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Esipuhe

1.1 Tekijanoikeus

1.1.1 Tekijanoikeus 2023-2024

CHCNAV | Shanghai Huace Navigation Technology Ltd. Kaikki oikeudet pidatetaan.
CHCNAV ja CHC Navigation ovat Shanghai Huace Navigation Technology Limitedin
rekisterdityja tavaramerkkeja.

Kaikki muut tavaramerkit ovat omistajiensa omaisuutta.

1.1.2 Tavaramerkit
Kaikki tassa julkaisussa mainitut tuote- ja tuotemerkit ovat omistajiensa tavaramerkkeja.

1.2 Turvallisuus varoitukset

Kun kaytat CHCNAV NX612 GNSS -automaattiohjausjarjestelmaa, noudata seuraavia
turvallisuusohjeita:

Lue huolellisesti kdayttoohjeet ennen kayttod, jotta jarjestelmaa kaytetdaan oikein ja
turvallisesti.

Noudata tiukasti paikallisia liikennesadntoja ja turvallisuusmaardyksia jarjestelman
kdyton aikana varmistaaksesi turvallisen toiminnan sopivissa olosuhteissa.

Tarkista sdannollisesti jarjestelman ja laitteiden kunto ja toiminta, jotta varmistetaan
normaalit toiminnot ja tarkka navigointi.

Pida keskittyminen ja valppaus ylla kaytén aikana — valta vasymysta ja hairictekijoita
onnettomuuksien ehkadisemiseksi.

Alid kidytid jirjestelmidi vaarallisilla alueilla, kuten jyrkinteilld, vesilatikoissa tai
mutaisilla alueilla, henkilévahinkojen tai laitevaurioiden valttamiseksi.

Lopeta jarjestelman kaytto heti, jos siind ilmenee vikaa tai poikkeavaa toimintaa, ja
ota yhteytta valmistajaan tai toimittajaan teknisen tuen ja huollon saamiseksi.

Suojaa laitteet fyysisilta vaurioilta ja sddolosuhteilta, jotta varmistetaan pitkdaikainen
kestavyys ja luotettavuus.

Noudata huolto- ja yllapitosuosituksia, jotta laitteet sadilyvat kunnossa ja toiminta
pysyy normaalina.

Kiinnitd huomiota ymparistén ja muiden henkildiden turvallisuuteen jarjestelmaa
kaytettdessa, jotta onnettomuuksia valtetdan, ja pysayta kone viipymatta, jos iimenee
poikkeavia tilanteita.
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Ylla oleva on tarkoitettu vain viitteelliseksi, ja tarkka turvallisuusohjeiden sisalto voi
vaihdella hieman laitteen mallin seka paikallisten sadddsten ja standardien mukaan.
Kun kaytdt CHCNAV NX612 GNSS -automaattiohjausjarjestelmda, lue ja noudata
huolellisesti asiaankuuluvat turvallisuusohjeet ja kadyttdohjeet, jotta jarjestelman
turvallinen ja moitteeton toiminta varmistetaan.

1.3 Johdanto

Tama CHCNAV NX612 -kdyttoohje kuvaa, kuinka CHCNAV® NX612 -jarjestelma
asennetaan ja otetaan kdyttoon. Tassa oppaassa "jarjestelmalld" viitataan NX612-
maatalousjarjestelmaan, ellei toisin mainita. Vaikka olisit kdyttanyt muita
maataloustuotteita aiemmin, CHCNAV suosittelee lukemaan taman oppaan, jotta
tutustut taman tuotteen erityisominaisuuksiin.

1.4 Tekninen tuki

Jos sinulla ilmenee ongelmia etka 16yda tarvittavaa tietoa tdsta oppaasta tai CHCNAV:n
verkkosivuilta www.chcnav.com ota yhteytta paikalliseen CHCNAV-jdlleenmyyjaasi,
jolta ostit jarjestelman.

Jos haluat ottaa yhteytta CHCNAV:n tekniseen tukeen, voit |dhettda sahkopostia
osoitteeseen support@chcnav.com

1.5 Vastuuvapauslauseke

Ennen jarjestelmdn kdyttdéd varmista, ettd olet lukenut ja ymmartanyt tdaman
kdyttéoppaan ja siihen liittyvat turvallisuusohjeet. CHCNAV ei vastaa virheellisesta
kaytosta tai kayttboppaan virheellisestda ymmartdmisestd johtuvista vahingoista.
CHCNAV pidattaa kuitenkin oikeuden padivittaa ja parantaa tamadn oppaan sisaltda
saannollisesti. Ajankohtaisimman tiedon saat paikalliselta CHCNAV-jalleenmyyjalta.

1.6 Palautteesi

CHCNAV arvostaa kayttdjien palautetta tuotteiden ja oppaiden laadun parantamiseksi.
Laheta sahkopostia osoitteeseen: support@chcnav.com

2 Tuotteen yleiskatsaus

2.1Johdanto

CHCNAV NX612 on tasmaviljelyyn tarkoitettu automaattiohjausjarjestelma, joka
hyodyntdad GNSS-teknologiaa (satelliittipaikannus) tarkkaan ajolinjojen seurantaan ja
automaattiseen ohjaukseen. Jdrjestelmd parantaa maataloustyon tehokkuutta,
tarkkuutta ja turvallisuutta sekd vahentaa tyokuormaa.

6
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2.2 Paakomponentit

Vastaanotin (Receiver): Kyseessd on yleensa satelliittipaikannusvastaanotin (GNSS),
joka vastaanottaa satelliittisignaaleja maarittadkseen ajoneuvon tarkan sijainnin,
suunnan ja nopeuden. Se toimii automaattiohjausjarjestelman perustana, tarjoten
tarkkaa tietoa ajoneuvon kulloisestakin sijainnista.

Sahkoohjauspyora (Electric steering wheel): Koostuu ohjausmoottorista ja
ohjauspyorasta, ja se vastaa ajoneuvon ohjaamisesta. Moottori huolehtii ajoneuvon
liikkeen ohjaamisesta. Automaattiohjausjarjestelma kdyttaa moottoria toteuttaakseen
reittisuunnittelun ja navigointialgoritmien tuottamia ohjauskadskyjd, varmistaen
turvallisen liikkkumisen ennalta maarattyja reitteja pitkin.

Tabletti (Tablet): Toimii kayttoliittymana, jonka kautta kdyttdja kommunikoi
automaattiohjausjarjestelman kanssa. Viljelija tai kuljettaja voi tabletilla asettaa
ajolinjoja, seurata tyon etenemistd ja saatda jarjestelmdn asetuksia. Tablettia
kaytetdadan myos ajoneuvon toiminnan reaaliaikaiseen valvontaan.

Kamera (Camera): Asennetaan ajoneuvon taakse ja se valittda reaaliaikaisia kuvia.
Kameroilla on useita kayttétarkoituksia autonomisessa ajossa — niita voidaan kayttaa
esimerkiksi esteiden tunnistamiseen, jolloin koneisto voi valttaa térmayksia tai estaa
sadon vaurioitumisen.

Nama komponentit toimivat yhdessa mahdollistaakseen
automaattiohjausjarjestelman tehtavien suorittamisen pellolla, mika parantaa
maataloustyon tehokkuutta ja tarkkuutta.

3 Asennus

3.1Tuotepakkaus

Kaikki komponentit toimitetaan yhdessa laatikossa.

Padkomponenttien luettelo:

Tuotteen nimi Malli Kuva Maara

Rattimoottori CES-T
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Vastaanotin PA-5
Tabletti CB-H12
Kamera X-MCO11A

Pallopidin

Kaksoisnivelvarsi

Vakiokiinnike

T-kiinnike

T kiinnike sarja (A&B)

Paadkaapeli
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Urakkanuppi 1

Radio Antenni o (2 1

3.2 Asennuksen vaiheet

3.2.1 Ohjausjarjestelman tarkastus

Ennen asennusta tarkista, ettd ajoneuvon ohjauslaitteisto toimii normaalisti ja etta
kuollut alue (ohjausvalys) on sopiva.

Kuollut alue < 20° Kayttdalueella, asennus mahdollista sellaisenaan.

NX612 voidaan asentaa, mutta kuollut alue on sidadettava

20°<Kuollut alue < 70°
0°<Kuollut alue 0 valille 10-30 astetta.

Kuollut alue >70° Ajoneuvo on korjattava ennen asennusta.

3.2.2 Alkuperdisen ohjauspyoéran poisto

a) Irrota alkuperaisen ohjauspyoéran suojakansi;

b) Pida ohjauspyora vakaana, kdyta hylsytyokalua irrottaaksesi ajoneuvon alkuperaisen
mutterin ja poista se;




c) Veda ohjauspyora irti voimakkaasti. Jos irrotus on hankalaa, kopauta rattiakselia
varovasti vasaralla, jotta se Ioystyy — valta vaurioittamasta ohjauspyoraa.
Vaihtoehtoisesti kdyta laadukasta ulosvetotyokalua, jotta alkuperainen ohjauspyora
ja akseli eivat vahingoitu

3.2.3 Ohjauspyoran asennus

a) Jos holkki sopii rattiakselin booreille, aseta holkki paikalleen ja kiinnitd se M5*11
ristipaaruuveilla rattimoottoriin(6 kpl);

¢) Kiinnita T-kiinnikesarja akseliin M8*60 kuusiokantaruuveilla (2 kpl);
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e) Pida ohjauspyora paikallaan ja kirista uraruuvit tyékaluilla;
f) Kiinnita T-kiinnike tukevasti T-kiinnikesarjaan M10-muttereilla (2 kpl);

g) Lopuksi ravista ohjauspyoraa, varmista ettd se on kunnolla kiinni, ja tarkista viela
kerran, ettei ohjausvalys ole liian suuri.

3.2.4 Vastaanottimen asennus

a) Vastaanotin tulee asentaa ajoneuvon katon keskilinjalle mahdollisimman
tarkasti, ja asennussuunta tulee olla mahdollisimman samansuuntainen ajoneuvon
pituussuuntaan;

b)  Kun asennuspaikka on valittu, puhdista katon pinta huolellisesti ja varmista, etta
kiinnityspinta on tdysin puhdas;

c) Saada vastaanottimen kiinnikettd niin, ettd vastaanotin on vaakasuorassa, ja
varmista, etta vastaanottimen nuoli osoittaa eteenpdin (ajosuuntaan).

11
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3.2.5 Tabletin asennus

Tabletin asennus vaatii pallopohjan (ball base) kiinnittamistd kuvassa ehdotettuihin
paikkoihin, ja asennuksessa tulee valttdd ajoneuvon alkuperdisten johtojen
vaurioittamista. Tavallisesti kiinnityksessa kdytetaan kahta tapaa.

a. Kiinnitd pallopohja A- tai B-pilariin poraamalla vahintddan 3 ruuvia (dovetail-
ruuvia), ja asenna tabletti RAM-kiinnikkeella.

b. Kiinnita pallopohja U-pultilla traktorin poikittaistankoon, ja sdaada asento
kuljettajan tottumusten mukaan.

c) Asennuksen jalkeen voit sadtad tabletin sopivaan asentoon, jotta kdyttd on
ergonomista ja nakyvyys hyva;

12
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3.2.6 Kameran asennus

Kamera voidaan asentaa mihin tahansa kohtaan, kunhan se on johtosarjan pituuden
rajoissa).

3.2.7 Kaapelien kytkenta

Nimi Kaaviokuva Kytkenta

A - Vastaanotin
B - Moottori

C - Pyoran kulma-anturin
kaapeli (Lisavaruste)

D - Tabletin liitin

2t |E S Akku

F - Kamera

G: Paakytkin(keinukytkin)

Paakaapeli

13
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a) Johdotuksen varotoimet

* Varmista ensin ldpivientireikien sijainti ja veda johtosarjat ulkopuolelta lapivientien
kautta sisdan oikeassa jarjestyksessa;

* Aloita ulkopuolisten johtosarjojen asettelusta ja jatka sitten ohjaamon sisapuolelle;

* Valta korkeita [ampdtiloja, 6ljyisia pintoja, terdvia ja hankaavia alueita, tuulettimia,
pakoputkia ja muita riskialttiita kohtia;

* Jata johtosarjoihin riittavasti pituutta, jotta ne eivat kiristy liikaa tai jaa liian l0ysélle;
johtojen tulee kulkea suorasti ilman kiertymista;

* Varaa riittavasti johtopituutta, jotta ohjauskulma-anturi voi liikkua ohjauspydran
kdaantyessa aadriasentoihin oikealle ja vasemmalle;

* Leikkaa ylimaardinen osa nippusiteista asennuksen jalkeen. Kun asennus on valmis,
sailyta ajoneuvon alkuperdiset tarvikkeet asianmukaisesti ja siivoa roskat.

b) Sahkoliitanta ja varotoimet

* Ennen kuin liitdt vastaanottimeen, ndyttéon tai ohjauspydran liittimiin, kytke virta
ensin akkuun, jotta valtetdaan suora virrankytkenta tai toistuvat virran katkot;

* Akkuun kytkettdaessa kytke ensin positiivinen napa, sitten negatiivinen;

* Kayta jakoavainta huolellisesti positiivista napaa kiinnitettdessa. On ehdottomasti

kiellettya aiheuttaa oikosulkua (eli 413 anna avaimen toisen pdan koskettaa mitdan
johtavaa, erityisesti ajoneuvon metalliosia, kun se koskee akun positiivista napaa);

* Kun kaytetdan ajoneuvon omaa 12V / 24V akkua, kytke positiivinen johto
positiiviseen napaan ja negatiivinen negatiiviseen;

* Kun kdytetdadan sarjaan liitettya lisdakkua, kytke positiivinen johto toisen akun

positiilviseen napaan ja negatiivinen toisen akun negatiiviseen napaan (kuten alla
olevassa kaaviossa esitetaan.

14
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4 Pikaopas

4.1 Virran kytkeminen

Pida oranssia painiketta painettuna 3 sekunnin ajan, jolloin jarjestelma kaynnistyy.

Huom: Al3 kddnna ohjauspydrii jarjestelmin kiynnistyksen aikana, koska moottori
suorittaa sisdisen alkutestauksen.

4.2 Kaynnistysopas

1. Jarjestelmdan tulee syottad oikea jalleenmyyjan koodi ja valita kieli, jotta
ohjelmistoon paasee sisaan.

Welcome to AgNav
Please set the system language and organization code first
- . ;

" e * English ':

2. Valitse oikea navigointijarjestelma, minka jalkeen ohjelmisto kdynnistyy.

15
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GUIDE 10

3. Jos kayttdja haluaa vaihtaa jalleenmyyjan koodin,

Welcome to AgNav

- & B e

NX510 SE/Pro/Plus

—_b

X10-08

SprayX100

tulee siirtyda kohtaan

[Asetuskeskus -» Jarjestelmdasetukset -» Demotila -» Kaynnistysasetukset],
ja toistaa kaynnistysprosessi uudelleen.

)

Agriculture management

Language & units

Alarm settings

® B B

Data & signal output

Navigation settings

% 4

APN settings

@ Hardware settings
@ About
A Register

® Privacv security

Settings center

Demonstration mode
Production testing

Boot guide settings

Q

Data transfer

4.3 Ohjelmiston rekisteréinti

Siirry kohtaan [Asetuskeskus = Jarjestelmaasetukset = Rekisterdinti] tarkistaaksesi,
onko ohjelmisto rekisterdity. On valttamatonta rekisterdida vahintadan ohjelmisto, RTK
ja automaattiohjaus. Ota yhteytta tekniseen tukeen, jos jokin naista ei ole aktivoitu, ja
anna tabletin sarjanumero (SN) saadaksesi online-rekisteréinnin. Muut ominaisuudet,
kuten Kehittynyt U-kdannos, ISOBUS ja pilvipalvelut, ovat lisamaksullisia.

=

Agriculture management

Language & units

Alarm settings s

» D B

Data & signal output

4

Navigation settings
&% APN settings

B Demonstration mode
@ Hardware settings

@© About

®

Privacv security

Q)

Settings center

[} SN 110TS03376700499

|

q

-
«

A

T
- 5
NI

Auto U-Tum 1SOBUS-UT

16

Q

Data transfer

ol SN 124450100045 9

ISOBUS-TC-GEO Cloud senvice
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4.4 GNSS-tila

1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Maatalouden hallinta -> GNSS-asetukset].

o) Settings center @

System settings Data transfer
Field Q Guideline & Mechanical calibration
AB line_1 Other

StandaardVeld

Defaultl

o # Implement g GNSS

w spacing. 0.000r

Materials 5 User Team
B 1297384547@qq.com 8 --

ion validity period 2123-12-05

2. Esimerkiksi valitse RTK-tila ja lisda uusi tyotila.
- GNSS )

Satellite settings

GPS GLONASS BDS Galileo QZss

@ DGPS/RTD

D Base station Distance Status Details
test 6372.43%km @

@ EPPP
VN 5.976km

< DRSmooth

t) HPPP

4% SkyTrix

3. Jos valitaan CORS (NTRIP) -protokolla, varmista, ettd IP-osoite, portti, lahdelista,
kdyttajanimi ja salasana on kirjoitettu oikein paikallisen palveluntarjoajan antamien
tietojen mukaisesti.

D Create-RTK @

* Base name CORS

* ServerlP

* Port

* Source table XJRTCM32

* User name

* Password {
Cancel
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ns

Satellite settings

GPS

N spp

@ DGPS/RTD

@ EPPP
< DRSmooth
) HPPP

9 SkyTrix

GLONASS

GNSS A
BDS Galileo QZSs
RTK
Base station Distance Status Details
test 6372.458km
VN 5.976km
| cors 6372451km @ |

4. Palaa paakayttoliittymaan tarkistaaksesi tilapalkin. Kun GNSS-ratkaisu saavuttaa

tilan "Fix" ja ndytolla nakyy numero 4, jarjestelma on valmis kaytettavaksi.

AgNav 2 @
43/4

o

e 3

1/NET

RTK 127
0.01 —

senee ' @ %
325140~ 0.0kmn  0.00mu

(B

(Im

4.5 Ajoneuvo

4.5.1 Uusiajoneuvo

Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Maatalouden hallinta -> Ajoneuvo -> Uusi] luodaksesi

uuden ajoneuvon.
-

Field

StandaardVeld
Standaardboerderij & StandaardClient

(<)

Materials

Material type : - -
Material category : - -
Target spray volume1
Target spray volume2: -~

Settings center

System settings

Q Guideline
ABline_1

Guideline type : AB line

Implement
#{‘ Default1
Width : 5.000m

Row spacing: 0.000m

User
£  1297384547@qq.com

Communication validity period 2123-12-05

A

Data transfer

& Mechanical calibration
Other

Other

Other

i GNSS
RTK
121.1158120°N  31.1582310°E

5.976km

Team
as o=
Working area: -~

Working distance: --

18
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= Vehicle f—h
5 )
A DefaultVehicle [T 7 N DR
Vehicle brand Other
B Vehicle model Other E
C Vehicle type Nav. controller Wheelbase (A) F
Front steer 15 2.450m
2 NewVehicle
Drive type Antenna height (E) Front hitch(G)
Motor Drive 2.750m 2.000m
Wheel angle sensor Antenna Pos Of C
Without WAS Right
Steering wheel type Antenna locatior
CESTS1 Front

A: Lis3aa uusi ajoneuvo.

B: Etsi ajoneuvo nopeasti avainsanoilla, kun ajoneuvoja on paljon.
C: Klikkaa valitaksesi ajoneuvon.

D: Muokkaa ajoneuvon parametreja.

E: Poista ajoneuvo. Ajoneuvoa ei voi poistaa, jos se ei ole valittuna. Viimeista ajoneuvoa
ei voi poistaa.

F: Klikkaa vieddksesi ajoneuvon jakokoodilla.

4.5.2 Ajoneuvon tiedot

Valitse traktorityyppi (esimerkiksi etuohjaus, takaohjaus, telaketjut, runko-ohjaus,
istutuskone) ja aseta ajoneuvon merkki, malli ja nimi.
(Huom: Ultra-hidas tilaa tuetaan, miniminopeus 0,1 km/h.)

~=) Vehicle GD
01 =£ >
W W * Vehicle brand Other
* Vehicle model Other

; o * Vehicle name Other_4
y
‘ w Number plate

Steering wheel nameplate

Tracked Articulated number

< Ultra-low speed mode

I -

4.5.3 Ohjausyksikko ja ohjauskulma-anturi

Valitse ohjausjdrjestelma seuraavista: hydrauliohjaus (PWM), sahkdmoottoriohjaus tai
CAN-vayla. Valitse ohjauskulma-anturi seuraavista: potentiometri, GAsensor-laite tai
ilman anturia  (Without WAS). Esimerkiksi tdssd traktorissa valitaan
sahkomoottoriohjaus (Motor Drive) ja ilman anturia (Without WAS).

19



25) Vehicle @
02 MW 03 P 0
Drive type Automatic Mode
Nav. controller 1.5
* Steering controller Motor Drive
* Wheel angle sensor Without WAS

4.5.4 Ajoneuvon parametrit

Vehicle :NewVehicle f—h

Vehicle geometry

* A Wheelbase (A) 245 m
* B Implement Tow Point (B) 1.00 m
* G Front hitch (G) 200 m
* Maximum WAS 25 °
* Reference point for guideline recognition Vehicle rear

Akselivali (A): Mittaa etupyordn ja takapyoran pyorimisakseleiden valinen etdisyys.
Huomaa, ettd mittanauhan tulee olla maanpinnan suuntaisesti mittauksen aikana.

Tyovélineen vetopiste (B): Kaytd oletusarvona arvoa 0 — tata arvoa kaytetaan tulevassa
kehityksessa.

Eturenkaiden vali (G): Mittaa etupydrien valinen etaisyys.
—{g—!

Maksimi WAS: Oletusarvo on 25, mikd tarkoittaa ajoneuvon suurinta mahdollista
ohjauskulmaa.

20
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Ohjauslinjan tunnistuksen viitepiste: Voit valita joko ajoneuvon etupdan tai takapaan
viitepisteeksi.

S Vehicle :NewVehicle Q

ey Kererence point ror guiaelne recogniuon venicie rear

GNSS measurements

* € ToMiddle Axle (C) 0.000 m
* Antenna Pos Of C Right
* D ToRearAxle(D) 000 m
* Antenna location Front
* E Antenna height (E) 275 m

Keskiakselille (C): Jos vastaanotin ei ole asennettu keskiakselille, mittaa etaisyys
vastaanottimelta keskiakselille. Jos vastaanotin on keskiakselilla, syota arvoksi O.

Kaytdnnossa on aina parempi syottaa arvoksi 0 ja tehdd mahdolliset korjaukset
asennusvirhekalibroinnissa.

Antennin sijainti (C): Tayta vastaanottimen sijainnin mukaan.

Takapyoraakselille (D): Mittaa vaakasuora etdisyys antennin keskikohdasta takapyoran
keskelle. (Kaytanndllisin ja tarkin tapa on projisoida sekd antennin keskipiste etta
takapyoran keskipiste maahan ja mitata niiden vélinen etdisyys.)

Antennin sijainti: Antennin keskikohdan (viitaten siniseen merkkipisteeseen) ja
takasillan vélinen suhteellinen sijainti. Valitse Etupuoli (Front), jos antenni on takasillan
edessa, tai Takapuoli (Rear), jos antenni on takasillan takana.

Antennin korkeus (E): Mittaa pystysuora etdisyys antennin keskikohdasta maahan.
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4.5.5 Ohjauksen kalibrointi

25) Vehicle @

[ o ) eX ) =R ) A

Installation error calibration

Calibration procedure

The calibration requires an open, flat and solid ground around 10x30 meters. Stop the
vehicle as shown in the picture on the right. Drive forward at a constant speed of 2 km/h,
then click Start Calibration. During calibration, the vehicle will drive forward according to the
trajectory shown on the right. After the system pops up the Calibration Successful prompt,

complete this calibration.

Speed 0.0 km/h Calibration threshold = 0.1 ~ Steeringratio  18.0 Steering ratio offset 0.0

Save and exit

1. Kalibrointi vaatii avoimen, tasaisen ja kovan alustan, kooltaan noin 10 x 30 metria.

2. Aja traktorilla noin 2 km/h nopeudella ja napsauta [Kaynnista]. Kalibroinnin aikana
ohjauspyora kaantyy automaattisesti.

3. Kun naytossa lukee "Odotetaan kalibrointia...”, noin 2 minuutin kuluttua kalibrointi
onnistuu.

4.5.6 Asennusvirheen kalibrointi

25 Vehicle @

BTN DY DY D
& Steering controller t r librat

I Installation Error Calibration

Calibration procedure 1

Stop the vehicle at a proper position close to the current guideline, and click start to check

the result

Calibration procedure 2

Drive the vehicle forward at the speed of 2km/h, stop when the distance displayed at the
E bottom of the screen is greater than 30 meters, and click the next button.

Calibration procedure 3

Manually drive forward for about € » then turn around, Stop the vehicle on the line

Back Save and exit
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) Vehicle @

& Steering controller

Manually drive forward for about » then turn around, Stop the vehicle on the line
in front, and

Calibration Procedure 4

= Drive the vehicle forward at a speed of 2km/h again, stop when the display is less
S I< 1m than 1 meter from the starting point, and click the End button. Wait for the system to
<1lm plete the
Angle of Roll 1.090 Angle of Pitch  1.980

-

1. Pysdytd ajoneuvo sopivaan kohtaan ldahelle nykyistd ohjauslinjaa ja napsauta
"Aloita" tarkistaaksesi tuloksen.

> & ) RTK
40/4 1/NET 0.01

sssee -52

of
ea matic driving moc
s R0 — =

2. Aja ajoneuvolla eteenpdin noin 2 km/h nopeudella. Pysdhdy, kun nayton
alareunassa nakyva etdisyys on yli 30 metrid, ja napsauta sitten Seuraava-painiketta.

@ RTK
1/NET 0.01
|?| e e @ Do not operate! ¥sA
L) s fd. Currently it is a calibration line, please do not —
use it for work
e AN,
H =
™
= L
- -
ode ¥l
b displayed di S

+
E -— ————
h =TT = o> e

3. Aja manuaalisesti eteenpdin noin 10 metria, kdanny sitten ympari. Pysdyta
ajoneuvo linjan eteen ja napsauta Seuraava-painiketta.
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150 sasne

<= @©); Do not operate! &)
,'d. Currently it is a calibration line, please do not —
use it for work
AN,
I_ﬁfﬂ_.
£IN
S

ate
start:33.07m
+ s] 6

SROK - L P Next

' ' ' ' '

4. Aja ajoneuvolla uudelleen eteenpédin noin 2 km/h nopeudella. Pysdhdy, kun
naytto osoittaa alle 1 metrin etdisyyden lahtopisteestd, ja napsauta Lopeta-painiketta.
Odota, etta jarjestelma suorittaa laskennan automaattisesti loppuun.

X
Agnav (K5 2

=

==
iy

.zo

@
o4

¥
g0 -

4.6 Tyokone

4.6.1 Uusityokone

Do not operate!

Currently it is a calibration line, please do not

use it for work

Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Maatalouden hallinta -> Tyo6laite -> Uusi] lisataksesi

uuden tyckoneen
-

Field

StandaardVeld
Standaardboerderij & StandaardClient

(<)

Materials

Material type : - -
Material category : - -
Target spray volume1: --
Target spray volume2 : --

Settings center

System settings

Q Guideline
ABline_1
Guideline type : AB line
; Implement
W Default1
Width : 5.000m

Row spacing: 0.000m

User
&5 1297384547@qq.com

Communication validity period 2123-12-05

)

Data transfer

Mechanical calibration
ot ...

Other

Other

GNSS
i RTK
121.1158120°N  31.1582310°E
5.976km

Team

e s

Working area: -~

Working distance

24
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= Implement f—h
)
A Newimplement p ~ D (A
Hitch type: Universal implement 4
B Rear fixed mounting v E i
Implement F «
2 Defaultl Implement's width Row spacing
5.000m 0.000 m
Hitch point Implement center offset
1.500 m 0.000 m

A: Lisda uusi tyokone.

B: Etsi tyokone nopeasti avainsanoilla, kun tyékoneita on paljon.
C: Klikkaa valitaksesi tyokoneen.

D: Muokkaa ty6koneen parametreja.

E: Poista tyokone. TyOkonetta ei voi poistaa, jos se ei ole valittuna. Viimeista tydkoneita
ei voi poistaa.

F: Klikkaa viedaksesi tydkoneen jakokoodilla.

4.6.2 Tyodkoneen valinta

Tassa nakymadssa asiakas voi valita tehtdvatyypin, kuten Yleinen, Ruiskutus, Vakojen
teko, Istutus, Levitys, Sadonkorjuu, Hajakylvo, Vesi ja lannoitus sekd Muokkaus. Lisdksi
voidaan syottaa tyovalineen nimi ja valita tyovalineen kiinnitystapa.

= New implement Gﬁ

* Implement name: Default_2
&

* Mounting method
,{

B LT ¥
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4.6.3 Tyokoneen parametrit

= New implement Q
02
Implement schematic Setup panel
« A Implement width(A) 5.000 m
B Row spacing: 0.000 m
Ry * € Hitch point (C) 1.500 m
‘J Impl t 1
i ., D !mplement center 0.000 m

offset (D)

Tyovilineen leveys: Tyovalineen leveys, oletusarvo on 5 metria.
Rivivdli: Kahden rivin vdlinen etdisyys, oletusarvo on 0 metria.

Vetopiste: Etdisyys vetopisteesta tyovalineeseen, oletusarvo on 1,5 metrid. Nykyinen
algoritmi ei kdyta tata arvoa, joten silla ei ole kdytanndn merkitysta.

Tyovialineen keskipisteen siirtyma: Tyovadlineen keskipisteen poikkeama ajoneuvon
keskilinjasta.

Jos rivivadleissa on hyppayksia tai paallekkaisyyksid, tulee klikata Laske, jotta jarjestelma
suorittaa siirtyman laskennan.

i) Implement center offset (D) automatic calculation ()]
Please select a scene Setup panel
W *s1
3
i * 82

Operating procedure

1. Please Stop the vehicle 2

g to the diagram

wn three guidelines how

Fig.1 or Fig

sure the distance between thi to get S1 and

Scenario 2

Cancel

Valittavissa on kaksi menetelmaa. Seuraa ohjeita prosessin suorittamiseksi loppuun.

4.7 Lohko / Pelto

Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Maatalouden hallinta -> Pelto -> Luo] luodaksesi uuden
pellon.
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S Settings center @

System settings Data transfer
Field Q Guideline & Mechanical calibration
ABline_1 Other
StandaardVeld
Standaardboerderij & StandaardClient Guideline type : AB line Other

Other

Q Implement i GNSS
i? Default1 RTK

Width : 5.000m 121.1158120°N  31.1582310°E
Row spacing: 0.000m 5.976km

i User Team
Materials >
Matsitulype: -~ &5  1297384547@qq.com 8 - @ -
Material category : - -
Target spray volume1 Communication validity period 2123-12-05 Working area: --
Target spray volume2 : -~ Working distance
S Field management @

A _°_°,q B C
I,ow,p D® rme 1 l

DefaultField I s <

202409141907

Defaultfarm, DefaulChent
F G H |

NewField
202409251311

DefaultFarm, DefaukClent

A: Peltojen yleisndkyma. Voit Idhentaa ja loitontaa seka valita karttatyypin.
B: Hae peltoa nopeasti avainsanoilla, kun peltoja on paljon.

C: Luo uusi pelto napsauttamalla.

D: Nayta pellot etdisyyden tai ajan mukaan.

E: Vie pelto jakokoodin avulla.

F: Siirry pellon tarkempaan tietondkymaan.

G: Muokkaa pellon nimea.

H: Poista pelto. Pelto voidaan poistaa vain, jos se ei ole valittuna. Viimeista peltoa ei
voi poistaa.

I: Ota pelto kayttoon.

4.8 Ajolinjat

Palaa paavalikkoon. Napsauta vasemmalta toiseksi ylinta kuvaketta.
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» Guideline creation |

624t 0.0imn  0.92mu

P Auto planning ¥ Manual input
’ 9
=/ V4
Free curve -
~
B 360
90" line Center pivot Center pivot Looped =
guideline =
pe G 9
aiiiiy Z
= o
Regular Whole area All Path .

harrowing pathline .e

4.8.1 ABlinja

1. Napsauta kohtaa A nykyisessa sijainnissa.

¥ 3 @ | @ Vi
48/4  1/NET 624, 0.0imn  0.92mu
. The distance of AB point need to exceed 5m
L
13! A
(-]
o
-
[]
— —
-— ~
— *
° ] ;_jﬂ_ )

@
(I

¥ 3 @ | @
42/4  1/NET 624, 3.6xmn

,-c",; € The distance of AB point need to exceed 5m
131 ' >
[}
yd
= O
H
Bs
~
=<3 -
-— ~
—o
o Be 360
o0 ~
®

R °;
®
(In

3. Nimea ajolinja ja napsauta Vahvista. Uusi AB-linja on luotu onnistuneesti.
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@ RTK

1/NET  0.01

ozo 2 T ?
®

£0 = o
+

» BE s

4.8.2 A+linja

1. Napsauta kohtaa A nykyisessa sijainnissa.

o~ @ RTK ] @ A
42/4  1/NET  0.01 0 36wm 0.92m
w ’?F £ :\mwn park the vehicle in the required direction and click
191 : A
o
0 —
[]
— =
— ~
pe *
:
Be === 360
.z. ~—
® -

2. Nimea ajolinja ja napsauta Vahvista. Uusi A+ linja on luotu onnistuneesti.

” @  RTK ) A

42/4 1/NET 0.01 3.6kmn  0.92mu

N
w ,?; € N

=
|

o
(4t

= 3

- ~ 3

—e i ~
Be

® =

o5 —

I %
2o

4.8.3 Vapaakayra

1. Napsauta kohtaa A aloittaaksesi kayran.

29



42/4  1/NET

w. S0 € The distance of AB point need to exceed 25m

®
03

+
> BE

=0 (I

(&

([

@ RTK
42/4  1/NET  0.01

i 2
wislop: € The distance of AB point need to exceed 25m
wisee

19
. -n
g-
[]
—e-
-
—e
° Be
L L]
()

(E

(I

@ RTK

42/4  O/NET 0.01

_?2',‘_ e The distance of AB point need to exceed 25m
131
=
H
Bs
—e-
-
—e-
km/h
° B¢
L]
®
+
A =
C!E

(it

(B

(I

3. Napsauta [Tauko] jatkaaksesi kdyralinjan luomista.
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AgNav 2 @ RTK
O/NET  0.01

wislie ¢ The distance of AB point need to exceed 25m

—o- —
-— I
—

B 360
ode <
z BN g

+
- -

@ RTK A

O/NET 0.01 0.92mu

The distance of AB point need to exceed 25m

$ = -

—e- —
- —
—e

. 350
0‘. —
o I S

+

- -

‘!E

”~ @

42/4  O/NET

The distance of AB point need to exceed 25m

v I B

= .

= >

—e

) -

.‘. -

» BB S
+

- -

‘!E

5. Nimea ajolinja ja napsauta Vahvista. Uusi vapaa kayralinja on luotu onnistuneesti.

31



LS peeee -202
O/NET 0.01 -

4.8.4 Pika-luonti

1. Napsauta oikean pikavalikkopalkin Pikaluonti-painiketta.

AgNav F 3 @ RTK 62 ssses
42/4 O0/NET 0.01 =

ANey ol D BT 174 sesne
42/4  O/NET  0.01 _

w _3‘;{. e Quick creation ‘ﬂr
131 o—o [7° .
o L
= QT =
Es dp =
— -
N
o - i
ode 5
102

%
£

3. Rajan luomista lukuun ottamatta molemmat muut pikaluontityypit voidaan
mukauttaa. Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Maatalouden hallinta -> Ajolinjan tyyppil,
napsauta [Kokoonpano] ja valitse sitten ohjauslinjan tyypit.
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Settings center

Field

StandaardVeld
Standaardboerderij & StandaardClient

(<)

Materials

Material type : - -
Material category : - -
Target spray volume1
Target spray volume2

System settings

Guideline
ABline_1

Guideline type : AB line

Implement
# Default1
Width : 5.000m

Row spacing: 0.000m

User

F= Y

Communication validity period 2123-12-05

1297384547@qq.com

Data transfer
Mechanical calibration

o8

Other

Other

Other

GNSS

i RTK
121.1158120°N  31.1582310°E
5.976km

Team
aE o=
Working area

Working distance

Guidelines

configuration

AB line_2
202501-03 03:30
56.8978" 27.30m
A+ Line_1

2025-01-02 01:02

200.6300°

Whole area path line_1

2024-12-25 08:30

121.17836013,31.15952604

283cm

New Guidelines

Common cockpit configuratio

| A Y |
A+ Line

old

All Path

A D (

Looped guideline

Selected common navigation line type

Regular
harrowing line

c

Center pivot Center pivot

AB line Free curve

Q L o
> Whole area path
90° line line

Cancel

4.9 Automaattiohjauksen kdaynnistaminen

e

Napsauta
jalkeen.
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4.10 Sammutus

Paina oranssia painiketta 3 sekunnin ajan — jarjestelma sammuu.
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5 Paakayttoliittyma

AgNav ¥ @ RTK

42/4 0/NET 0.01

% woalull 28BA [
wAE 15 o S - -

12 208

2H 21 = 25 & 23 & vy
- = <0 Er
= w16 199 2 =

L B 23 o 260 8} 30 ::‘: 33N

® 17 = — ~
102 35 2 31
7 N 34

» B h < Q ~o]

1. Satelliittien tila

Naytossa nakyy kaksi numeroa muodossa X/ Y.

X tarkoittaa seurattavien satelliittien maaraa;

Y ilmaisee RTK-tilan:

1: Yksittdinen / Autonominen 2: DGPS/SBAS  4: Fix (kiinted) 5: Float (liukuva)

2. Tukiaseman tila
Naytossa nakyy kaksi numeroa muodossa X/ Y.

X tarkoittaa signaalin viivetta. Mita pienempi arvo, sita vakaampi signaali.
Automaattiohjauksessa suositeltu arvo on alle 10.

Y on nykyinen radiokanavan numero, jos kaytossa on radiotila. Jos kaytossa on
verkkotila, Y muuttuu muotoon NET.

GNSS-tila ja paikannustarkkuus
Napsauta Satelliittitilan palkkia paastaksesi GNSS-korjausasetuksiin.

’,".a ((ib) RTK

42/4 O/NET 0.01

Satellite settings
GPS GLONASS BDS Galileo QZSss

N spp RTK

@® DGPS / RTD
Base station Distance Status Details
test 6372.425km &

@ EPPP
VN 5.976km

< DRSmooth

) HPPP

%% SkyTrix

3. Paikannuksen tarkkuus 0.01 = 1cm
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4. Sivuttaispoikkeama

Reaaliaikainen poikkeama ajoneuvon nykyisen sijainnin ja merkityn ohjauslinjan
valilla. Arvo on negatiivinen, kun ajoneuvo on ohjauslinjan vasemmalla puolella, ja
positiivinen, kun ajoneuvo on oikealla puolella. Yksikké on 1 cm per ruutu.

5. Ohjauslinjan numero
Tamanhetkinen ohjauslinjan numero, jolla ajoneuvo sijaitsee (alkuarvo on 0).

6. Ajoneuvon nopeus Reaaliaikainen ajoneuvon nopeus.

7. Tyoskennelty alue

Oletusyksikké on mu, mutta sen voi muuttaa Perusasetuksista. Napsauttamalla tata
kuvaketta voit tarkastella yksityiskohtaista tehtavaraporttia. Tassa nakymassa voit
tarkastella aiempia tehtavia ja luoda uusia tehtavia.

5 NewTask @
Worked Area: i Remaining Area: Boundary Area: Effective Area:
& P 9 3 ‘\§>‘
¥ 0.00m ” 0.00m ” 0.00 ™ % 0.00m
Date of creation:: End Time: Working Duration:
2024-09-18 11:43 2024-09-18 13:54 36:55
Efficiency: Auto Steering Area: Auto Steering Distance:
0.00 mu/h 0.00 mu 0.00m

Auto steering Duration:

00:00

Tyoskennelty alue: Alue, joka on "piirretty" eli kdsitelty, mukaan lukien
paallekkaisyydet.

Jdljella oleva alue: Alue, joka saadaan vahentamalla tehokas alue rajatusta alueesta.
Raja-alue: Rajojen sisdpuolinen kokonaisalue.

Tehokas alue: Kasitelty alue ilman paallekkaisyyksia.

8. Tyokone

Se koostuu tyovalineen parametreista, tyovalinevalikosta, keskipisteen siirtymasta ja
ISOBUS-tilan kytkimesta.

AgNav »» Implement setting

Implement parameter Implement menu

5.000m 0.000m Default?

Center offset

| Row spacing
adjustment

I
RESTORE
[ )

ISOBUS mode
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Tyovdlineen parametri tarkoittaa nykyisen tyévalineen tietoja;
Tyovalinevalikko tarkoittaa tyovalinekirjastoa;

Keskipisteen siirtyma tarkoittaa rivivalin pikaista sdaatod: napsauta nuolia saataaksesi
tyovdlineen siirtymaa. Esimerkiksi, jos rivivdli on 50 cm ja kahden ajon jdlkeen
oikeanpuoleinen rivivali onkin 45 cm, napsauta vasenta nuolta 5 kertaa siirtddksesi
tyovalinettda 5 cm vasemmalle. Taman jalkeen on myods tarpeen tehdad yhden
painalluksen palautus.

Center offset

| Row spacing

* iy adjustment

45cm : : I

RESTORE |

Pass 2

ISOBUS-tilan kytkin: Ota ISOBUS-tila kdyttoon tai poista se kdytosta.

9. Ajolinja
AgNav » Guideline creation | @ VA
624, 0.0kmn  0.92mu
2 PR Auto planning ¥ Manual input

Basic

l |I|< [ —

ABline

Advanced

90° line Center pivot

% B

Regular Whole area All Path
harrowing pathline

AB-linja: Luo ohjauslinja maarittamalla kaksi pistettd. Nykyinen sijainti toimii pisteena
A, jonka jalkeen ajetaan pellon toiseen paahan ja maaritetaan piste B.
A+ linja: Nykyinen sijainti toimii pisteend A, ja ajoneuvon kulkusuuntaa kdytetdan linjan

suuntana. Suositellaan kadytettavaksi erityistilanteissa, joissa halutaan nopeasti luoda
ohjauslinja.

Vapaakdyra (Free curve): Yhdistdd suoran AB-linjan ja samanmuotoisen kaaren.
Parannettu algoritmi tekee kaaresta vakaamman.

90° linja: Kaantda olemassa olevan AB-linjan tai A+ linjan 90 astetta. Vaatii, etta
ohjauslinjalistassa on jo jokin naista linjoista.

Keskipistepyéritys (Center pivot): Luo ympyranmuotoisen ohjauslinjan, jota voidaan
kdyttaa esim. niitossa, kun ajoneuvo liikkkuu ympyran muotoisest.

Suljettu ohjauslinja (Looped guideline): Luodaan maarittamalla 4 pistettd, jolloin
ohjelma muodostaa automaattisesti useita nelikulmaisia ohjauslinjoja.
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Tavallinen destys (Regular harrowing): Aestys pellolla, jossa on saanndllinen rajaus.
Soveltuu tilanteisiin, joissa halutaan polttoainetehokas, maata kattava ajoreitti.

Reittisuunnittelu (Path planning): Reittisuunnittelulinja luodaan neljalla pisteell3, ja
ohjelma muodostaa ajolinjat automaattisesti.

Kaikki reitit (All Path): Mahdollistaa useiden erilaisten kaarrettujen ajolinjojen luonnin,
jotka vastaavat ajoneuvon todellista kulkureittid. Kaytetdaan pdaasiassa viinitarhoilla.

= ’,
AgNav ., Gyideline creation | @ Z

4. 3.6imn  0.92mu
2 P9 Auto planning

AB line

¢
I II' ‘ AB line coordinate input

‘ Latitude and longitude AB line_1

Longitude

A Latitude

Elevation

Longitude
Latitude

Elevation

AB-linjan koordinaattisyotto: Syota pisteen A ja pisteen B koordinaatit ja napsauta
VAHVISTA (CONFIRM) luodaksesi uuden AB-linjan.

AgNav ., Gyideline creation

2 P Auto planning ¥4 Manual input
ABline

¢
l II' o At line coordinate input

‘ Latitude and longitude A+line_1

Longitude
Latitude
Elevation

Azimuth

Tip: True north is 0%, and clockwise is positive.

A+ -linjan koordinaattisyotto: Syota pisteen A koordinaatit ja kulkusuunta (azimuthi), ja
napsauta VAHVISTA (CONFIRM) luodaksesi uuden A+ -linjan.

10. Peltojenhallinta

Rajojen, ohjauslinjojen, tehtadvien ja maamerkkien hallinta on nopeasti kadytettavissa.
Myds nopea paasy lohkokirjastoon on mahdollista.
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»» Field management

Basic information

Field name: StandaardVeld
Client name: StandaardClient
Farm name: Standaardboerderij
Field area: 0.00 mu

Creation time: 2024-12-25 05:39

BOUNDARY GUIDELINES

TASKS LANDMARK

Field management

» Parameter adjustment @ A
3.6imn  0.92mu

9 Scene type

O

’ Advanced vehicle parameter

3
4!:’

P Gain: Moottorin sadtonopeuden suhdeluku. Mita pienempi arvo, sita hitaampi saato.

WAS (pyorankulma-anturi) kdytdssa: suositus 20—-25, mutta pienitehoisille
ajoneuvoille tai pienelld ohjaussuhteella (yleensa alle 13) suositus 25-30.

llman WAS: suositus 25—-30, mutta pienitehoisille ajoneuvoille tai pienella
ohjaussuhteella suositus 30—-35.

D Gain: Mitd suurempi taajuus, sitd selkedampi moottorin liikkeen vardhtely; Mita
pienempi taajuus, sitda vakaampi liike.

WAS kdytossa: suositus 80.
llman WAS: suositus 60-80.
Kenttatyypit (Scene type)

Talla hetkelld vain ensimmainen kenttatyyppi (Routine) on kdytettavissa. Kaksi muuta
ovat vield testaus- ja kehitysvaiheessa.

Routine: Soveltuu tavallisiin peltolohkoihin.
Heavy load: Soveltuu tilanteisiin, joissa ajoneuvolla on raskas kuorma.

Sandy soil: Tata tyyppia kaytetaan hiekkapitoisilla pelloilla.
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Ajoneuvon lisdasetukset

= Vehicle :Name @

E3 Driver parameters

Mode 1: General setting

© Tracking parameters * Control type Mode2_64
* Terrain compensation Standard
* WAS Gain 20
* Cross track Gain 35
* Heading Gain 100

Ohjaustyyppi (Control type): Valittavissa on kaksi tilaa: Mode 1 ja Mode2_64.
Oletuksena kdytetdaan Mode2_64.

Maaston kompensointi (Terrain compensation): Sisaltaa kaksi tyyppia: Slope ja
Standard. Tama asetus on hyddyllinen vain telaketjuajoneuvoille. Kun kdytetdan
algoritmia NXO01, valitse Standard; Kun kdytetaan algoritmia NX64, valitse Slope.

WAS Gain: Oletusarvo on 20, ja se on voimassa vain, kun kdytetaan ilman kulma-
anturitilaa. Mita pienempi arvo, sitd herkemmin etupydra kaantyy. Jos ajoneuvon
ohjausvalys on suuri tai tyokenttd on pehmea tai kalteva, arvoa kannattaa pienentas,
esimerkiksi arvoon 10.

Poikkeama Vahvistus (Cross track Gain): Tatd ei tarvitse sdatda erikseen — kayta
linjalla olevaa aggressiivisuusasetusta herkkyyden saatamiseen.

Suunta Vahvistus (Heading Gain): Tatdkadn ei tarvitse sdatda erikseen — sdada
herkkyytta aggressiivisuusasetuksella.

=) Vehicle :Other_2 @

3 Comprehensive setting

E3 Driver parameters Mode 1: General setting

. in A
© Tracking parameters s 9

* Reverse Gain 10
* Pose accuracy Level 0
* Integral enable

*PTime on 1.0

Peruutusherkkyys (Reverse Gain): Oletusarvo on 10. Kun ajoneuvo peruuttaa
automaattiohjauksella, tata arvoa kaytetaan poikkeaman korjausherkkyytena. Jos
peruutettaessa ohjauspyora heilahtelee vasemmalle ja oikealle, arvoa tulee
pienentaa.

Asennon tarkkuus (Pose accuracy): Kun ajoneuvo on paikallaan, ohjelmisto saattaa
nayttaa nopeudeksi 0,2 /0,3 / 0,4 km/h. Tama voidaan vaihtaa tasolle 1, jolloin
naytossa ei ndy nopeutta. Oletuksena on taso 0.
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Integraalin aktivointi (Integral enable): Jos otetaan pois paalta, se voi korjata
etuakseliohjattujen ajoneuvojen kiintedn sivuttaispoikkeaman ongelman. Muiden
ajoneuvojen kohdalla tata ei tarvitse poistaa kaytosta. Oletuksena paalla.

o Vehicle :Other_2 A

3 Comprehensive setting

Eq Driver parameters Mode 1: General setting

® Tracking parameters * PTime on 1.0
* PTime off 2.0
* Online aggresiveness 100
* Approach aggresiveness 70

* Strict heading control

PTime on: Linjalla pysymisen arviointiaika. Oletusarvo 1.0.
PTime off: Linjalle lahestymisen arviointiaika. Oletusarvo 2.0.

Online-herkkyys (Online aggressiveness): Oletusarvo 100. Maarittaa
automaattiohjauksen poikkeamakorjauksen herkkyyden ajon aikana. Jos poikkeamaa
ilmenee helposti ja korjaus on hidasta, nosta arvoa esimerkiksi 130-150.

Lahestymisherkkyys (Approach aggressiveness): Oletusarvo 70. Maarittaa
ajoneuvon nopeuden linjalle siirryttdessa. Jos ohjauspyora heilahtelee voimakkaasti
linjalle mentdessa, pienenna arvoa, esimerkiksi 40-50.

Tarkka suuntakontrolli (Strict heading control): Oletusarvo paalla.

12. Kayttoliittyman nakyma

AgNav

» Ul style | @ %
1 3.6 0.92mu
Themes

Teemat (Themes): Kaytettavissa on kaksi tilaa: Pdiva ja Yo.

Nakyman vaihto (View switch): Voit valita 3D- tai 2D-ndkyman asiakkaan toiveen
mukaan.

Kamera: Takakameran padalle- tai poiskytkentd — kameraa kdytetdadan tyovalineen
valvontaan.
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13. Asetuskeskus

AgNay »» Settings center | ‘;’

624 0.0xnn

Agriculture management

Status and detailed information are displayed here,
and can be edited as needed

System settings

Access toall settings here.

Data transfer

Quick data transfer

Maataloudenhallinta: Kaytettdvissa ovat seuraavat moduulit: Lohko, Tyévdline,

Ajoneuvo, GNSS, Kdyttdjd, Materiaalit, Tehtdvd, Turvallisuus ja Vianetsintd, kuten alla
esitetaan.

) Settings center @

System settings Data transfer
Field Q Guideline & Mechanical calibration
AB line_1 Other

StandsardVeld
Standaacdboerderi & StandsardChient Juideline type - AB ine the

O Implement GNSS
W e ¥ -

" 1 N E
acing: 0.000

Materials User Team

Material type 2B  1297384547@qq.com 8 --

Material category

Target spray volume) ommunication validity period 2123-12-05

Target speay vohume: Working distance

Jarjestelmdasetukset (System Settings): Tassd osiossa asiakas voi muokata monia
hyodyllisia ja perusasetuksia.

= Settings center @

Agriculture management Data transfer

Language
£ Alarm settings

System units
@ Data & signal output

<7 Navigation settings Area units
&4 APN settings

B Demonstration mode

@ Hardware settings

@ About

A Register

Privacy security
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Tiedonsiirto (Data transfer): Tassad osiossa voidaan jakaa tietoja koodilla seka tuoda tai
vieda tiedostoja USB-muistitikun avulla.

iz Settings center f—h
Agriculture management System settings
Import file data Import share code Export file data Export share code

Import data by share code Export data t Export data by share code

14. Tietoja

Help Equipment

3
Remote assistant

The one-click assist feature enables us to better Py
help you get your work done. o'

One click log upload

[~
nable real-time log upload and archiving for more 360
efficient operations ‘-A’\

Parameters o n _/\

Detailed specifications help you quickly understand l Q ,

the device.

[ j& \ Reverse heading ~

Etatuki (Remote assistant): Ota yhteytta teknikkoon etatukea varten kayttamalla
tunnistuskoodia.

Yhden painalluksen lokin Idhetys (One click log upload): Laheta lokitiedot nopeasti
palvelimelle teknikkojen tarkistettavaksi.

Parametrit (Parameters): Sisaltda ajoneuvon, kokoonpanon ja kalibroinnin asetukset.

Kadnteinen suunta (Reverse heading): Jos ajoneuvo kulkee eteenpdin mutta
ohjelmisto nayttda sen peruuttavan, napsauta tata saadaksesi oikean ajosuunnan.

Mina (Me): Pilvipalvelun kirjautumiskayttéliittyma.
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» About

Help Ve Equipment

[

e—
| Visitor
Notloggedin

Laitteisto (Equipment): Talla sivulla voidaan tarkastella laitteen perustietoja ja
ohjelmistoversiotietoja.

Equipment

110TS03376700499

N 124450100045

nameplate number

982

Product type NX600

Encodings 5.1.0.20241227.7656.daishigiang

Equipment

Software version v5.1.1

Controller version 1232

Steering wheel type CEST60/1.7-6.0

GNSS board firmware version number 11491

Algorithm version 2115

15. Kompassi

Klikkaa kerran tarkistaaksesi perustiedot. Klikkaa seitseman kertaa perakkain
nayttaaksesi debuggaustiedot. Kun laite on esittelytilassa, voit muokata
koordinaatteja sy6ttamalla x- ja y-arvot manuaalisesti.
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sesee -175

5.00m
2025-01-09 03:37

121.1800448
31.1605256"
43.8532208m

Tukiasema (Base Station): Ajoneuvon ja tukiaseman valinen etdisyys.

Poikkeama keskilinjasta (Cross track error): Sivuttaispoikkeama. Reaaliaikainen
poikkeama ajoneuvon sijainnin ja ohjauslinjan valilld. Arvo on negatiivinen, kun
ajoneuvo on linjan vasemmalla puolella, ja positiivinen, kun se on oikealla.

Suuntaerovirhe (Heading Error): Kulma ohjauslinjan ja ajoneuvon kulkusuunnan valilla.
WAS: Kulma ohjauslinjan ja etupyorien valilla.

Moottorijannite (Motor voltage): X/Y, missad X on jarjestelman nykyinen jannite jaY on
minimijannite.

Virhekoodi (Trouble Code): N&kyy, kun jarjestelmassa ilmenee virhe.

16. Traktorin nopeus
Traktorin nopeus esittelytilassa. Nopeutta voi saataa esittelytilassa.

17. Nakyman vaihto (View switch)
Vaihda kartta- tai ajoneuvosuuntaiseen nakymaan.

18. Lahennd/loitonna (Zoom in/out)
Voit my06s suurentaa tai pienentaa nakymaa pyyhkaisemalla sormilla naytolla.

19. Ajoneuvo ja ohjauslinja (Vehicle and guideline)
20. Pikaluonti (Quick creation)
Luo nopeasti AB-linja, vapaamuotoinen kaari tai lohkoraja.

Quick creation

21. Pika-asetusten saato (Quick parameter adjustment)
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Parameter adjustment

P Gain 30
p—€
==
80
— ©

=== ]

22. Ohjauslinjan vaihtonappain (Guideline switching button)
Klikkaa tata painiketta vaihtaaksesi nopeasti ohjauslinjaa, kun pellolla on kadytossa
useita eri ohjauslinjoja.

23. TyoOalueen peittojalki (Work coverage track)
Peittojadljen (eli ajetun alueen merkinnan) vaihtotapa voidaan asettaa kohdassa
[Asetuskeskus -> Jarjestelmdasetukset -> Navigointiasetukset -> Peiton kirjaus]

Manuaali tila (Switch Mode): Kdynnista tai sammuta jdljen piirtdminen manuaalisesti.
Automaatti tila (Automatic Mode): Kaynnistd tai sammuta jdljen piirtdminen
manuaalisesti.

24. Linjan siirto (Line offset)

Aghev © % @  RTK sssnn -189

42/4  O/NET 0.01

A: Tallentaa siirretyn suunnan ja siirtyman arvon.

B: RO Nollaa ohjauslinjan siirtyman.

C: Siirtaa ohjauslinjaa vasemmalle.

D: Syota siirtymaetaisyys; suurin sallittu arvo on 999 cm.
E: Siirtda ohjauslinjaa oikealle.

F: Nollaa sivuttaispoikkeaman ja ohjauslinjan laskurin.

G: Avaa Tramline (ajo- tai ruiskutuslinja) asetukset.

25. U-Kaannos
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245 panne

1/NET 0.01

Mahdollistaa automaattisen U-kddannoksen pellon padssa. Kaytetddan tyokoneen
kdadannattamiseen tarkasti ja tehokkaasti seuraavalle ajolinjalle ilman manuaalista
ohjausta.

26. GBM

@  RIK gepen  -65
O/NET 0.01 -

GUIDELINE: Ajoneuvo tunnistaa ja seuraa automaattisesti ainoastaan valittuja
ohjauslinjoja.

BOUNDARY: Ajoneuvo tunnistaa ja seuraa automaattisesti vain rajoja tai paisteita
(headland).

MANUAL: Ajoneuvo ei voi siirtya automaattiohjaukseen, kun tama tila on valittuna.

27. Peittokerrosten asetukset (Coverage layers setting)
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Aaney Rt @  RIK spesse  -26 ' @
42/4 1/NET 0.01 — 3L 3.6xmn 0.

BN
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AgNav ,g @) RTK
42/4 1/NET 0.01

i - o
S Marker point
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-

=
g: Line marker /' /
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: Area marker
e £ Goal
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e =
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29. Reittitallennus (Trajectory recording)

Voit aloittaa ajoneuvon todellisen kulkureitin tallennuksen, keskeyttdd sen, jatkaa
myShemmin, paattaa tallennuksen ja vieda tallennetun reitin tiedostona.



@  RTK geses -239
O/NET 0.01 -

151 sssee

” @  RTK gasen -196
42/4 1/NET 0.01 -

Trajectory collection

Elevation-A

ohil
3

A: Aloita kulkureitin tallennus
B: Aseta tallennus paussille
C: Lopeta tallennus

D: Vie tallennettu kulkureitti tiedostona

30. Tyotiedot

Tama osio sisaltaa tietoja nykyisesta pellosta, tyovalineista ja rivivalista.
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O/NET
N
w. j("r € Task information
|?| $ w  Feidname <
(] == sundaardVeld <~
= Guidelines
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31. OBD asetukset
Ajoneuvon tiedot voidaan hakea lisamoduulin avulla ja ndyttda ne ohjelmistossa.

D OBD settings @

* 0BD connection Please select

* Whether to apply OBD Settings

* Rotational speed 3000.0 r/min
* Engine temperature 100.0 c
* Remaining oil amount 20.0 %

32. Signaali ulostulo

Kun [Kylvkoneen pulssilahtd] -konfiguraatio on valmis kohdassa [Asetuskeskus ->
Jarjestelmaasetukset -> Data- ja signaalilaht6], napsauta [Aloita] -painiketta..

Signal output

Distance to next:
5 9 0.0
& Total number:

0

33. Kalusto

On mahdollista ndyttaa tiimin jasenten maara seka tehtavatiedot.
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AB line_1

TestP 0.0h 0.0mu 0.0km

34. ISOBUS-GEO Track
Ratakarttataso: Piirretdaan maaritellyn raidan varin mukaisesti;

Todellinen maara: Ruiskutusvari vaihtelee reaaliajassa reseptikartan ja
ruiskutusmaarien mukaan.

Overburden

Track layer

Actual quantity

35. Kytke tai Irrota

©® L

Manuaali:

Automaatti:

6 Paatoiminnot

6.1 Pilvipalvelut

1. Siirry kohtaan [Tietoja -> Mina -> Siirry kirjautumaan].

Equipment

2. Rekister6i uusi tili tassa tai kirjaudu sisdan aiemmin luodulla kayttdjatunnuksella ja
salasanalla.
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AV “—

Fo\Y,
Phone nu... Email addr...

Smart farm o “Account

icultur

*Password

Remember password  Forgot password?

Or
© G
7
\.,
‘\\\
rHC
CHENA Register Already have an account? G
==
Phone number Email addres:
First Name Last Name
*Email address
2 measuremel
© 2024 i Huace iaati Ltd.. All riahts reserved.
. Login
New User?
Phone Email
number address
*Account
‘@qq.com
*Password

password  Forgot

Or
© G

Copyright © 2024, CHC Nav inc.

| %
2 3.6xmn  0.92mu
Equipment

=% Logout
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3. Yhdistamisen jalkeen pilvipalveluun voidaan muodostaa kaksisuuntainen yhteys
AgNav5.0-ohjelmiston ja pilvipalvelimen vilille.

A FarmMaster

1 Ve
B &
4 418 -

6.2 Klassinen tila

Kayttdjien kayttotottumusten tayttamiseksi AGNAV 5.0 tukee talla hetkelld vaihtamista
klassisen tilan ja ammattilaistilan valilla.

1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Jarjestelmaasetukset -> Asetuskeskus].

:) Settings center @

“% Agriculture management £ System settings Data transfer

Alarm settings
ﬂ Mode selection
Data & signal output

Navigation settings

APN settings

Classic mode

Demonstration mode L

Hardware settings The p mode and efficiency in design. Through
intelligent navigation, customizable interface functions, etc., users can quickly get started
and enjoy a professional level work experience

About The classic mode ensures that every user can master the core functions of the software in

@ 2 short period of time through a concise and clear interface design, one ciick operation, and

Register intelligent auxiliary functions.

@ » © & & P 4 B D

Privacy security

2. Napsauta [Klassinen tila], ja maarita sitten pikavalintapainikkeet paakayttoliittymaan.

D Settings center @

Agriculture management £ System settings Data transfer
¢ Alarm settings 1
@ Data &signal output
<7 Navigation settings
Professional mode
&5 APN settings
2 [ Selecteditems Classic mode supports customizing 4 commonly Used fnctions on the main interface
B Demonstration mode & Tes) =} =5}
& Hardware settings
© About Optional items
A Register Fleet ~ Guidelines quick Landmark  Oneclicktransition
switch
® Privacy security

3. Click on [Apply] and restart the software.
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Mode selection

After modifying the mode, please restart the software
to take effect:

Sanoe}

0/NET

30 20 .‘. ™ (Q N e 3.0 — +
=Y

i Ny

¢t

CRED

6.3 Sky-Trix

SkyTrix on CHC:n itse kehittama satelliittipohjainen paikannustila, jonka etuja ovat
lyhyt konvergenssiaika (<5 minuuttia) ja korkea tarkkuus (£2,5 cm). Samalla se tukee
palvelualueella katkonaista jatkuvaa navigointia 30-60 minuutin ajan seka
automaattista vaihtoa SkyTrixin ja RTK:n valilla. Tama varmistaa tehokkaan ja tarkan
toiminnan. SkyTrixin aktivoiminen vaatii maksun, ja sita tukevat vain NX612- ja NX610-
jarjestelmat.

1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Jarjestelmdasetukset -> Tietoja], ja anna tabletin ja
vastaanottimen sarjanumerot CHC-teknikolle.

n Settings center @
% Agriculture management O System set £ Data transfer
B3 Langusge 8 unity Software versioff(110TS03376700500) 5.1.0.20241225.7590
O Alarm settings Firmware versiof(17 DO3K) 123
€ Data & sgnal autput
S : T GNSS board firmware version 1149
< Navigation settings
Update
B APN seftegs
Release notes
B Demonstration mode
click upds
@ Harogware settings Ont-click update
Storage manage Used671.00MB/24.17G8
f -y e Tinere
5 P " -
IR @ =m
) T 300, v

54



CHCNAV

2. Kun CHC:n teknikko aktivoi SkyTrixin, napsauta satelliittitilapalkkia paastaksesi

GNSS-asetusten valikkoon.

@ RTK
42/4 1/NET  0.01

3. Napsauta SkyTrix-vaihtoehtoa, tarkista rekisterdintitila ja ota se sitten kayttéon.

b GNSS )
Satellite settings
GPS GLONASS BDS Galileo QZSS
®
" ATK
R
&
-
C 3} S— -
3
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D) GNSS )

Satellite settings

GPS GLONASS BDS Gallleo QZSS

@ erer &

(r

4. Palaa paavalikkoon ja odota noin 5 minuuttia, kunnes tila saavuttaa "Fixed"-tilan.

AgNav Fi @ PPP
4274  1/NET  0.01

9
0 °

6.4 Edistyneet ajolinjamuodot

AgNav5.0-ohjelmisto sisdltdd my0ds joitakin uusia ajolinjamuotoja verrattuna
AgNav3.0-versioon. Naihin kuuluvat muun muassa silmukkalinja (looped guideline) ja
reittisuunnittelu (path planning).
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A >
»  Guideline creation | @ %

624 0.0xmn

P Auto planning % Manual input

’ o

ABline Free curve -
a

Advanced
Z ;Z S 360"
90° line Center pivot Looped =
guideline =
Regular Whole area \ .

harrowing pathline ‘e

6.4.1 Silmukkalinja

1. Silmukkalinjan (looped guideline) luominen vaatii nelja pistetta.

F 3 @ RTK | @ VA

42/4 O/NET 0.01 1020 5.0k 0.92my

w sé/, € The distance of CD point need to exceed 5m

)

=
: <
H
— &
- —
—e
B et
ode -
£02 <
+
- -

2. Kun nelikulmio on luotu neljan pisteen perusteella, aloituspistetta ja aloitussuuntaa
voidaan saataa.

) Edit Line A

Basic Information

Loop Line setting
* Start point A

* Operation direction AB

3. Palaa paakayttoliittymaan ja kaynnistd automaattiohjaus suunniteltujen
ohjauslinjojen perusteella. Jarjestelma kytkeytyy automaattisesti pois paalta
kulmassa, ja kayttdjan on vaihdettava ohjauslinjalta toiselle manuaalisesti.
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6.4.2 Reittisuunnittelu

1. Reittisuunnittelulinja vaatii myos 4 pistetta.

AgNav 2 @ @ %
42/4  O/NET % 5.0umn  2.3Tmu
w ;é, € The distance of CD point need to exceed 5m
? : m
by ‘
>
= N
H
s >
—o
-—
—e
/i
B
.z.
+
+ —
‘!E

2. Kun neljasta pisteesta on luotu nelikulmio, on mahdollista saataa aloituspistetta,
aloitussuuntaa, rivien ohituksia ja kierrosten maaraa alla olevan mukaisesti.
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s Edit Line A

Basic Information

Area-coverage path planning

* Start point A
* Operation direction AB
* Skipping rows number 0
* Loops number 2

3. Palaa padkayttoliittymaan ja kaynnistd automaattiohjaus suunniteltujen
ohjauslinjojen mukaan. Koko prosessi tapahtuu automaattiohjauksella, eika
manuaalista puuttumista tarvita.

RTK
O/NET 0.01

tH s son0) =
s v 4.
= ‘ J
ode 2 - S -~
E -
+

b 1t

)

6.5 Uusi lohkoraja
1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Maatalouden hallinta -> Pelto -> Tiedot -> Rajat]. Luo
uusi raja eri tydokoneen sijainnilla.

=) Detail A

Field overview : Guidelines Landmark Tasks
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9 New boundary @

* Boundary Name _boundary

* Auto pause when reversing

* Planning way * Creation Method
w u w
i b bd
o] Ve ] T

* Reference point

Cancel

0o il it =

2. Voit suunnitella suoran linjan ja kaarevan linjan painamalla ensimmaista
Tauko/Kaynnistd-painiketta. Lisdksi voit lisata tai poistaa merkkipisteitd rajalta
painamalla toista tai kolmatta painiketta. Kun rajauksen tallennus on valmis,
napsauta Lopeta-painiketta vahvistaaksesi sen.

@  RTK pennen -999
O/NET 0.01 —

iH <
— 0
= | <>
ode ~
® ~—~
e i &l a52mu = = = e 0
A2 i 2 69 L O OC» -
3. Nyt on mahdollista asettaa rivivali ja enintddan 10 reunarivia.
b Edit boundary @
* Boundary Name _boundary
Margin spacing follows implement width
Margin spacing 5m
Number of circles 3>
Location Inner of boundary >
Fill Line
iy [} v
L i . 0o

4. On mahdollista valita pisteita AB-linjan tai kaarevan linjan luomiseksi rajalle. Lisaksi
siirtymaetaisyys voidaan asettaa, ja oletusarvo on puolet tyokoneen leveydesta.
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) Edit boundary A
* Boundary Name _boundary
Margin spacing follows implement width «
Margin spacing 5m
Number of circles 3>
Location Inner of boundary >
Fill Line
L") u

u
E ! g il g
A e

|

) Select points

Boundary selection point Line type
Q
\
traigh Curve
Offset distance
< 2.5 >
Left-skew (L) Right-skew (R)

Cancel

6.6 Maamerkit

AgNav5.0-ohjelmisto tukee maamerkkien lisdamistda muistuttamaan kayttdjia
tyoskentelysta pellolla yolla.

1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Maatalouden hallinta -> Pelto -> Tiedot ->
Merkkipisteet.

o) Detail Gﬁ

&% Field overview 7 Boundaries 1/l Guidelines Q. Landmark I Tasks

© mme I
Water Trough_2

o Water Trough 202408201121

Wiater Trough
Caution_1
4 20240820 1121

Caution

Flaa 0

2. Eri merkkeja voidaan maarittda Maamerkkikirjastossa.
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Configuration area

Caution

Water Trough

Manage landmark

Flag
Caution

Danger

Water Trough

Tree

Weed

Tower

Rork

Recording Position

Poi

LAN

nt details

OMARK NAME

Point A

LAN

DMARK TYPE

Point marker

OBSTACLE

Yes

3. Aseta merkin viite kohdassa Tallennuspaikan asetukset.

o

* Planning way

¥ ]
-

Landmark Library

Manage landmark

Cancel

4. Merkkeja voi asettaa paakayttoliittymassa pikakuvakeikonin avulla.

#°

42/4

@
O/NET

RTK
0.01

| @ %
3L 6.8mn  1.24mu

J )f

Marker point

Q0=

Line marker

<

Area marker
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6.7 360° Panoraamanakyma

Kayttajat voivat talla hetkelld ostaa lisdskameroita panoraamakuvien aktivoimiseksi.

1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Jarjestelmdasetukset -> Laitteiston asetukset], ja ota

kayttdon 360° panoraamakuva.

:) Settings center @

Agriculture management System settings Data transfer

@ Language & units

Conversion interface
12 Alarm settings

360 degree panoramic image I

@ Data & signal output l 9 p 9

</ Navigation settings Camera calibration calibrate incomplete >

&5 APN settings Muli-funtion button Unconnected >

B Demonstration mode Port settings N
OBD settings >

® About

A Register

® Privacy security

2. Palaa paakayttoliittymaan ja napsauta [Kalibrointi].

360" Image

(4]
: g g

360 ° image not calibrated yet

& @ =

[

3. Seuraa ohjeita kalibroinnin suorittamiseksi loppuun.

o Camera calibration @

\
[ 01 ) 02 Installation

| Camera - Installation

4 Please enter the SN numbe
obtaining the status of all p

button. After
ed to the 'next step

* FrontCamera SN number
7 r\ = LeftCamera SN number
= BackCamera SN number

* RightCamera SN number
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D

Camera calibration

Q

01 Preview 02 Installation 03 Information calibration

I Camera - Information calibration

.0
o 4
é by
° o
= o
8 o e

4., Katso kuva.

RTK
0.01

F i @

25/4 0/NET

360 degree panoramic image

6.8 Ajouran varitys

Ajourien vdrimaalaus tukee talla hetkelld kuutta eri varida. Maalausvarid voi vaihtaa

reaaliaikaisesti.

AgNav

e

RTK
0.01

N ———
A e

2

1 ®
42/4

O/NET

1 Vehicle calibration size

+ Car width 0.10
= Car length 0.20
+ Black length 0.32

* Short white edge length

* Long white edge length

Previous step

1
E'

seee Z

T

-4

-

¥

A
S

‘:‘\
g
l\”/u\
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6.9 Yhden klikkauksen paivitys

Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Jarjestelmdasetukset -> Tietoja -> Yhden klikkauksen
padivitys]. Ohjelmisto ja laiteohjelmisto padivitetadan uusimpaan versioon yhdelld
klikkauksella.

S Settings center )
Agriculture management ) Data transfer
& Language & unit Software version(110TS01376300111) 5.1.0.20240826.4797
oA Firmware version(3704517) 211137
GNSS board firmware version 11833
ot
Upgrade
== Update prompt Official version
=]

Release notes

l)rw click upgrade
e TICCED & o

urity

=) Online update

update_PA-3_v2.10.7.2_b20240327.bin

]

6.10 Tiedonsiirto

1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Tiedonsiirto].

= =
»  Settings center | @ %

624t 0.0imn  0.92my
Agriculture management 5
Status and detailed information are displayed here,
and can be edited as needed,
System settings
Access to all settings here
Data transfer
Quick data transfer =
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2. On mahdollista tuoda tiedostotietoja, tuoda jakokoodilla, vieda tiedostotietoja ja
vieda jakokoodilla.

= Settings center f—h

Agriculture management System settings

Internal

3. Tiedoston tuonnissa tuetaan talla hetkelld SHP- ja ISOXML-tiedostoja. On tarpeen
luoda kansio nimeltd NAV/DataExchange/SHP tai NAV/DataExchange/ISOXML ja
sijoittaa SHP-kansio tai ISOXML-tiedosto tahan hakemistoon. Lopuksi liitda USB-laite
tablettiin, jolloin ohjelmisto tunnistaa USB:n ja tiedostot automaattisesti. Valitse

tuotu tiedosto ja tuo se ohjelmaan.

o) Import file data (]

Import file data

ISOXML
O == C
‘_'—"’
Please insert usb
Please insert the USB device and click Get,path NAV/DataExchange
D Import file data @

Import file data Current Path: /storage/7A22-BA57/NAV/DataExchange/SHP

ISOXML

v Bordadura
LineFeature.shp

- 1009

boundary.shp
NavLine.shp
» Test
» DefaultField

4. Kun tuot jakokoodilla, kirjoita koodi toiselta tabletilta, jolloin ohjelma siirtyy
tuontindkymaan. Valitse sitten tiedosto, jonka haluat tuoda.
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9 Import share code @
Import share code

y{ i

/

Import the share code

Please save the share code in time and share the file with others immediately

) Import share code @

Import share code
» Farms
» Client

» Fields

5. Tiedoston viennissa tuetaan talla hetkella SHP- ja ISOXML-tiedostoja. Tiedoston voi
vieda joko laitteen sisdiseen muistiin tai ulkoiselle USB-laitteelle.

H Export file data @
Export file data Current export path: /storage/7A22-BA57/NAV/DataExchange
v Fields SHP  ISOXML
’ Test
» 1009
» DefaultField

6. Kun viet tietoja jakokoodilla, voit vieda ajoneuvon, tyokalut ja peltojen tiedot toiselle
tabletille. Valitse tiedosto, napsauta Jaa, jolloin jarjestelma luo jakokoodin.
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:) Export share code @

Export share code

v Vehicle
DefaultVehicle

John Deere_PVG32 (PWM)

Other
CASE
v Implements
Default_1
v Fields
Y Export share code @
Export share code (
‘ ‘
L

91043505

Export the share code

Please save the share code in time and share the file with others immediately

6.11 Kehittynyt U-kdaannos

1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Maatalouden hallinta -> Ty6laite], ja ensimmaisesta
kohdasta voit ottaa kayttoon tai poistaa kaytosta automaattisen U-kdannoksen.

t) Edit implement @

[ o ]

I Auto U-Turn

* Turning type AB line U-Turn
AB Distance to AB point

a
€8 U-Turn mode
»{ U-Turn method

& Advanced parameters

2. Voit valita U-kdanndksen tyypin, johon kuuluvat AB-linjan U-kdadnnos, A+-linjan U-
kaannos, Kayra U-kdannos, Raja U-kdannos ja Paiste U-kdaannos.

68



CHCNAV

= New implement f—h
o1 % 02 i “,B 0a £)
Auto U-Turn
‘ * Turning type AB line U-Turn
AB Distance to AB point
€8 U-Turn mode a & g

™ U-Turn method

& Advanced parameters @ @ o

3. Lisdksi on mahdollista maarittad, missa kohdin ajoneuvo ottaa automaattisen U-
kdaannoksen kayttoon asettamalla etdisyys AB-pisteeseen.

= New implement
o By o i w4
Auto U-Turn @&
@ U-Turn type The range is from 0 to AB distance
° ° to’ e
£ U-Turn mode
- o 0.00
™ U-Turn method EHES
0.00
& Advanced parameters L] ® a

4. On mahdollista valita U-kdanndksen muoto ja asettaa kdantdsade.

= New implement f—h
o1 By o2 i s[4 o £
Auto U-Turn @&
@ U-Turn type AN |

AB pistance to AB point

| Radius setting
*{ U-Turn method (\
¥ 5.000
&s Advanced parameters
Range: 0.1-50.0m

5. On mahdollista valita U-kddanndksen menetelma, johon kuuluvat U-muotoinen tila,
vaihtoehtoinen tila ja yksisuuntainen tila. Lisdksi voidaan maarittada kadannoksen
suunta ja ohitettavien rivien maara.
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= New implement @
Auto U-Turn
@ U-Turn type
* Type U-shaped mode
AB Distance to AB point
8 U-Turn mode + \} ! 1 Skip rows

0

' 4 Ra
& Advanced parameters 4 4 i 1 1t
—

6. U-kadannokseen liittyy myos joitakin edistyneita asetuksia.

- New implement ]
Auto U-Turn
@ U-Turn type * Forecast coef 3.500
AB Distance to AB point * Forecast time 2500 s
e U
phLH e * Minimum forecast distance 2.000 m
*{ U-Turn method

* Distance After Turn 2.000 m

Ennustekerroin (Forecast coef): Pienennd arvoa, jos ajoneuvo siirtyy hitaasti
seuraavalle ohjauslinjalle kdadnndksen jalkeen. Arvoalue: 0.1-5.0.

Ennusteaika (Forecast time): Suurenna arvoa, jos ajoneuvon poikkeamaohjauslinjasta
on suuri kddnnoksen aikana. Arvoalue: 0.1-5.0.

Minimi ennuste-etdisyys (Minimum forecast distance): Ennustaa kadnnosreittia
ajoneuvon nykyisestda sijainnista antaakseen riittavasti aikaa kdadannokseen. Mita
pienempi arvo, sitd mydhemmin ajoneuvo aloittaa kadanndksen. Istuttajille suositus:
1.7-2.5, traktoreille 2.0-4.0. S43don vali: 0.1.

Etdisyys kdannoksen jdlkeen (Distance After Turn): Etdisyys, joka tarvitaan, jotta
ajoneuvo paasee kokonaan ohjauslinjalle kddnnoksen jalkeen.

7. Paakayttoliittymadssa traktori aloittaa automaattisen U-kdadanndksen etdisyyden
perusteella AB-linjaan. Kdannoés on mahdollista aloittaa myds manuaalisesti
asetusten avulla.
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8. Lisaksi rajakaannos (boundary U-turn) voi toimia myds ennalta asetetun etdisyyden

perusteella rajaan.

AgNav 2

@

gsses -6 '
2r 4.0kmh

7.

6.12 Paasyreitit

Paasyreitit-ominaisuutta kdytetaan yleensa sarkaojien kaltaisissa tilanteissa, kuten alla

olevassa kuvassa.
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1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Maatalouden hallinta -> Pelto -> Tiedot -> Ajolinjat].

- Detail A

&% Field overview 7] Boundaries 1) Guidelines © Landmark [l Tasks

St ey
A+ Line_1
2024-08-19 11:54
4 29859° [\ 121.1945937231.17247072 <~ 0.00cm
AB Line_1 g
]

20240817 1620
4 586" 4 664am |- 0.00cm

Edit Line A

Basic information Access paths Tram Line
IEnable Access paths Whether to enable
9 * o Rows in first group 1
- - * o Access path width 0.00 m
9 « €D How many lines per access path 1
d4—D
- z +© Line place in first group 1
Cancel

Ensimmadisen ryhman rivit: Ensimmaisen ryhman rivien maara.
Paasyreitin leveys: Etdisyys kahden paasyreitin valilla.
Rivien maara per paasyreitti: Rivien lukumaara kullekin paasyreitille.

Rivin paikka ensimmaisessa ryhmadssa: Syottamasi luku maarittaa, mika rivi on
ensimmaisen ryhman rivi 0.

2. Esimerkkina: Aseta ensimmaiseen ryhmaan 2 rivid, paasyreitin leveys 1 metri, 3 rivid
per padsyreitti ja ensimmainen paikka ensimmaisessa ryhmassa.
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po) Edit Line A
Basic information Access paths Tram Line
| Enable Access paths Whether to enable
9 * o Rows in first group 2
G +« @) Access path width T m
e « ) How many lines per access path 3
<GP I
*o Line place in first group n
Cancel | il

3. Palaa paakayttoliittymaan ja tarkista naytto.

@ RTK
42/4 O/NET 0.01

—o-
=
& 4
S
.z.
[
® 4N

LI O
OF

6.13 Ruiskutus urat

Ajourien periaate: ne tehdaan pellolle kylvon yhteydessa. Ruiskutuspuomin leveys on
jaollinen tasaisesti kylvokoneen leveydelld, esimerkiksi 4 metrin kylvékone ja 20
metrin ruisku(joka viides) tai 3 metrin kylvokone ja 21 metrin ruisku(joka seitsemas).

1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Maatalouden hallinta -> Pelto -> Tiedot -> Ajolinjat].
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) Detail A

Field overview Boundaries n Landmark Tasks

A+ Line_1
2024-08-19 1154

298.59° 121.19459372,31.17247072 0.00cm

ABLine_1
2024-0817 1620
586" 66.44m |- 0.00cm

Edit Line A
Basic Information Access paths I I
| Enable Tram Line Whether to enable
1 + @ swath Spacing 2
— —» * Offset Center

*Initial Swath -70

Cancel

Ajouran vali (Swath Spacing): Ohitettavien rivien maara, jonka arvo voi olla valilla 1-99.
Poikkeama (Offset): Valitse vasen, keskella tai oikea.

Aloituslinja (Initial Swath): Ensimmaisen ajouran numero ja sijainti.

2. Tassa esimerkissa asetetaan ensimmaiseen ryhmaan 2 rivia, paasyreitin leveys 1 m,
3 rivid per paasyreitti ja ensimmainen paikka ensimmaisessa ryhmassa.

) Edit Line A

Basic information Access paths
Enable Tram Line Whether to enable
] * o Swath Spacing 5
i *Offset Center
Initial Swath 0

Cancel

3. Palaa paakayttoliittymaan ja tarkista naytto.

74



CHCNAV

AgNav 2 @ RTK
42/4 O/NET  0.01

AgNav 2 ) RTK
42/4 1/NET 0.01 R 0.00mu

Line offset (cm) N
0 m S
omEm o (0
B
Tramline A
N

LOCK LINE CREATION 2 |

(

Set Tramline

Do you want to move the tramline to the current area

Cancel
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@ RTK
42/4 O/NET  0.01

H &
[ ]
—e \
=t <
i = 5
8 > |
® ~
0.‘ -
" ‘.
-
Ol - ®
Edit Line ™)
Basic Information Access paths
Enable Tramline Whether to enable
~ + @) swath spacing 5
i T » *Offset Center
Initial swath

Cancel

6.14 Reitin tallennus

Reittitallennusominaisuuden avulla ohjelmisto voi tallentaa ajoneuvon reaaliaikaiset
3D-koordinaatit, jotka voidaan vieda TXT- ja SHP-muodossa. Brasiliassa monet
asiakkaat haluavat tallentaa todellisen reitin automaattiohjauksen aikana, koska osa
maasta voi olla epatasaista ja ajoneuvo saattaa liukua. Tasta syysta on tarpeen
tallentaa todellinen reitti ja kdyttda samaa myohemmin uudelleen.

1. Klikkaa alla olevan kuvan kuvaketta ottaaksesi reittitallennuksen kayttéon.

F 4 @ RTK

42/4  O/NET 0.01

:
w. A - Trajectory collection >
° 1 <
|° | — s
eH N
= Q
- 0
=~ . I <
Be
ozo =
» B
+ .
d!l‘ -

2. Keruun voi keskeyttaa tai lopettaa.
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AgNav 2 @ RTK

42/4 1/NET 0.01

S

i A N
w. 4?8 3 Trajectory collection

M \ <
° ©REC ‘ “g e

4E ‘ A/
[] |

iy
[—
®

)
L)
T
L

b 2t

3. Keruun aloittamisen jalkeen voit tarkastella perustietoja ja vieda tiedot TXT-, SHP-
tai ISOXML-muodossa.

@ RTK

1/NET 0.01

w 4%_'. e Trajectory collection Y
|2 I s ‘ Elevation-A1 Q\-'//
| g [
e \/
[] S
= | e
= &
u I
. @
- —
‘!E

Output format

Please select a commonly supported format

|

Cancel

6.15 Tyokoneen signaalitulo

1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Maatalouden hallinta -> Tyokone -> Tulo].

77



CHCNAV

:) Edit implement @

o1 By 02 juui 03 [4 0 )

I Input

* Input detection

2. Automaattiohjauksen tai ajourien piirtamisen voi ottaa kayttoon tai poistaa kaytosta.

D) Edit implement @
01 By 02 3 [4 0 )
I Input
* Input detection «
* Feature type Not selected >
* Signal triggered High-level signal >
Back

Cancel Confirm

3. Ohjelmiston suorittamaan tiettyja toimintoja voidaan maarittda nelja erilaista
signaalityyppid, jotka laukaisevat toiminnon: nouseva reunasignaali, laskeva
reunasignaali, korkean tason signaali ja matalan tason signaali.
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6.16 Kalusto

Tiimityd mahdollistaa samanaikaisen toiminnan ja tehtdvien jakamisen useiden CHC-
laitteiden kayttdjien kesken.

1. Siirry kirjautumiseen [Pilvipalvelu].

Equipment

Visitor
Not logged in

Go to login

Equipment

Communication validity period 2123-12-05 07:59:59

= Logout

2. Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Maatalouden hallinta -> Kayttdja -> Minun tietoni],
ja luo [Master-nimi].
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My equipment

Communication validity period 2123-12-05 07:59:59

Master name eeeee

3. Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Maatalouden hallinta -> Tiimi], ja luo tai liity
ryhmaan.

D Settings center G.D

emen 2 System settings Data transfer
Field Q Guideline & Mechanical calibration
A+ Line_1 Other

StandaardVeld
Standaardboerderij & StandaardClient Guideline type : A+ Line Other

Q Implement g GNSS
"3:‘ Default1 RTK

Other

Width : 5.000m 121.1158120°N  31.1582310°E
Row spacing: 0.000m 5.976km
Materials iy User Team
Material type : -~ g5  1297384547@qq.com 8 -- G --
Material category : - -
Target spray volumeT : -- Communication validity period 2123-12:05 Working area: --
Target spray volume2 Working distance: --

t) Group mode @

Currently there is no application team in your current
directory

You can view the team details or apply for a
team by clicking [Team Name]; you can create a

I‘ : new team by clicking [Create Team] on the left;
or you can [Join a Team] using the sharing code

4. Luo ryhma valitsemalla ohjauslinja, jota halutaan ty6stda yhdessa.
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Create group

Please select guideline first

group naming  AB line_1

Cancel

AB line_1 w9
ABline_1 [0 F !

WeA+
Guidelines AB line_1 Number of teams 1
AB line_1
Field of operation 0.11 mu Driving 267010
W Team Details
U Working Field of Driving Operatio
sername : : :
duration operation  distance ns
2 eceee 00h 011 mu 0.0 km G
@ \

5. Sy6ta jakokoodi liittydksesi muihin ryhmiin.

Enter the share code you need to join the group

Share code to other members and sign in to join the team
as soon as you receive it

6. Palaa paakayttoliittymaan ja tarkista kaluston tiedot.
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AB line_1
1 0.0h
0.0 mu 0.0 KM

TestP 0.0h 0.0mu 0.0km

6.17 Monitoiminappaimisto

AgNav5.0 tukee myds monitoimipaneelin tietojen tarkastelua ja erilaisten toimintojen
mukauttamista varattuihin painikkeisiin *

1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Jarjestelmdasetukset -> Laitteiston asetukset ->
Kaukosaadin] tarkistaaksesi kaukosdatimen version.

=) Settings center @

Agriculture management Data transfer

Conversion interface

oA
. Camera channel 5
Da
ett Brightness adjustment Night
Handle
& Demonstration mode Port settings
Re
Pr
= Settings center )
Agriculture management Data transfer
< Handle
o
Hardware type 5
| @ om
' < ) Hardware version 101
B APN settings Custom command Switch thematic
& De
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2. Talla hetkelld on mahdollista mukauttaa [RZ] ja [teemakytkin] -toimintoja.

Cancel Confirm

6.18 ISOBUS

6.18.1 VT

Virtuaalinen terminaali: Voidaan ymmartda selaimena, joka pystyy avaamaan ja
nayttamaan tyokoneiden sisdisia "verkkosivuja", joissa on oikealla puolella virtuaaliset
painikkeet. Talla kayttoliittymalla voidaan ohjata kaikkia tydkoneen toimintoja, mutta
kaytto tapahtuu manuaalisesti.

Yhdistd ISOBUS-kaapeli tyokoneeseen, ota sitten kdyttoon ISOBUS-kytkin paatteen
padvalikon tyokoneen kadyttoliittymasta. Odota, ettd edistymispalkki latautuu
kokonaan — taman jalkeen ISOBUS-VT-nakyma ilmestyy nadytdlle.

» Implement setting ‘

Implement parameter Implement menu

5.000m 0.000m Default1

Center offset

| Row spacing
adjustment

S 'l q 5
o 0,0 H B8 O 0,0

ISOBUS mode

6.18.2 AUX-N

Kahvaohjaus: Se voidaan sitoa ISOBUS-VT-kdyttoliittyman oikealla puolella oleviin
virtuaalipainikkeisiin, mahdollistaen nopean kdytdn kahvan kautta.

1. Tdysndyton ndakymadssa napsauta AUX-painiketta siirtydksesi maaritysliittymaan;
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@ RTK
42/4 ___1/NET  0.01

0 1/min
\.

125 Eorr 0.0 —

2. Klikkaa oikealla puolella olevaa nappaintoimintojen maaritysaluetta
maarittadksesi nappaintoiminnot, ja klikkaa sitten "Bind" viimeistellaksesi
sidonnan.

AgNav5.0

bind close

6.18.3 TC-SC

Section Control: Tama on lohkojen kytkentdohjeistus, jota kdytetdan ensisijaisesti
sammuttamaan lohkot automaattisesti silloin, kun ajoneuvo ja tyokoneet kulkevat jo
kasiteltyjen alueiden tai rajojen ulkopuolella, materiaalihukan vahentamiseksi. Sita
kdytetdan myos kytkemaddn lohkot pdadlle automaattisesti alueilla, joita ei ole vield
kasitelty..

1. Siirry kohtaan [Tyokoneasetukset -> Tyokoneluettelo], lisda uusi tyokone ja valitse
ISOBUS ECU sen jadlkeen kun olet yhdistanyt tyékoneeseen.
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» Implement setting

Implement parameter Implement menu

5.000m 0.000m Defauit1

Center offset

adjustment

ISOBUS mode

Extension settings

Application

*  NONE

I ECU-AO0AB0000B29CE7D

Extension settings

Application

*  ECU-AODAB0000B29CE7D

FBOOM

* Boom

Cancel

2. Ota kayttoon levitysohjaus;
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> New implement @

01 m 02 & 03 04 [4 os §)

I Application control

£

L

Please create a new instance first

3. Napsauta "Uusi" ja valitse sen jalkeen puomi ja kanava.

_“

Application control

£

L.

Please create a new instance first

Channel settings

CHANNEL-1

Cancel

4. Valitse materiaalin tyyppi ja aseta siirtymaarvo.
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o) New application control @
o

Type and material Offset Segment settings Delay

Type

* Application control name Boom_1

* ISO implement data ECU-AO0A80000B29CE7D

Material

* Material type

Anhydrous

Material Not selected

2D New application control @
o

Type and material Offset Segment settings Delay
Offset
* Application Left/Right 0.000 m
* Application Front/Rear 0.000 m

5. Aseta lohkomaarat ja viiveet jne., ja viimeistele uusi levitysohjaus.

) New application control @
o
Type and material Offset Segment settings Delay

Segment settings

* Section quantity 18

Implement width 24.000m Section width  24.000m

6. Palaa paavalikkoon ja ota ISOBUS kayttoon.



AgNav

> Implement setting ‘ gssene

Implement parameter Implement menu

24.000m 0.000m Fertilizer Spreader_2

Center offset

| Row spacing
adjustment

1SOBUS mode

Siirry Tehtava-nakymaan ja napsauta Kdaynnista-painiketta.
Huom: TC (Task Controller) toimii oikein vasta, kun tehtdva on kaynnistetty!

s shqp )

&, Workedarea: 5 Remaining area: j Boundary area: g, Effective area:
L F U ¥
" 0.00m o 0.00~ > 0.00m T 000

Creation date End time Working duration
2022-01-01 00:01 2025-02-18 08:16 5:00:44

Efficiency Auto steering area: Auto steering distance
52.93 mu/h 0.24 mu 43.90m

Auto steering duration
00:16

7. Ota ISOBUS-SC kayttdon.

AgNav . @ R 500 ssmns

42/4 1/NET  0.01

121

(]

8. ISOBUS TC-SC -toiminnon tilan vaihto AUTO- ja Manuaalitilan valilla.
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3 @ RTK
42/4 O/NET  0.01

[ Bl
Lb o @ Control -0

g e e
< S
:

12.90 P

gy K ™
L 2, | “

: “ Q .
o 0,1 |7 B O 0,

P Ry [t 2 e

v Wl

CONFIGURATION MATERIALS AUTO

Z@lEEEEEEEE®

@ RTK
O0/NET  0.01

cto @ Control -0

@ %
30n  13.87m

CONFIGURATION MATERIALS

IS EEEEEEE®|

6.18.4 TC-GEO

Muuttuva annostelu: Tama on virtausohjauskaskyjen joukko, jota kdytetaan
padasiassa erilaisten materiaalimaarien levittdmiseen eri alueille halutun maaran
saavuttamiseksi. Ennen kdyttoa on tuotava maaransaatod kartta.

Madransaatokarttatila (tuo madransaatokartat, kdyta maaransaatokartan Rx-tilaa):

1. Tuo maaransaatokartta ja suorita maaritykset.

2

. i
Overviaw Boundarie

Guidelines = Tasks

Detail @

Landmark
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create prescription map @
* import prescription map
>
* Prescriptio ap name
- iable
>
Cancel

: Boundarie S Landmark
Overview = Guidelines = Tasks
=
’ TASKDATA.xml
A 3 20250116 1521
\ Layer count Currently selected layer
Y 1
‘ .
-
- TASKDATA.xmI2
1 2025-01-16 1545
Layer count Currently selected layer

TASKDATA.xmi335

2. Maarita maaransaatokartta tehtaville.

. Boundarie
Overview

i Landmark Prescri
Guidelines .
s s ption

1
hui
20250218 08:38
0.00 mu/h
shgeo

2025-02-1808:33

0.00 mu/h
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* Name Task hui

Prescription map ‘ TASKDATA.xml

Cancel

Implement parameter Implement menu

12.000m  0.000m HYDAC-SAS_10
Center offset

0.0

F
-« B

ISOBUS mode

~ ssses -18
33/1 -

AgNav

L oma
u

W B =

Control -0

b

[y
-

4. Siirry Tehtdava-nakymaan ja napsauta Kaynnista-painiketta.
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S A
@, Workedarea: 5 Remaining area: m Boundary area: < ;, Effective area:
& ; .

; R4
" 3389.89~ " 0.00~ * 0.00~ I 0.43m
Creation date End time Working duration
2025-01-23 18:49 2025-01-2414:15 17:43:38
Efficiency Auto steering area Auto steering distance
0.00 mu/h 0.00 mu 0.00m

Auto steering duration
00:00

3. Valitse ajouravarin ruiskutussuunnitelma paakayttoliittymassa.

” G i TILL
331 ONET 127

Overburden

Track layer

o

2 @ sPP
35/1 0/NET 1.26

Actual quantity: Ruiskutusvarien reaaliaikainen vaihtelu maaransaato kartan ja
ruiskutusmaarien mukaan.
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) SPP
O/NET 1.28

Fixed value mode (manual setting of target spray volume, Actual Value mode):

1. Lisda aineet (varmista, ettd kategoria ja tydpuomi ovat samat), tydpuomi voi kayttda
kiintedn arvon tilaa sitomalla aineet.

S Settings center @

# Agriculture management System settings Data transfer
. Guideline Mechanical calibration
Field Qe &
A+ Line_1 Default vehicle
Thursday ho
DefaultFarm & DefaultClient Guideline type : A+ Line Other
Other
o Implement ﬁ GNSS
Fertilizer Spreader_2 RTK
Width : 24.000m 0.0000000°N 0.0000000°E
Row spacing: 0.000m 6377.666km
Materials ey User Fleet
Material type : - - ‘ . 8 -- O --
Material category : - -
pray volumel Communication validity period Working area
Working distance

- Materials @
.

chn Liquid

Other A
Unit Incremental step

L/ha 50.0000 chn

Target volume 1 Maximum volume

50.0000 650.0000

Target volume 2 Minimum volume

50.0000 50.0000
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=) Edit application control @

Type

* Application control name 1

* ISO implement data ECU-AO0C80000B3FFFFF

Materia

* Materialtype

Material chn

Cancel

2. GEO on tdlla hetkelld oletuksena Rx-tilassa ja se taytyy vaihtaa todellisen maaran
tilaan.

i @ sPP
321 O/NET 1.31

W E = i

® contol0

$02

a2 EEE

Target Volume Setting
Rx

adua{volume

Cancel

3. Napsauta “+/-"-painiketta muokataksesi tavoitearvoa.
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2 P SPP
3211 0/NET 1.31

]
Jo— @
-0 30
— §
<

B |
=0
—o
-
—-

LU o]

6.19 Turvallisuus

Turvallisuuden varmistamiseksi kdyttdjat voivat talla hetkella asettaa seuraavat raja-
arvot:

— automaattiohjauksen enimmaisnopeus
— suurin sallittu nopeus, jolla automaattiohjaus voidaan kytkea paalle
— suurin sallittu nopeus, jolla auto u-turn voidaan aktivoida

lisdksi on mahdollista maarittdda manuaalisen automaattiohjauksen poiskytkennan
herkkyystaso. siirry kohtaan [asetuskeskus -> maatalouden hallinta -> turvallisuus]
tehddksesi nama asetukset.

:) Safety @
* Maximum autopilot speed 16.0 km/h
*Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h
*Manual override Medium

* Fatigue driving tips
* Fatigue driving prompt time 30 min

* Autopilot switch of the motor button -

* May eneed allowed ta enahla auta | 1-Turn ;N ko /h

e authen

6.19.1 Automaattiohjauksen maksiminopeus

Aseta automaattiohjauksen enimmaisnopeus — kun ajoneuvo on

automaattiohjaustilassa, sen nopeus ei saa ylittda asetettua rajaa.
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t) Safety @
* Maximum autopilot speed 16.0 km/h

* Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h

* Manual override Medium

* Fatigue driving tips
* Fatigue driving prompt time 30 min

* Autopilot switch of the motor button

Jos nykyinen nopeus on 2 km/h alle asetetun rajan, jarjestelma antaa
viestimuistutuksia ja danimerkkeja, jotka varoittavat kayttajaa siita, ettd nopeus on
Iahelld suurinta sallittua nopeutta ja automaattiohjaus kytkeytyy pian pois paalta.
Automaattiohjauksen oletusarvoinen suurin nopeus on 16 km/h, ja asetusalue on
1 km/h:sta darettémaan.

S
Z

22z 18.0kmn  3.14mu

| @

w- Ao - Abnormal

|?| s Please note that the autopilot speed is about to =4

(-] exceed the threshold and will be disengaged! <o~

sH v

]

—

> g
= & -
B

2

... )
+ 9

= o aE

d!a

Jos ajonopeus ylittaa kayttdjan asettaman rajan, automaattiohjaus kytkeytyy pois
paalta.

6.19.2 Suurin sallittu nopeus automaattiohjauksen aktivointiin

Aseta automaattiohjauksen sallittu enimmaisnopeus. Jos ajoneuvon nopeus ylittaa
tdman rajan, automaattiohjausta ei voi kytkea paalle.

Oletusarvoisesti suurin sallittu nopeus automaattiohjauksen kytkemiselle on 12 km/h.
Asetettava arvo voi olla 1 km/h:sta darettémaan, mutta sen on oltava pienempi kuin

aiemmin maaritetty automaattiohjauksen suurin nopeus.
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H Safety @
* Maximum autopilot speed 16.0 km/h
-IMax speed allowed to enable auto steering 12.0 km/hl
* Manual override Medium

* Fatigue driving tips

* Fatigue driving prompt time 30 min

* Autopilot switch of the motor button

e 41 Abnormal

4 The current speed exceeds the maximum speed =
allowed to activate autopilot! —
AN
—
o
/b S~

By
A8
@ -
+ .e

6.19.3 Manuaalinen vapautus

Manuaalinen vapautus -toiminto sallii kdyttdjan kdantaa ohjauspyoraa poistaakseen
automaattiohjauksen kaytosta hatatilanteessa. Kayttaja voi asettaa eri herkkyystasot
automaattiohjauksen poistamiseksi, ja vaihtoehdot ovat: Helppo, Keskitaso, Vaativa ja
Estetty.

Cancel Confirm
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6.19.4 Vasyneena ajaminen

Turvallisuuden varmistamiseksi kayttajat voivat talla hetkelld asettaa vasymyksesta
johtuvan ajovaroituksen ja halytyksen laukaisuajan.

) Safety Q
* Maximum autopilot speed 16.0 km/h

* Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h

* Manual override Medium >

* Fatigue driving tips @

* Fatigue driving prompt time 30 min

* Autopilot switch of the motor button «

Cloud service authentication code

Cancel Confirm

6.19.5 Autopilottipainikkeen toiminta

Salli automaattiohjaustilan ohjaus moottorin painikkeella. Oletusasetuksena tama on

paalld, mutta jotkut kdyttdjat voivat kytkea sen pois paalta turvallisuussyista.

H Safety C;D
* Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h

* Manual override Medium

* Fatigue driving tips &

* Fatigue driving prompt time 30 min

* Autopilot switch of the motor button

«
* Max speed allowed to enable auto U-Turn 8.0 km/h
Cloud service authentication code /
[P



CHCNAV

6.19.6 Automaattisen U-kdaannoksen sallittu maksiminopeus

Kun ajoneuvon nopeus ylittda kynnysarvon, automaattinen U-kdannos ei kdynnisty.

S Safety @

* Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h
* Manual override Medium

* Fatigue driving tips

* Fatigue driving prompt time 30 min

* Autopilot switch of the motor button

* Max speed allowed to enable auto U-Turn 8.0 km/h

£ @

42/4

Warning! Speeding!

2% Speedis higher than normal! Please slow —

O down!
& 2
Ymih s v
Be ~
@ _A
. .

6.20 Navigointiasetukset

6.20.1 Ei ajourien piirtamista peruutettaessa

Kun tdma toiminto on kaytossa, ajourien piirtdminen keskeytyy peruutettaessa.

:) Settings center @

Agriculture management stem settings Data transfer
@ Language & units Auto backup
Lt Alarm settings Minimum speed limit 0.7
@ Data &signal t
@ Data & signal outpu RTX parameter 0.03
Curve sample distance 200 m
&5 APN settings
Smoothed curves
Gl Demonstration mode
No track painting when reversing
& Hardware settings
® About Coverage logging Switch mode
A Register

® Privac security
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42/4 0/NET
w ‘,‘ft't Caution! s
IZI i Warning ! Reversing ! $
= =]
=
—e
-—
—e
km/h @

I °;
o]
B

|
e

6.20.2 Naytettdvien ajolinjojen maara
Valitse paakayttoliittymassa naytettavien ajolinjojen maara, valilla 5-13 linjaa.

:) Settings center @

“#% Agriculture management £ System settings =3 Data transfer
@ Language & units No track painting when reversing &
1t Alarm settings Coverage logging Switch mode
)
@ Data & signal output Parameters
Navigation settings )
Log switch
&% APN settings
Displayed guidelines number 5
B3 Demonstration mode
Exit auto driving when reversing
# Hardware settings
Forward guidance
® About 9
A Register
® Privacy securitv

Cancel Confirm
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AgNav 2 @ RTK ) I @ %
42/4  O/NET 0.1 = 170 00w 0.92m
e e
1?1 360
° 1 2| 3] 4 5/ 6/ 71 8 9| 19 11 N
B= =
H <
= N
s AN
o= & >
& =i ]

b 1

6.20.3 Poistu automaattiajosta peruutuksessa

Automaattiohjaus poistuu automaattisesti kdytosta peruutettaessa.

:) Settings center @

Agriculture management Sys settings Data transfer
@ Language & units No track painting when reversing
1 Alarm settings Coverage logging Switch mode
(2] siana
@ Data & signal output Parameters
Log switch
&5 APN settings
Displayed guidelines number n

Demonstration mode
Exit auto driving when reversing

Forward guidance

(]

# Hardware settings
@ About

2

% Register

® Privacy securitv

@

170 3.0kmm

42/4  1/NET

0 e
We have released the autonomous driving for you

] o

¥ Warning ! Reversing !

©

103
(

6.20.4 Etusuuntainen ohjaus

Kun tdma ominaisuus on kdytdssa, ohjelmisto ndyttaa ndytolla suositellun manuaalisen
ajolinjan.
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D Settings center @

Agriculture management System settings Data transfer
@ Language & units No track painting when reversing
2 Alarm settings Coverage logging Switch mode
@ Data & signal output Parameters
Log switch
&% APN settings
Displayed guidelines number 1
Gl Demonstration mode
Exit auto driving when reversing
€ Hardware settings
E K
®) L orward guidance
A Register
® Privacy securitv

AgNav 2 @ RTK &) %
42/4 1/NET 0.01 L mn  0.92mu

w _1%5:

6.21 Tietosuoja ja tietoturva

AgNav5.0-ohjelmistoon on lisatty uusi ominaisuus, jolla voidaan suojata eri asetuksia
salasanalla.

1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Jarjestelmdasetukset -> Yksityisyyden suoja]. Taalta
voit suojata useita asetuksia maaritetylla salasanalla, esimerkiksi 123456.

~5) Settings center @

Agriculture management Data transfer
@ Language & units
LT /O\ =
1 Alarm settings “;\f/:—
@ Data & signal output

Set the application protection password
< Navigation settings Fully protect application data for enhanced security.

&k APN settings 1 2 3 4 5 6
B Demonstration mode
Hardware settings

© About

2 Register
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t) Settings center @

“# Agriculture management £3 System settings & Data transfer
® Language & units > a/
o,y —
1 Alarm settings =
® Data &signal output
Password is valid!
< Navigation settings Fully protect application data for enhanced security.
& APN settings * % i £ x o,
# Demonstration mode
@ Hardware settings
| RTK setting protection I Vehicle protection
@ About
| Boot guidance protection | Implement protection
A Register
| | Tablet serial port protection I Log file switch
Privacy securit

2. Salasana on myds mahdollista poistaa tai vaihtaa.

0

Delete the password

Are you sure to delete the password?

Cancel

Change password

Cancel

3. Kun valituille asetuksille on asetettu salasana, taytyy salasana syottaa tiettyjen
toimintojen suorittamiseksi.
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Please enter a 6-digit password

6.22 Materiaalit

Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Maatalouden hallinta -> Materiaalit]. Hallinnoi
ruiskutuslaitteita ja -aineita taman kayttoliittyman kautta.

D Materials @

Unit Incremental step
Target spray volume 1 Maximum speay volume
Target spray volume 2 Minimum spray vokume
~) Create Materials Gﬁ

* Materials Name

* Materials classificition Anhydrous >
* Material type Other >
* Unit kg/ha >
* Material density ease enteq ibs/ft3

+ Target spray volume 1
* Target spray volume 2

* Progressive steps

Cancel Con
[Sas=ans)

6.23 Vianetsinta

Siirry kohtaan [Asetuskeskus -> Maatalouden hallinta -> Vianetsinta].

Vikatilanteessa tarkista taman kayttoliittyman jokaisen moduulin tiedot ja toimita ne
CHC-insinooreille.
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D Center A

£ GNss

@ Auto steering

& 1SoBUS AgNavOS5 5.1.0.20240826.4797 e
57 Log debug

® Error code

@  RTK 999 pgssss
1/NET 0.01 -

)

I
+

i

7 Huolto

1. Laitteen normaalin toiminnan ja kdyttdidan varmistamiseksi suorita huolto
kayttoohjeen mukaisesti.

2. Al3 pura jirjestelmdn padkomponentteja itse. Tarvittaessa ota yhteyttd CHCNAVin
asiakastukeen: support@chcnav.com.

3. Kayta laitetta kdyttdoppaan ohjeiden mukaisesti.

4. Tarkista saanndllisesti jarjestelman ruuvit, johtosarjat ja liittimet, kuten ohjaimen
kiinnitysruuvit, kulma-anturin kiinnitysruuvit ja datakaapelin liittimet, yms.

5. Pida moottori puhtaana.

6. Huolehdi moottorin kiyttéympéristosta. Ala kiari moottorin ympirille
materiaaleja kuten puuvillakangasta tai pélysuojaa.

7. Tarkista ennen tyon aloittamista ettd ajoneuvo toimii normaalisti.
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CHC Navigation

Building C, 577 Songying Road, Qingpu, District,
201702 Shanghai, China

Tel: +86 21 542 60 273 | Fax: +86 21 649 50 963
Email: sales@chcnav.com | support@chcnav.com
Skype: chc_support

Website: www.chcnav.com
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