z ang. final drive): nalezy pomnozy¢ te dwie liczby.

o]:]:{0)JR4l OBRAK @ ®KALIBRUJ KALIBRUJ 4.300 /'

BIEG
(_' 3 '_) POMIARU

TEMP. — gdy temperatura powietrza na zewnatrz pojazdu rozni sie znaczaco od temperatury
odczytanej z Sondy dynoTRUCK (liczba w nawiasie) nalezy wpisac¢ tu rzeczywista wartos¢

DALEJ - gdy wszystkie pola sa wypelnione, przycisk staje sie aktywny. Gdy wprowadzone dane
sa niepoprawne, kolor nazwy pola zmienia sie z zielonego na czerwony. Wcisniecie powoduje
zapisanie pojazdu w bazie aplikacji i przejscie do ekranu wlasciwego pomiaru



1. Umies¢ antene GPS na dachu pojazdu i poczekaj na sygnat GPS.

| (v2) : 5
2. Uruchom silnik. nm Pomiarl1l #
-1
Pomiar z manualna skrzynia biegow Moc MOMENT
3. Rozpegdz pojazd do 10. biegu. 1 - KM - Nm
4, Wrzu¢ 11. bieg i na niskich obrotach nacisnij m , @ natepnie wcisnij maksymalnie pedat | - RPM - RPM
i [ 100 KM/H 200 KM/H
gazu do momentu "odciecia" obrotdow lub gdy czujesz, ze pojazd juz nie przyspiesza. R
5. Wrzu¢ bieg neutralny i poczekaj 10 sekund, az ustyszysz dzwiek zakonczenia pomiaru (nie ;P; ;P;

hamuj w tej fazie). -1 =

6. Mozesz zatrzymac pojazd. A t & 4

Pomiar z automatyczna skrzynia biegéw @ 0BROTY O czAS (X)
3. Ustaw skrzynie w tryb manualny i wybierz odpowiedni bieg pomiarowy. -10

4. Na niskich obrotach: nacisnij m , weisnij maksymalnie pedat gazu i przyspieszaj do | MOC - [[] KOLA (Y)

dowolnej predkosci. MOMENT - () KOLA

5. Aby zakoriczyé pomiar przetacz na bieg N (neutralny) i odczekaj 10 sekund, a7 ustyszysz dzwiek | [ O siAfe]
zakoriczenia pomiaru. -l [C) PREDKOSC
6. Mozesz zatrzymac pojazd. 0
Ni k jig UKRYJ - —
ie pokazuj wiecej 1 0 RAPORT .
DORPM —

Po przejsciu do ekranu pomiaru pojawia sie skrocona instrukcja pomiaru. Po zaznajomieniu sie z
instrukcja pomiaru naciskamy UKRYJ.

Rownoczesnie aplikacja automatycznie nawiazuje polaczenie z Sonda dynoTRUCK. Status
polaczenia, stan sygnatu GPS oraz gotowos$¢ do pomiaru sa widoczne w pasku statusu na dole
ekranu.

Nowy pomiar

.
Nowy pomiar .

Pomiar 2

Faza hamowania z innego pomiaru @

@ Pomiar1

Predkosc¢ poczatkowa 50 km/h @

Predkosc¢ koricowa 120 T @
ANULUJ OK

Program umozliwia w kolejnych pomiarach pominiecie 10-sekundowej fazy wytracania predkosci.
Jezeli wykonaliSmy faze wytracania predkosci dla danego pojazdu w pierwszym pomiarze, mozemy



jej uzy¢ w kolejnych pomiarach. W celu uzycia tej funkcji zaznaczamy opcje Faza hamowania z
innego pomiaru w oknie nowego pomiaru lub w oknie edycji istniejacego pomiaru.

Uzytkownik moze rowniez zaznaczy¢ opcje Predkosc poczatkowa i/lub Koncowa pomiaru, ktérg
moze skonfigurowac recznie.

Powyzsze opcje informuja sygnatem dzwiekowym, kiedy nalezy rozpocza¢ przyspieszanie i/lub
kiedy nalezy wcisna¢ sprzeglo i wrzucic bieg neutralny, czyli faze wytracania predkosci. Uzycie
tych funkcji zapewnia maksymalng powtarzalno$¢ pomiaréw i poprawia czytelno$¢ wykresu.
Dodatkowo utatwia kolejne pomiary.

Wilasciwy pomiar

Pojazd 249 sl © dyno

PREDKOSG

B ® @ % O LS
W af .« Pomiar1_/

@ MOC MOMENT
L p— By - S = KM = Nm
B — N — - RPM - RPM
100 KM/H 200 KM/H
L] L ULt el B G (i 5 e - -

- RPM - RPM

[ ®&— 1) ©

@- @ oBROTY O czas  (X)

b R EEF=E\/ER d

S @)\____MOC-DKOLA v)
() MOMENT -

L @ ““““““ @ L Dsialsl

] e S\ ME—— == [C) PREDKOSC

] — Moc ] | ) __ I \ -
RAPORT

/\ 0420 PM
=

70%

(1) Zakladka Pomiar 1 — uzytkownik moze przemieszczac sie pomiedzy pomiarami naciskajac
odpowiednig zakladke. Ponowne nacisniecie wybranego pomiaru ukrywa go na wykresie

(2) Dodaje nowy pomiar

(3) Rozpoczyna pomiar — po nacisnieciu nalezy poczekac¢ na sygnat dZzwiekowy oznaczajacy,
ze dane z Sondy dynoTRUCK sa wysylane

(4) Zatrzymuje rozpoczety pomiar (nieaktywny, gdy wlaczona jest opcja Auto-Stop)

(5) Nazwa pomiaru

(6) Przycisk do zmiany nazwy pomiaru

(7) Wyniki pomiaru — liste mozna skonfigurowac przyciskiem (8)

(8) Przyciski do poréwnywania pojazdow oraz do konfiguracji listy wynikow pomiarow



€)
(10)
(11)
(12)
(13)
(14)
(15)
(16)
(17)
(18)
(19)

Wybor osi X wykresu

Wybor danych prezentowanych na wykresie na osi Y (maksymalnie 2 typy danych)
Kosz — kasuje aktualnie wybrany pomiar

Otwiera ekran generowania raportu

Zaawansowana konfiguracja danych na wykresie

Przyblizenie danych wykresu

Oddalenie danych wykresu

Przelacza tryb przesuwania wykresu

Legenda wykresu

Powieksza / pomniejsza 0§ Y wykresu

Konfiguracja wskaznikéw danych ptynacych z sondy dynoTRUCK

Przycisk konfiguracji listy wynikéw pomiaréw (8)

Filtr Norma mocy Wyniki
@ RZECZYWISTA

e 3 # ZNORMALIZOWANA
© om

(DIN

1 Domyslny dla
O nowego pojazdu

Filtr — filtrowanie wykresu mocy i momentu. Gdy wykres jest mocno ,,pofalowany” mozna
zwiekszy(¢ te wartos¢. WartoS¢ ta w bardzo minimalnym stopniu wplywa na koncowy wynik

pomiaru

Norma mocy — wyboér normy uzywanej do normalizacji wyniku pomiaru

Domyslny dla nowego pojazdu — gdy zaznaczone, wybrana wartosc filtra/normy mocy
bedzie uzyta w nowo utworzonym pojezdzie

Wyniki — otwiera okno z wyborem wys$wietlanych wskaznikow w Wyniki pomiaru (7)



Raport

PODGLAD O
GENERUJ
LOGO© [FIRMY O &
Oecsv
ZMIEN LOGO FIRMY y
= & POKAZ
. Plikéw: 0
Raport hamowni dynoTRUCK
i . @ stock
Nazwa  Mercedes Arocs 2145 2022 [ NFrej s - Masawt. 15445kg | Cisn. 1018 hPa O Stock
7
Data 25.02.2025, 15:59 Norma  DIN(-2.4%) Koto 3350 mm Temp. 7-9°C Mod1
() Mod1
MoC MOMENT  MASA+ INFO ) Mod1
: 437 KM 2218 Nm ‘ 3
Seria  Gairem 1091 ReM e \ ‘ Gewi | ez
ot il & | (0 Mod2

ST1 593 KM 2877 Nm
e 1667 RPM 1106 RPM

- kg ‘

T > SIKM (2218 hm = 2877Nm

[KM] [Nm]

‘

GENERUJ - generuje pokazany raport do formatu PDF, JPG lub CSV
POKAZ — wys$wietla okno z lista wygenerowanych plikéw
Stock ... — lista pomiar6w do wys$wietlenia

c — pokazuje ustawienia raportu

Lista wygenerowanych raportéw — wyswietla sie po wygenerowaniu raportu lub naci$nieciu
przycisku POKAZ

RAPORTY (2) 2
Raport_M4 F82 -norma D
2/12/2025, 12:3@ AN - 8.1MiB
——
(J Raport_M4 F82 -norma
11/20/2024, 2:52 PM - 2.8MiB @ D
——
«2 UDOSTEPNIJ =~ E-MAIL [ ]
| —




CJ - otwiera wygenerowany plik raportu
B - trwale usuwa wybrane pliki

UDOSTEPNIJ — wyswietla okno z wyborem aplikacji/protokotu, za pomocq ktérego zostang
wystane/udostepnione wybrane pliki
E-MAIL - komponuje wiadomoS$¢ e-mail i zalacza wybrane pliki

Ustawienia raportu

/J,NFn |
BIEG| WSZYSTKIE NAJDLUZSZY NAJMOCNIEJSZY u
@

O O o

RAPORTY MOCY OBA RZECZYWISTA ZNORMALIZOWANA
O @] @®

SKALA = 100% +

n ZMIEN LOGO FIRMY ZMIEN ZNAK WODNY

BIEGI - gdy wykryto zmiany biegow w czasie pomiaru, mozna wybra¢, ktore majq by¢
wySwietlone

RAPORTY MOCY - wybor, ktore strony sa widoczne w podgladzie i beda generowane w
raporcie

SKALA — wielkos¢ tekstu w raporcie

ZMIEN LOGO FIRMY - wyswietla konfigurator loga firmy

ZMIEN ZNAK WODNY - wyswietla konfigurator znaku wodnego na $rodku raportu
WYBIERZ PLIK — wybor nowego pliku loga firmy lub znaku wodnego — domyslnie pliki
graficzne loga firmy i znaku wodnego znajduja sie w pamieci wewnetrznej Tabletu:
Pamie¢ wewnetrzna/Dane dynoTRUCK/

Suwaki limitujace

L e e e bl oo o R sl 142
BO| 114
71 ialetetateraltebtefeste sttt ittt 5O e AR A 85

3000 3500 4000 4500 5000 5500 6000 6500 7000 7500

- k [RPM]

Gdy chcesz ukry¢ cze$¢ wykresu, mozesz nacisngc i przeciagnac¢ suwaki limitujace, ktére
obetng wykres z lewej lub z prawej strony. Suwak zmienia kolor na czerwony, gdy wykres
jest obciety. Nacisniecie czerwonej strzatki usuwa dany limit.



Przykladowe raporty

Raport hamowni dynoTRUCK

Nazwa Mercedes Arocs 2145 2022 Nrrej. - Masawt. 15445 kg Cisn. 1018 hPa
Data  25.02.2025, 15:59 Norma DIN(-2.4%) Koto 3350 mm | Temp. 7-9°C
MOC MOMENT MASA+ INFO
3 437 KM 2218 Nm 3
_Se"a 1681RPM 1091 RPM =kg BIEG: 11
ST1 593 KM 2877 Nm kg
s 1667 RPM 1106 RPM

[KM]

620
600
580
560
540
520
500
480
460
440
420
400
380
360
340
320
300
280
260
240
220
200
180
160
140

700

800

900

1000

(2218 Nm » 2877 N

MOC ~ MOMENT
(DIN) (DIN)
1100 1200 1300
[RPM ]

1400

1500

Pomiar Mercedes Arocs 2145.

1600

1700 1800




Raport hamowni dynoTRUCK

Nazwa lveco Stralis 460 Nrrej. - Masawl. 14350kg = Cisn. 32; hPa
Data  4.02.2026, 17:11 Norma DIN(+1.4%) Koto 3254 mm  Temp. -2-5°C
MocC MOMENT INFO

MocC MOMENT (KOLA) (KOLA)

Pomiar 3 515 KM 2496 Nm 418 KM 2073 Nm BIEG: 11
e 1515 (RPM) 1324 (RPM)  1511(RPM) 1154 (RPM)
Pomiar 9 453 KM 2270 Nm 355 KM 1897 Nm

1540 (RPM) 909 (RPM) 1534 (RPM) 909 (RPM)

[KM]

540
520
500
480
460
440
420
400
380
360
340
320
300
280
260
240
220
200 -
180
160
140

100 - :-_-_ lessadasializecsldes nZda T UL ES B PPty (s

120F---- | PSR —— T— Y, ST Sy — = MOCG-----d----temmmo b od o

850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400
[RPM]

Pomiar Iveco Stralis 460.

1450 1500 1550 1600 1650 1700




8. Uwagi praktyczne dotyczace pomiarow GPS

1. Pomiarow dokonujemy w miare mozliwosci na plaskim, prostym i otwartym odcinku
drogi, gdyz nier6wnosci w postaci zmiany pochylenia drogi moga falszowa¢ pomiar.
Nalezy unika¢ miejsc z ograniczong widocznoscia nieba, takich jak tunele, wiadukty,
gesta zabudowa, parkingi podziemne, alejki z wysokimi drzewami oraz okolice
wysokich metalowych konstrukcji.

Kolejne pomiary nalezy wykonywac zawsze na tym samym odcinku, zwlaszcza jezeli
porownujemy do siebie dwa pomiary.

2. Antena GPS powinna by¢ umieszczona na dachu pojazdu, mozliwie poziomo i z jak
najlepsza widocznoscia nieba. Nie nalezy rozpoczyna¢ pomiaru przed uzyskaniem sygnatu
GPS.

3. Kabel antenowy nalezy prowadzi¢ tak, aby nie przeszkadzat kierowcy, nie znajdowat sie w
poblizu pedalow i nie by} narazony na przyciecie drzwiami. Nie nalezy zgina¢ przewodu
antenowego pod ostrym katem.

4. Do tadowania tabletu i sondy dynoTRUCK nalezy uzywac¢ przewodu USB-C
przeznaczonego do sondy.

5. Sonda dynoTRUCK powinna leze¢ stabilnie wewnatrz pojazdu. Nie wolno umieszczac jej w
miejscu, z ktérego mogtaby spas¢ pod pedat gazu, hamulca lub sprzegla lub przeszkadza¢ w
prowadzeniu pojazdu.

6. Po przeniesieniu urzadzenia, po dluzszej przerwie lub po rozpoczeciu pracy w nowej
lokalizacji wyszukanie sygnalu GPS moze zaja¢ wiecej czasu (zimny start trwa okolo
40 s).

7. Zlacze SMA nalezy podlaczac ostroznie, bez szarpania przewodu i bez uzywania
nadmiernej sily przy dokrecaniu.

9. Utylizacja

W przypadku wycofania urzadzenia z uzytku nalezy odda¢ calty komplet do stacji odbioru
elektroodpadéw lub wysta¢ bezposrednio do producenta, ktéry zapewnia utylizacje w
wyspecjalizowanej jednostce odbioru elektroodpadéw. Dotyczy to w szczeg6lnosci elementow
zawierajacych akumulatory, takich jak tablet oraz sonda dynoTRUCK.

10. Prawa autorskie i certyfikaty producenta
Wszelkie prawa zastrzezone, E-tronic, Marcin Nowak, ul. Turkusowa 9, 64-500 Kepa, Polska.

NIP: 7871947367, NIP UE: PL7871947367, EORI: PL787194736700000, BDO: 000431624
Tel. kontaktowy: +48 502 604 932, e-mail: dynotruck@o2.pl

Urzadzenie spelnia wymagania dyrektyw i norm UE, w tym RED 2014/53/UE, EMC, LVD oraz RoHS, i posiada
deklaracje zgodnos$ci CE wystawiona przez producenta. Urzadzenie wykorzystuje moduly zgodne z FCC.
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