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Przewodnik po oprogramowaniu sprzetowym

Informacje na temat wydania oprogramowania sprzetowego

Wersje oprogramowania sprzetowego sa publikowane w jednej z trzech faz: Stable Release, Release Candidate i beta.
Fazy oprogramowania sprzetowego sg uznawane za trzy oddzielne kopie kodu bazowego oprogramowania. Faza Stable
Release, ktdra jest najbardziej stabilna, ma na celu naprawe najwazniejszych btedéw. Faza Release Candidate ma na celu
naprawe btedow, zmierzajac do podniesienia stabilnosci. Moze réwniez zawiera¢ nowe funkcje. Faza beta, najbardziej
niestabilna, akceptuje wszystkie nowe funkcje, ale moze sie to wigzac z brakiem stabilnosci. Podane ponizej dokumenty
zawierajg informacje dotyczgce wydania dla kazdej fazy:

Informacje na temat wydania oprogramowania sprzetowego (w jezyku angielskim)

% UWAGA: faza Release Candidate przeksztalci sie w faze Stable Release, a beta — w Release Candidate. W takim
przypadku Geotab utworzy nowg faze beta. Proces ten odbywa sie mniej wiecej co dwa miesigce. Wiecej informaciji

mozna znalez¢ w sekcji Proces wdrazania oprogramowania sprzetowego.

Urzadzenie telematyczne

Instalacja
Urzadzenie telematyczne musi zosta¢ poprawnie zainstalowane, aby mogto prawidtowo dziata¢. Wiecej informacji na
temat instalacji telematyki, patrz dokumentacja instalacji (w jezyku angielskim) i blog (w jezyku angielskim). Wiecej

informacji na temat wymagan instalacji, patrz informacje dotyczace instalowania w okreslonym pojezdzie (w jezyku
angielskim).

Specyfikacja
Wiecej informacji na temat szczegdtowych specyfikacji urzadzenia, patrz Obstuga sprzetu (w jezyku angielskim).
10X

Technologia IOX Expansion jest zintegrowana z urzgdzeniem telematycznym i umozliwia podtgczanie do niego
dodatkowego osprzetu. Wiecej informacji na temat 10X, patrz dokumentacja 10X (w jezyku angielskim) i blog na temat 10X
(w jezyku angielskim).

Rejestrowanie krzywych

Zasadniczo wiekszo$¢ danych jest zapisywana przy uzyciu algorytmu opartego na krzywych (w jezyku angielskim).
Diody LED

Urzadzenie jest wyposazone w trzy diody LED, ktére wskazujg jego stan:

e czerwona dioda LED informuje, ze urzadzenie wykryto zapton i wigczyto sie;
e zielona dioda LED informuje, ze urzadzenie jest potagczone z siecig komérkowag; a
e niebieska dioda LED informuje, ze urzadzenie wykryto sygnat GPS.

Sygnaly urzadzenia

Po pierwszym uruchomieniu po instalacji urzadzenie przechodzi do trybu sygnatéw diagnostycznych, aby pomdc w
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instalacji podczas pierwszych dwoch wyjazdéw. Tryb sygnatéw diagnostycznych zapewnia rézne wskazania:

szes$¢ krétkich sygnatéw informuje o wykryciu zasilania,

jeden krétki sygnat informuje o wykryciu zmiany stanu zaptonu,

dwa krétkie sygnaty oznaczajg wyszukiwanie potgczenia komorkowego (wystepujg sporadycznie),
trzy krétkie sygnaty oznaczajg nawigzanie potgczenia komdrkowego, a

jeden dtugi sygnat oznacza wykrycie sygnatu GPS

I % UWAGA: Sygnaty dla kierowcy mozna witgczac¢ i konfigurowac z uzyciem interfejsu MyGeotab.

Impuls

Po wytgczeniu zaptonu w pojezdzie urzadzenie wytgcza sie i przechodzi w tryb uspienia. W trybie uspienia urzadzenie
okresowo wysyta do serwera sygnat ping — podobny do impulsu — w celu zapewnienia, ze pozostaje podtgczone, i
sprawdza dostepnos¢ aktualizacji oprogramowania sprzetowego. Urzagdzenie wysyta impuls co 30 minut przez pierwsze 2
dni. Po uptywie 2 dni urzadzenie wysyta impuls co 23 godziny.

Aktualizacje oprogramowania sprzetowego

Aktualizacje oprogramowania sprzetowego sg instalowane po wytgczeniu zaptonu lub podczas wysytania impulséw.
Polecenie aktualizacji oprogramowania sprzetowego jest wydawane po tym, jak urzagdzenie przesle wszystkie swoje dane
i modem zacznie sie wytgczadé.

Tryb wylaczenia urzadzenia

Urzadzenie przechodzi do trybu wytgczenia poprzez pobranie parametru w trybie zawieszenia lub zakonczenia. Po
przejsciu w stan wytgczenia urzadzenie resetuje i kasuje dane dziennika, dane o wypadkach oraz dane znacznika
czasowego z pamieci flash. W trybie wytgczenia urzadzenie nie tworzy dziennikéw, nie aktualizuje oprogramowania ani
nie wykrywa zaptonu. Urzadzenie okresowo taczy sie jednak z serwerami bramy w celu pobrania nowych parametrow. Gdy
wytgczone urzadzenie tgczy sie z serwerami bramy, rejestruje btgd wytgczenia. Czestotliwos$¢ tgczenia wytgczonego
urzadzenia wynosi 12 godzin po przejsciu w stan wytgczenia, a nastepnie co 23 godziny. Jesli urzadzenie znajduje sie w
trybie zakonczenia, konto sieci komdrkowej jest anulowane, a urzagdzenie zostaje trwale wytgczone. W trybie zawieszenia
konto komorkowe pozostaje aktywne, dzieki czemu mozliwe jest pobieranie nowych parametréw, a po zastosowaniu
aktywnego planu taryfowego wyjscie z trybu wytgczenia.

Dane dotyczace silnika

Aby uzyska¢ dane na temat stanu silnika, gromadzone przez urzadzenie telematyczne, zapoznaj sie z arkuszem Petna
lista obstugiwanych danych o stanie silnika (w jezyku angielskim). Arkusz Typ pojazdu i dane silnika (w jezyku angielskim)
zawiera skrét danych silnika dla licznika kilometréw, pasa bezpieczenstwa kierowcy, zuzycia paliwa i poziomu paliwa,
obstugiwanych przez urzadzenie telematyczne.

% UWAGA: Wartosci procentowe w kolumnach danych silnika sg obliczane na bazie tgcznej liczby pojazdéw
w terenie przez urzadzenie telematyczne.
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Priorytet dla danych silnika

Pojazdy czesto korzystajg z wielu Zrédet do zgtaszania danych. Po witgczeniu zasilania urzadzenie identyfikuje wszystkie
dostepne Zrédta, a nastepnie wybiera najbardziej prawdopodobne zrédto doktadnych danych. W przypadku danych
dotyczacych silnika wyswietlanych na tablicy przyrzaddw (1j. Licznika kilometréw, tempomatu itd.) oprogramowanie
sprzetowe nadaje priorytet komputerowi tablicy przyrzagdéw w stosunku do innych komputeréw. Komputer tablicy
przyrzaddéw ma priorytet, poniewaz uzytkownik koncowy czesto zyczy sobie zobaczy¢ to, co jest dostepne wizualnie, a nie
to, co znajduje sie w komputerze silnika.

Tryb samego nastuchu

Niektore typy danych pojazdow sg nadawane przez pojazd, natomiast inne rodzaje danych wymagaija, by urzadzenie
wystato zgdanie do pojazdu. Jesli urzadzenie wykryje problem z potgczeniem z pojazdem, przechodzi do trybu samego
nastuchu. W trybie samego nastuchu urzadzenie nie bedzie zgda¢ zadnych danych, w zwigzku z czym nie bedzie
rejestrowac danych pojazdu, ktére wymagajg zadania.

% UWAGA: Niewielka liczba pojazdéw emituje alarm, jesli jakiekolwiek wbudowane urzgdzenie diagnostyczne
(OBD) innej firmy zazada danych przez port OBD, gdy pojazd jest zablokowany, a zapton jest wytgczony. W
oprogramowaniu sprzetowym w wersji x.27.x urzadzenie GO9 wytgcza domyslnie ten alarm, aby zapewni¢ petny
dostep do danych zgodnie z planem taryfowym bez ryzyka wywotania alarmu. Wiecej informacji, w tym sposob
sprawdzania i kontrolowania stanu alarmu, mozna znalez¢ w sekciji czesto zadawanych pytan dotyczacych alertéw

dzwiekowych portu OBD (w jezyku angielskim).

Numer identyfikacyjny pojazdu (VIN)

VIN jest zgdaniem standardowym i jest dostepny w wiekszosci typédw pojazddw. Niektdre pojazdy nie odpowiadajg na
zadania VIN lub wysytaja nieprawidtowy numer VIN. Jesli z pojazdu nie zostanie przekazany prawidtowy numer VIN,
zostanie zapisany 0s.

Paliwo

MyGeotab korzysta z danych taczna ilos¢ paliwa i Laczna ilo$¢ paliwa dla biegu jalowego do obliczenia zuzycia paliwa
oraz Poziom paliwa (wielko$¢ procentowa lub objeto$¢) do obliczania tankowania.

Pamie¢ flash urzadzenia zapisuje tgczne wartosci paliwa w celu zapewnienia, ze zostang one zachowane po aktualizacji
oprogramowania sprzetowego lub wytaczeniu i ponownym witgczeniu urzadzenia telematycznego. Jesli urzadzenie
telematyczne zostanie przeniesione do nowego pojazdu — co zostanie wykryte po zmianie kodu VIN — wartosci tgcznej
ilosci paliwa sg resetowane do 0. tgczna ilos¢ paliwa jest rejestrowana jako krzywa i zapisywana po wytgczeniu zaptonu.

Pasy bezpieczenstwa i licznik kilometréw

Wykrywanie pasa bezpieczenstwa

Urzadzenie telematyczne przechodzi kompleksowy proces wykrywania i weryfikacji danych dotyczacych pasa
bezpieczenstwa. Proces walidacji danych pasa bezpieczenstwa normalnie obejmuje trzy wyjazdy. Podczas kazdego
wyjazdu pojazd musi poruszac¢ sie przez dtuzej niz jedng minute z predkoscig powyzej 10 km/h, aby dane zostaty
uwzglednione jako czes$¢ procesu walidacji. W celu wykrycia danych urzgdzenie musi rozpozna¢ zmiany stanu pasa
bezpieczenstwa. Zmiany stanu pasa bezpieczernstwa majg miejsce podczas korzystania z zaptonu.
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%k UWAGA: Proces wykrywania i weryfikacji danych stanu pasa bezpieczenstwa moze potrwac dtuzej, jesli w danym
typie pojazdu wystepuje wiele zrédet obstugujgcych dane stanu pasa bezpieczenstwa.

Funkcjonalnos$¢ pasa bezpieczenstwa

Po pierwszym uruchomieniu urzadzenia telematycznego wartos¢ stanu pasa bezpieczenstwa wynosi -1, co oznacza, ze
wartos¢ jest nieznana i urzagdzenie MyGeotab nie moze utworzy¢ ciggtego wyjgtku Rozpiety pas bezpieczenistwa — do
momentu ponownego wykrycia pasa Jesli przy kazdym zaptonie silnika pas bezpieczenstwa byt wczes$niej zapiety lub
rozpiety, stan pasa jest ustawiany na Nieznany. Ustawienie danych stanu pasa bezpieczenistwa na Nieznany zapewnia, ze
dane z wczesniejszych wyjazdow nie sg przenoszone na biezgcy wyjazd.

Wykrywanie licznika kilometréw

Urzadzenie telematyczne stosuje trzyetapowy proces wykrywania licznika kilometréw. W pierwszym etapie urzagdzenie
probuje zlokalizowaé informacje dotyczace licznika kilometréw. Po znalezieniu mozliwego Zrédta licznika kilometréw
urzadzenie rozpoczyna drugi etap, polegajacy na sprawdzeniu, czy wartosci danych wzrastajg prawidtowo. Do ukoniczenia
weryfikacji potrzeba co najmniej 0,5 km przejechanego dystansu. W trzecim etapie urzadzenie wykorzystuje dane GPS do
weryfikacji licznika kilometréw po co najmniej 5 km przejechanego dystansu. Etapy 2 i 3 mozna realizowac¢ podczas wielu
podrozy.

Funkcjonalnos¢ licznika kilometrow

Licznik kilometréw jest rejestrowany przy kazdym wigczeniu i wytgczeniu zaptonu i co dwa (2) lub co jeden (1) km, jesli
GPS dziata nieprawidtowo. Walidacja licznika kilometréw odbywa sie za kazdym razem po otrzymaniu wartosci w celu
zapewnienia, ze nie przeskoczy 15 km do przodu lub do tytu miedzy odczytami. Jesli dojdzie do tego dwukrotnie podczas
dwoch wyjazdéw bez przywrécenia wartosci — tj. licznik kilometréw nie powréci do wartosci w granicach 15 km -
zarejestrowana zostanie usterka licznika i urzadzenie telematyczne przestanie zgtasza¢ wartosci z licznika kilometréw.

Napiecie

W celu rejestrowania krzywej napiecia rozruchowego 10-sekundowe zapisy napiecia chwilowego sg okreslane z uzyciem
algorytmu krzywej przy kazdym rozruchu. Srednia warto$é napiecia jest zapisywana za kazdym razem, gdy zmienia sie o
250 mV lub wiecej. Jesli napiecie pojazdu spada ponizej 11,6 V na pie¢ minut, urzadzenie rejestruje Usterke ostrzezenia o
niskim napieciu i wymusza impuls w celu zapewnienia, ze wartos¢ niskiego napiecia zostata przekazana. 11,6 V jest
wartoscig domysling, ktéra moze zosta¢ zmieniona za posrednictwem parametru. W takiej sytuacji impulsy przetaczaja sie
na 23 godziny w celu zaoszczedzenia energii akumulatora. Jesli napiecie w pojezdzie jest stale nizsze niz 7 V, urzadzenie
telematyczne pozostaje w trybie niskiego poziomu zasilania i nie bedzie dziata¢ do czasu, az napiecie wzrosnie powyzej
8 V.

Cisnienie oleju
Cisnienie oleju jest zapisywane za pomocg logiki krzywych w nastepujgcych warunkach:

e Predkos¢ obrotowa silnika jest wyzsza niz 450; oraz
e Temperatura ptynu chtodzacego jest wyzsza niz 52 stopnie C; oraz
e Cisnienie oleju jest nizsze lub rowne 84 kPa.

Wykrywanie zaptonu
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Stan zaptonu w pojezdzie jest wykrywany przez urzadzenie za pomocg jednej z trzech nastepujgcych metod:

e W oparciu o dane silnika;
e W uktadzie trzyprzewodowym; lub
e Sledzenie wyjazdu/w uktadzie dwuprzewodowym.

W oparciu o dane silnika

Urzadzenie najpierw uaktywnia sie przez wykrycie skokéw napiecia lub ruchu w oparciu o wskazania
przyspieszeniomierza, a nastepnie wykorzystuje predkos¢ obrotowa silnika lub predkos$¢ jazdy do okreslenia stanu
zaptonu.

Uktad trzyprzewodowy

Urzadzenie jest podtgczone za pomocg specjalnej wigzki trzyprzewodowej: zasilania, masy i zaptonu. Potgczenie z
zaptonem odpowiada za wykrywanie stanu zaptonu.

Sledzenie wyjazdu/uktad dwuprzewodowy

Jesli urzadzenie nie odbiera danych z silnika lub nie jest podtgczone do wigzki trzyprzewodowej, to prébuje okresli¢ stan
zaptonu w oparciu o logike zwang $ledzeniem wyjazdu. Inna logika, zwana dwuprzewodowa, jest bardziej
skoncentrowana na napieciu i moze postuzy¢ do okreslenia stanu zaptonu — wigcza sie jg za posrednictwem
niestandardowego parametru.

Przyspieszeniomierz

Przyspieszeniomierz jest kalibrowany w trakcie jazdy. Dzieki temu urzgdzenie telematyczne moze zostac zainstalowane w
dowolnym ustawieniu, poniewaz ustawienie nie ma wptywu na dziatanie przyspieszeniomierza. Urzadzenie musi zostaé
bezpiecznie zainstalowane, aby dane z przyspieszeniomierza pozostawaty spojne. Poniewaz kalibracja przebiega w
czasie rzeczywistym, skalibrowanie przyspieszeniomierza moze wymagac jednego lub dwéch wyjazdéw. Ponadto
kalibracja opiera sie na danych GPS i moze trwac¢ dtuzej, jesli urzadzenie jest w obszarze, na ktérym sygnat GPS jest
stabszy. Dane z przyspieszeniomierza sg probkowane z czestotliwoscig 100 Hz i zapisywane przy uzyciu algorytmu
opartego na krzywych. Przyspieszeniomierz ma zakres od -8 g do +8 g z rozdzielczoscig 4 mg/bit dla wersji GO8 i
wczesniejszej oraz 0,244 mg/bit dla wersji GO9.

Instalacja

Urzadzenia telematyczne muszg by¢ trwale i mocno zainstalowane, poniewaz w przeciwnym razie obniza sie
niezawodnos¢ dziatania przyspieszeniomierza i kalibracja moze by¢ niemozliwa. Zamontowanie urzadzenia na
powierzchni narazonej na silne wibracje lub styk moze powodowaé nadmierne i/lub nieprawidtowe dane z
przyspieszeniomierza. Urzadzenie telematyczne moze wykrywacé zbyt duzo danych z przyspieszeniomierza i przestanie je
rejestrowac, kiedy dojdzie do nadmiernego nagromadzenia danych. Usterka urzgdzenia telematycznego jest zapisywana
w momencie wykrycia nadmiernego rejestrowania.

Ustawienie

Po skalibrowaniu przyspieszeniomierz jest wirtualnie ustawiony w nastepujgcy sposéb:

e 0OS$ x odzwierciedla ruch pojazdu do przodu/do tytu, przy czym dodatnia wartos$¢ x oznacza przyspieszanie, a
ujemna zwalnianie;

e 0OsSyodzwierciedla boki pojazdu, przy czym wartos¢ dodatnia y oznacza skret w lewo, a ujemna skret w prawo; oraz
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e 0$ z odzwierciedla ruch pojazdu w gére/w dét, przy czym dodatnia warto$¢ z oznacza ruch w dot (grawitacja).

Dynamiczna jazda

Przyspieszeniomierz stale rejestruje zdarzenia powyzej 300 mg w osi X (przéd/tyt) lub osi Y (bok/bok) za pomoca
algorytmu rejestrowania opartego na krzywych. State rejestrowanie zapewnia, ze po ustawieniu zasad na minimum 300
mg zdarzenia sg zawsze przestrzegane.

Informacje zwrotne dla kierowcy

MyGeotab ma skonfigurowane sygnaty dla kierowcy uzywane podczas dynamicznej jazdy. Dostepne sg rézne progi dla
przyspieszania, zwalniania i skrecania. Informacje zwrotne nie sg przekazywane, jesli pojazd jedzie z predkoscig ponizej
10 km/h.

Wykrywanie wypadkow

0Oddzielny bufor pamieci danych o wypadkach jest uzywany do przechowywania danych sekunda po sekundzie. Dane sg
przesytane tylko wowczas, gdy wystepuje zdarzenie przyspieszeniomierza potgczone z tgczng wielkoscig X/Y powyzej 2,5
g. Rowniez jesli wartosci osi Z stang sie ujemne, urzagdzenie wykrywa ewentualne dachowanie i rejestruje zdarzenie
wypadku. W trakcie wyjazdu moze dojs¢ tylko do czterokrotnego przestania do bufora danych wypadku. Do zmiany
wartosci 2,5 g moga postuzy¢ parametry niestandardowe, nalezy jednak pamietaé, ze nie mozna tej wartosci ustawic
ponizej 1,9 g. Cho¢ dane z przyspieszeniomierza moga zosta¢ wytgczone z powodu nadmiernego rejestrowania, dane z
przyspieszeniomierza o poziomie wypadku sg nadal rejestrowane.

Rejestrowanie danych przyspieszeniomierza podczas wypadku

Dane przyspieszeniomierza podczas wypadku sg rejestrowane w formie krzywej, bez logiki charakterystycznej dla
wypadku. Logika krzywej wykrywa zmiane przyspieszenia i wysyta odpowiednie wskazania przyspieszeniomierza. Logika
danych przyspieszeniomierza musi by¢ dostepna w planie taryfowym (tj. dane wypadkowe z przyspieszeniomierza nie sg
dostepne w planie podstawowym, ale usterka zostanie zarejestrowana).

Wykrywanie cofania

Przyspieszeniomierz moze postuzy¢ do wykrycia cofania, w komputerze silnika pojazdu jesli nie ma danych dotyczacych
uzywanego biegu. Urzadzenie okresla, ze pojazd przestat sie cofac, jesli zatrzyma sie na pie¢ sekund lub zacznie jecha¢
do przodu. Wykrywanie cofania jest rejestrowane w nastepujacy sposoéb:

e Cofanie jest rejestrowane jako potozenie biegu o wartosci-1; a

e Brak cofania jest rejestrowany jako potozenie biegu o wartosci 0 (neutralne).

GPS

Rejestrowanie

Rejestrowanie oparte na krzywych jest realizowane dla potozenia GPS i predkosci jazdy GPS w celu zapewnienia
najlepszego dopasowania na mapie, jak réwniez doktadnego profilu predkosci i czasu na biegu jatowym.

Ponizej przedstawiono domysine wartosci btedéw dla rejestrowania krzywych:

e Pro Plus z aktywnym $ledzeniem
o Btad maks. krzywej odlegtosci = 7,8 m
o Btad maks. szacunku pozycji = 28,5 m
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o Btad maks. krzywej predkosci = 3,6 km/h
o Btad maks. szacowanej predkosci = 7,3 km/h

e Pro lub Pro Plus bez aktywnego sledzenia

Btad maks. krzywej odlegtosci = 7,8 m

Btad maks. szacunku pozycji = 399 m

o Btad maks. krzywej predkosci = 5,5 km/h

o Btad maks. szacowanej predkosci = wytgczony

o

e Podstawa
o Btad maks. krzywej odlegtosci = 7,8 m
o Btad maks. szacunku pozycji = 1026 m
o Btad maks. krzywej predkosci = 5,5 km/h
o Btad maks. szacowanej predkosci = wytgczony

% UWAGA: Btad szacowania stuzy do przewidywania gdzie powinna znajdowac¢ sie warto$¢ po ostatnim zapisie
w GPS i poréwnuje biezgcy punkt w celu okreslenia, czy nalezy przeprowadzi¢ rejestrowanie.

Jesli dane z GPS sg nieprawidtowe, rejestrowanie krzywej predkosci jazdy jest realizowane na podstawie predkosci jazdy
mierzonej w oparciu o dane silnika. Dtugos$c¢ i szerokos¢ geograficzna sg uzywane do walidacji predkosci jazdy opartej na
GPS.

Jesli przyspieszeniomierz wykryje ruch przy wytgczonym zaptonie, GPS zostanie wigczony i sprawdzi, czy dtugosé lub
szeroko$¢ geograficzna zmieniajg sie wystarczajgco (o ok. 100 m). Jesli urzadzenie wykryje wystarczajgcg zmiane w
odlegtosci, wyjazd bedzie $ledzony i modem sie potgczy (jesli jest pod napieciem) i pozostanie potgczony az do
zakonczenia ruchu.
Prawidtowos¢ i precyzja
Urzadzenie telematyczne pozyskuje dtugosé i szerokos$é geograficzng bezposrednio z modutu GPS. Aby okresli¢ pozycje
GPS z modutu GPS, spetnione muszg zosta¢ nastepujgce warunki:

e Namiar 3D (min. 4 satelity);

e Parametr Position Dilution of Precision (DOP) musi wynosi¢ 6 lub wiecej;

e DOP czasu musi wynosi¢ 10 lub wiecej;

e Szacowana doktadnosc¢ jazdy musi wynosi¢ 1T m/s lub wiecej;

e Pierwsza prawidtowa wartos¢ jest ignorowana;

e Dane o wzroscie predkosci powyzej 30 km/h od poprzednich danych sg ignorowane;

e Jesliréznica miedzy predkoscig GPS a obliczong za pomocg szerokosci i dtugosci geograficznej z poprzednich

dwéch sekund przekracza 10 km/h, dane sg ignorowane; oraz
e Kazdy bit szerokosci i dtugosci geograficznej ma precyzje 0,0000256 stopnia.

Informacje o bibliotekach
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Patrz ten dokument, aby uzyska¢ liste informac;ji dla dotgczonych bibliotek oprogramowania/oprogramowania
sprzetowego.

Réznice funkcjonalne miedzy wersjami urzadzenia

Oprogramowanie sprzetowe urzadzenia GO RUGGED zawiera niewielkie réznice funkcjonalne w poréwnaniu z
oprogramowaniem sprzetowych urzadzen innego typu. Petna lista réznic znajduje sie w dokumencie Réznice

funkcjonalne w oprogramowaniu sprzetowym urzgdzenia GO RUGGED (w jezyku angielskim).
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