Tasmaviljely | Helmikuu 2026




CHCNAV

Sisallysluettelo

R a1 Yo - T OO PP ROPPTP 5
2 PAGTOIMINNOT cooiiiii et e e et e e e e et e e e e e e e s e s s e br e e a e e e e e e 25
D R 1 VT o =Y AV ] 11 PP SRR 25
2.2 ASEETUSKESKUS.....eeiiiiiieiit ettt ettt e et e e st e e s ab e e e s anb e e s aat e e e e b reeeenreee s 26
2.2.1 Pikavalintojen muKauttaminen .........eeiiiiiiiiiiiiiiniiieee e reee e 26
2.2.2 KIQSSINEN THla ..eeeeiiiiiieeieie et e e 27

2.3 HAIYtYSASEEUKSEE ..ueiiiiii ettt e e e e e s e e e e s st ta e e e e e s bbaaeeeeenaaraes 29
2.4 Data- ja SigNAaalilaNAOT ..oceeieeiiieee e e 29
24,1 NIMEA-TGNEO ettt ettt ettt e e sbe e e bt e e st e e s aneesneeeas 29
2.4.2 NMEA 2000 1800 ...ccciiutiieiiiiee ittt st s e e 30
2.4.3 SPEED-mMuUNtiMen [GNt0 .......coiiiiiiiiiiee et 31
244 SVINTENTO c.eeiiiiiee ettt sttt et a e e at e e s ate e st e sneeea 31

2.5 NaVIGOINTIASETUKSEL ...vviiiiiiiiiiiie ettt e e e st e e e e s s s abta e e e e s s sbbaeeeesenaneees 33
2.5.1 GBM ettt sttt e s be e e bt e e bt e e nateeaaeeeeateesabeesneeea 33
2.5.2 Pellon ja tyOkoneen fedOt.......ccoviiiiiiiiiiiiie e e e 34
2.5.3 Ei peittojaljen tallennusta peruutettaessa ....ccccoevveeeeeiiiiciiiiee e 34
2.5.4 Lokitallennuksen KYtKin ........eeiiiiiiieiee e s e e 35
2.5.5 Paanakymassa naytettdvien ajolinjojen Maard........ccccvvcivieiiiiniiiieee e 36
2.5.6 Automaattiohjauksen poiskytkentd peruutettaessa......cccccceveevvciiiieeiiniciieee i, 37
2.5.7 AULO RZ .ttt ettt st b e e bt e bt e e at e s ate e s ateesaneeea 38
2.5.8 EtEENPAIN OPASTUS .euiiiiieieiee ettt s e e e e e e e e e e et e ettt be e e b s e e s e e e e eaeeeaeesaeeees 38
2.5.9 Kaikkien reittilinjojen Nayttaminen .......oooviiiiiiiiiiiiiee e 40
2.5.10 IImoitus pellolle SaaVULEAESSa .....uuviiiii it e e 40
2.5.11 Ajolinjan numeron NAyttOKYTKIN ......cooivriiiiiiiiee e 41
2.5.12 Ohjaussuhde (POIKKEAMA) ...ciiuiiiieiiiie et 42
2.5.13 Ajolinjan tehtaVamMUISTULUS ......oocuviviiie it e e s s e e e s s saaaeeeeeas 42
2.5.14 Tietojen automaattinen lahetys pilvipalveluun.........ccccvvieiiiiniiiiiie e, 43
2.5.15 Tyokoneen Sivusiirtyman NAYTEO ......ceevvviiiiieiiiiiiiiiee e ee e e rreee e 44

2.6 LaitteiStOASETUKSEL ....eiiiiiiiiiiie et 45



CHCNAV

2.6.1 Monitoimikahva ja AH-C-ilmakahva........ccccuiiiiiiiiiiiieeiiiec e 45
2.6.2 Kamerakuvan PEIAUS ......uuiieiiiiiiieee ettt ssiirt e et e e e s sbae e e e s e saaaeee s s ssaaeeeeessnanns 46
2.6.3 Kameran pienoiSikKKUNQ ........cooouiiiiiiiii e 46
2.6.4 360°PAN0OTAMIC VIEW ...eueiuririeiietecteeteeteeteeteeteeeteeteeteeteeseeseeseesseesesseesseeteessensaeseensennas 47
2.7 Paivitys yhdelld painalluKSella.........coooiiiiiiiiiii e e 49
2.8 POINTSKY ..ottt e e e b e e e s hb e e e s nr e e e e nnreeeean 49
2.9 POINENEGT ..ot e et e e e e e s s 51
2.10 AjJOlINJOJEN TISALIAT..cceiiiiiiiiiie et e s e e e et e e e e s aaaaeeee s 51
2.10.1 SilmMUKKA-3JOIINJA .eeeieiiiiiiiiee et e e s rre e e e e e e 52
2.10.2 ReItHSUUNNITEEIU..cooiiiiieiiieeee e e 53
2.20.3 KKK FEITIT ...eeiiieeeeiiie et e e s 54
2.10.4 MUKQUTUVA KQAITE .....eiiiiiiieiiiee et e e s 54
D B R U LV I - T I OO PP PUPPPPUPUPRPPPPPIR 55
P A - TR (=T [ To L o - L PP RSPPPP 59
P R I\ =T o N g =] o1 T PP 61
2,04 THEAONSIITO ..eeeeiiiiee ettt e bt e e st e e et e e e s bbeeeebbeeesbbeeesanreeeennneeenans 62
2.15 U-k3a3nnoksen [ISAaSetUKSEL.......ccooiiiiiiiiiiiie e e 66
P LR AN (0] & 1 - V- | T PP P PR PP PP PPPPTOPPPPRINt 71
2.17 RUISKUTUSUIAT ...ttt ettt ettt e e st e e e bb e e e s bt e e e snreeeeanneeenans 73
2.18 TyOkoneen SIZNAALITUIO ......ciiiiiiiiiiei e st e e s e s braeee e s 74
2,09 KAIUSTO ettt et e e e e e bt e e s hb e e e snr e e e e anreeeeans 75
2.20 ISOBUS ...ttt ettt ettt e e et e e e bt e e e e bt e e e e bt e e s b et e e e abb e e e e hb e e e eanreeeeanreeeean 78
2.20.0 VT ettt ettt ettt be e bt e e bt e bt e e bt e e heeeeabeeeabeeeabeesbeesbeeenes 78
2.20.2 AUX-N ottt ettt ettt e e bt e e bt e e bt e e bt e e bt e e eat e e eabeesbeesbeeebeeeanes 79
2.20.3 TC-SC ittt et ettt ettt e et e e et e s bt e e bt e e e b e e e saant e e e e bneeeeareee s 80
2.20.4 TC-GEOD ...ttt ettt ettt e et e bt e e ht e e he e e eat e e sabe e eabeesbeeebeeenes 84
2.20.5 ISOBUS-ASELUKSEL......eeiiiiiieiiiiie ettt s e e e s s 90
2.21 MAEIIAATT .ot e e e e e s b e e snr e e e e anreeeean 91
2.22 TUPVAITISUUS ..ottt e et e e st e e e bt e e e sbbeeesnreeeennneeenans 92
2.22.1 Automaattiohjauksen enNiMmaEiSNOPEUS ....covuvvviiiiiiiiiiieee e e eiere e e e e 93

3



CHCNAV

2.22.2 Automaattiohjauksen suurin kytkentdnopeuUS ........cccuvvieeiiiiiiiieee e 93
2.22.3 Ohjauksen kasikayttdinen Ohitus .......ccueieeeiiiiiiiiiii e 94
2.22.4 VASYMYSVATOITUS ceeettiiiiiiieieeee ettt e et et ettt e e s e e e e e eeeeeeeteeeeessban e e eeeeeaeeeeeeereenees 95
2.22.5 Automaattiohjauksen kytkentda moottoripainikkeella..........ccoveeeeiniiiieeiiinniiiieeeies 95
2.22.6 Automaattisen U-kdadanndksen suurin sallittu NOPEUS ....ceevvvviiieeiiiniiiiieeeiiiiieee e 95
2.23 Tilan ja asiakkaiden hallinta .........coeiiiiiiiiiee e e e 96
2.24 YKSItYiSYYAEN SUOJAUS ....uuvvieiiiieiiiieeeeesiiitee e e e sttt ee e s s sibeteeessssbbaeeeesessabbaeeeessnasbaaeeessssnssseaesens 97
2.25 VIaNMAAITTYS ..ottt ettt ettt e e e e e e e e e e e et e ettt e e e bbb e e e e e e e aeeeeeeereneees 98



CHCNAV

1 Paanakyma

£ @ ® 7 %
20/4 O/NET 0.0kmh  0.06ma

0.0kmn  0.06s

I3l A, 26 23 o 270000 v 28 KA v
29 ks g SOMLN  Layer 31K « ;
- B% 32 aane 3308388 557 34 K
o BNC P
hed
03 ®
. K =

0.0kmn

o

Wik Feature Center

° e >
lo| . 3563 = 368 . 3@ e [
H <
=
o 0
Q ®

by ..(e

1. Satelliittitila

Kaksi arvoa ndytetaan muodossa X/ Y.

X Osoitetaan seurattujen satelliittien maara.
Y limaisee RTK-statuksen.

1: Yksi/autonominen 2: DGPS/SBAS 4: FIX 5: Float
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2. Tukiaseman tila
Kaksi arvoa ndytetaan muodossa X/ Y.

X Edustaa signaalin latenssia. Mitd pienempi X, sitd vakaampi signaali on, yleensa
suositeltu arvo on alle 10 automaattisessa ohjaustilassa paremman suorituskyvyn
saavuttamiseksi.

Y On nykyinen radiokanavan numero, jos se on radiotila; Y muuttuu NET-tilaksi,
jos se on verkkotila.

3. GNSS-tila ja paikannuksen tarkkuus Napauta satelliittitilapalkkia paastaksesi GNSS-

asetuksiin.
£ © R
o GNSS )
Satellite settings

GPS GLONASS BDS Galileo Qzss
N spp RTK Smart RTK
@ DGPS /RTD

Base station Distance Status Details

Test 6001.933km & Details
@ EPPP

Unknown

radio
< DRSmooth distance
) HPPP
4% PointSky
% PointNet

Ohjelmistoversiot vuoden 20260109 jdlkeen tukevat satelliittikuvien nadyttamista
alueelta, jossa ajoneuvo sijaitsee.

5) GNSS A
Satellite settings D

GPS GLONASS BDS Galileo Qzss
R sppP RTK Smart RTK
@ DGPS /RTD

Base station Distance Status Details

Test 6001.933 km P ]
@ EPPP

Unknown

radio A
< DRSmooth distance
) HPPP
4% PointSky
& PointNet
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=) GNSS Sky Map

| GNSS satellite position

® Bos

® crs
GLONASS

@ GALILEO

@ seas

® azss

@ RRNSS

4. Sivuttaispoikkeama

Nayttaa reaaliaikaisen sivupoikkeaman ajoneuvon sijainnin ja valitun ajolinjan valilla.
arvo on negatiivinen, kun ajoneuvo on ajolinjan vasemmalla puolella, ja se on
positiivinen, kun ajoneuvo on ajolinjan oikealla puolella. yksikkd on 1 cm per ruudukko.

5. Ajolinjan numero
Nykyinen ajolinjan numero, jossa ajoneuvo sijaitsee (Alkuperdinen numero on 0).

6. Ajonopeus: ajoneuvon reaaliaikainen nopeus.

7. Tehtdvan tiedot

Klikkaa tata kuvaketta nahdaksesi yksityiskohtaisen tehtavaraportin. Taman
kayttoliittyman avulla kayttdjat voivat tarkastella nykyista tehtavaa ja luoda uuden
tehtavan. Ha on oletusyksikko, ja se on saddettdvissa perusasetuksissa.

o Field260131154153 )
Task Detail - -

Worked Area Effective Area:  Boundary Area: oo Steering
0.13 s 0.13 1a 0.0 1o 0.13 ta ﬂ
Creation Date: End Time: Working Duration:
2026-01-31 15:41 2026-02-27 13:54 8:04:17
Efficiency: Auto Steering Distanc Auto steering Duration
2.36 ha/h 254947 m 03:14

Kasitelty ala: Maalaus/piirustusalue, jossa on paallekkadisyyksia.
Jéljelle jaava alue: Alue, joka on vdhennetty tehokkaalla alueella raja-alueelta.

Rajan pinta-ala: Raja-alueen sisaalue.
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Todellinen kasitelty ala: peittojiljen tallennus-/piirustusalue ilman paillekkaisyytta.
Esikatsele liikeradasta luotavaa rajaa: Luo raja piirtamalla liikeratoja.

Ohjelmistoversiot vuoden 20260109 jalkeen, uutta tehtdvaa luotaessa jarjestelma

luokittelee tehtdavan automaattisesti nykyisen tydkonetyypin perusteella. tehtavatyypit
tukevat manuaalista valintaa.

i | Detail @

Iverview dari ideli 9 Land

' Prescription map

B8 Activearea ® Ttime }

&4 Task260202144726
2026-02-02 14:47

Task260202144349
2026-02-02 14:46

0.0 hath Fertilization

Jos manuaalisesti valittu tehtavatyyppi ei vastaa tyokonetta, padakayttoliittyma
kehottaa luomaan uuden tehtavan.

The farming tools do not match the homework type of

the task. Click confirm to modify the homework type of
the task

Cancel

8. Tyokone

Se koostuu tyokoneparametreista, toteutusvalikosta, keskimmaisesta offsetista ja
ISOBUS-kytkimesta.
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AgNav » Implement setting .

#” Y| 0.0kmh  0.06ra
\

Implement parameter Implement menu

o
Y
4

5000m  0.000m Implement25101411
Center offset

| Row spacing
0.0 cm adjustment

' !
«- B -

ISOBUS mode switch

Toimenneparametri tarkoittaa nykyista tyokonetietoa.
Tybkone-valikko tarkoittaa tydokoneen kayttéonottokirjastoa.

Keskimmainen siirtyma tarkoittaa nopeaa rivivalin saatoa: Saada tydkoneen siirtymaa
napsauttamalla kahta nuolta. esimerkiksi jos rivivdli on 50 cm. Kun olet ajanut kaksi
rivia, tarkista oikea rivivali ja huomaa, ettd se on 45 cm. Tassa tapauksessa napsauta
vasenta nuolta 5 kertaa siirtydksesi 5 cm vasemmalle.

Center offset

| Row spacing

$ 3y adjustment

45cm R B !

RESTORE |
Pass 2 : kb

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

9. Ajolinja

»» Create guideline

W Manual input

&

AB line Free curve

Advanced

I G

90° line Center pivot Center pivot Looped

quideline

& = U

Regular Path

harrowing planning INReh

AB-linja: Luo ohje paikantamalla kaksi pistetta. nykyinen sijainti kdytetaan pisteen A
ja ajaa sitten ajoneuvon kentan toiseen padahan pisteeksi B.
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A+-viiva: Nykyistd sijaintia kdytetdan pisteenda A A:n luomiseen, joka kayttaa
ajoneuvon otsikkoa atsimuuttina. tita ominaisuutta suositellaan kaytettavaksi
erityisissa skenaarioissa, jotka edellyttdvat nopeaa rivin luomista.

Vapaa kdyra: Vapaa kdyra voi yhdistdd suoran AB-viivan ja identtisen kadyran.
optimoitujen algoritmien avulla kdyraviiva on vakaampi.

90° Line: 90° Line voi kadntda AB-viivaa tai A+ -viivaa 90 °: lle. se edellyttaa
ajolinjaluettelossa olemassa olevaa AB-linja- tai A+-linjaa.

Keskipisteajo: Ympyranmuotoinen kaarre voidaan kohdistaa koteloon, jossa
ajoneuvo ajaa pyoreda automaattisesti, kuten ruohon leikkaamista.

Silmukallinen ohje: Silmukallinen ohje tarvitsee 4 pistetta muodon luomiseen, ja se
luo useita erillisid nelikulmaohjeita automaattisesti.

Saanndllinen destys: Aestys kentilld sddnnélliselld rajalla. voidaan soveltaa siihen,
ettd kayttdja tarvitsee polttoainetehokkaan kohde-maa-reitin.

Polun suunnittelu: Polun suunnitteluviiva tarvitsee 4 pistettd muodon luomiseksi, ja
se luo polkuviivat automaattisesti.

Kaikki polku: Sen avulla kayttdja voi luoda monia erilaisia kdyrdviivasegmentteja,
jotka ovat ajoneuvon todellinen liikerata. sitd kdytetdadn paaasiassa viinitarhoihin.

Mukauttava kayra: Muokkaa olemassa olevia vapaita kdyrid, jotta valtat kenttien
sisalla olevat esteet.

»» Create guideline

R P Auto planning

B ..

E- AB |ine251014120830 =
H
L]

Longitude

A Latitude

Elevation

Longitude

w
L
B Latitude N S =
n  dd.mer

Elevation

Kirjoita AB-viivakoordinaatti: Kirjoita pisteen A ja pisteen B koordinaatit ja napsauta
sitten VAHVISTA, jos haluat saada uuden AB-linjan.

A+-viivakoordinaattitulo: Kirjoita pisteen A ja Azimuth koordinaatit ja napsauta
sitten VAHVISTA saadaksesi uuden A+-linjan.

Keskitetyn pivot-koordinaattitulo: Kirjoita keskipisteen ja siateen koordinaatit ja
napsauta sitten CONFIRM saadaksesi uuden Keski-kadntopisteen.

10
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10. Peltojen hallinta
A tiedot nykyisestd kentdstd ja anna nopea pdasy rajalle, ajolinjoihin, tehtaviin ja
maamerkkeihin.

» Field managers

@
0.0kmh  0.06m

Basic information

Field_250826_140138

ea: 0.06 ha
date: 2025-08-26 14:01

Guidelines

Landmark

Field Management

11. Parametrien saato

AgNav

»» Parameter adjustment I~ 7
- & A

R P Gain

0.0knh  0.06h

13
sH

P Gain: Moottorin sdadtonopeussuhde. Mita pienempi arvo, sitd hitaampi saato.
pyorankulma-anturilla suositeltu arvo on 20/25, mutta ajoneuvossa, jossa on pieni
hevosvoima tai pieni ohjaussuhde yleensi alle 13, suositeltu arvo on 25/30. liman
pyoran kulma-anturia suositeltu arvo on 25/30, mutta ajoneuvossa, jossa on pieni
hevosvoima tai pieni ohjaussuhde yleensa alle 13, suositeltu arvo on 30/35.

D Gain: Moottorin sdadtétaajuus. mita korkeampi taajuus, sitd ilmeisempi moottorin
liikkeen tarind; mitd pienempi taajuus, sitd vakaampi moottorin liike. pyoran kulma-
anturilla suositeltu arvo on 80. ilman py6ran kulma-anturia suositeltu arvo on 60.

Olosuhdetyyppi
Yleista: Tama tyyppi sopii padasiassa tavallisille kentille.
Raskas kuorma: Tama tyyppi sopii, kun ajoneuvo kuljettaa raskaita kuormia.

Hiekkamaa: Tata tyyppia kaytetaan hiekkakentilla.

11



CHCNAV

Ajoneuvon lisaparametrit

i Vehicle: Front steer251014111148 @

2

E3 Motor parameter Mode 1: General

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

Ohjaustyyppi: Voit valita tilan 1 ja tilan2_64 valilla. oletusarvo on Mode2_64.

Maastokorvaus: Se sisaltaa Slope ja Standard kaksi tyyppia. se on hyodyllinen vain tela-
ajoneuvoille. kun siirryt algoritmitilaan NXO01, kaytd standardia. kun vaihdat
algoritmitilaan NX64, kayta kaltevuutta.

WAS Gain: Oletusarvo on 20, joka on voimassa vain ilman kulmaa -tilassa. Mita
pienempi ohjausherkkyys on, sitd herkempi etupyora kaantyy. kun ajoneuvon
ohjausvali on suuri tai toimiva maapera on pehmeai ja kalteva, arvo on pienennettava
ja asetettava 10:een.

Cross track Gain: Ei tarvitse sdatda, kdyta online-aggressiivisuutta herkkyyden
sadtamiseen.

Heading Gain: Ei tarvitse saatda, kdyta online-aggressiivisuutta herkkyyden

sadtamiseen.

25 ) Vehicle: Front steer251014111148 @

2

B Moxoroararater
E3 Motor paramete Mode 1: General

© Tracking parameters

*U Gain 40
* Reverse Gain 10
* Pose accuracy Level 0 >

* Integral enable

* PTime on 1.0

U Gain: Oletusarvo on 40. se vaikuttaa sithen, miten ajoneuvo korjaa itsensd,
varsinkin U-kadannoksen jalkeen. jos ohjaus palaa nollaan hitaasti U-kdanndksen
jalkeen, aseta U Gain arvoon 35/45.

12
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Reverse Gain: Oletusarvo on 10. kun ajoneuvo peruutetaan automaattisella
ohjauksella, kaytetddan poikkeaman korjausherkkyyttd. kun ajoneuvo on
kaantymadssa, ohjauspyora heiluu vasemmalle ja oikealle, joten arvoa on
vdahennettava.

Pose-tarkkuus: Kun ajoneuvo on paikallaan, ohjelmisto ndyttda nopeuden
0,2/0,3/0,4 km/h. se voidaan vaihtaa tasolle 1, joka voi poistaa nopeusndyton.
oletusarvo on taso 0.

Integraalinen  kdyttémahdollisuus: Sen sammuttaminen voi optimoida
etuohjautuvien ajoneuvojen  kiintedn  sivupoikkeamaongelman. muiden
ajoneuvojen osalta on kuitenkin tarpeetonta sammuttaa sita. oletusarvo on paalla.

=) Vehicle: Front steer251014111148 @

3

E2 Motor paramete

Mode 1: General

© Tracking parameters
* PTime on 1.0

* PTime off 2
* Online aggresiveness 100
Approach aggresiveness 70

* Strict heading control

PTime on: Tuomion aikasuhde linjalla. oletusarvo on 1.0.
PTime off: Rivin lahestymisen tuomioaika, oletusarvo on 2,0.

Online-aggressiivisuus: Oletusarvo on 100. ajoneuvon online-automaattisen
ajoharhan korjauksen herkkyys. jos poikkeama on altis ja poikkeamien korjaus on
hidasta, lisaa tata arvoa 130/150.

Lahestymisen aggressiivisuus: Oletusarvo on 70, joka ohjaa ajolinjan sisdanpaasyn
nopeutta. Jos ohjauspyoéra heiluu suuresti, kun ajoneuvo tulee linjalle, pienenna
arvoa, 40/50.

Tiukka ajosuunnan hallinta: Oletusarvo on paalla.

12. Kayttoliittyman tyyli

13
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@ A

0.0kmh  0.06m
Themes

View switch

Teemat: On 2 tilaa, mukaan lukien pdiva ja yo.

Nakyman vaihto: On mahdollista valita 3D:n ja 2D:n valilla asiakkaan tahdon mukaan.

13. Asetuskeskus

Aghiny »» Settings center

"2" Agricuiture management

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

131

System settings

Access toall settings here.

!

Data transfer
Quick data transfer

] ﬁ 0:0
~

Maatalouden hallinta: On mahdollista kayttdd moduuleja, kuten kenttd, toteutus,

ajoneuvo, GNSS, kayttdja, materiaalit, tehtdva, turvallisuus ja vianmaaritys alla
esitetylla tavalla.

14
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0 Settings center @

#8 Agriculture management £2 System settings 5 Data transfer
Field ﬁ Guideline a Mechanical calibration
Field_250826_140138 Free curve251014114203 Front steer251014111148
g Guideline type : Free curve Other

Other
w Implement ' GNSS
© Implement251014111443 RTK
Width : 5.0m 0.0000000°N  0.0000000°E
Row spacing: 0.0m 5614.797km
L User Team Materials
2 - e .. 0 . Material type : - -
Material category : - -
Communication validity period 2124-04-30 Working area: -~

Target spray volume1 : --
Working distance: Target spray volume2: -~

Jarjestelmdasetukset: Tassd osassa kayttdjat voivat muokata monia hyodyllisia ja
perusasetuksia.

o) Settings center @

. Agriculture management £ System settings 3 Data transfer
Language & units .
Region South Korea
Alarm settings

Language glis
Data & signal output guag English

Navigation settings Units

APN settings
Demonstration mode

Hardware settings

© @ @ P 4 ®» D

About
A Register

@ Privacy security

Tiedonsiirto: Tassa osassa voit jakaa tietoja koodin ja tuoda tai vieda tiedoston USB-
levylla.

2’ Settings center @

9% Agriculture management £ System settings & Data transfer
Import file data Import share code Export file data Export share code
mport data from path Import data by share code Export data by share code

NAV/DataExchange

y 2 |2 |

15
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14. Tietoja
Ohjenakyma:

»  About @
0.0kmn

Help Equipment

=
Remote assistant “
The one-click assist feature enables us to better help you

get your work done. N l.‘.

One click log upload

Real-time log uploads and archiving make operations
more efficient.

Parameters

Detailed specifications help you quickly understand the
device.

[" ’! < Reverse heading

Etdavustaja: Ota yhteytta teknikkoihin saadaksesi etdapua tunnistekoodin kautta.

Yhden painalluksen lokin lataus: Ldhetd lokit nopeasti palvelimelle teknikoiden
tarkistusta varten.

Parametrit: Ajoneuvo, konfiguraatio- ja kalibrointiparametrit jne.

K3danna ajosuunta: Kun ajoneuvo ajaa eteenpdin, mutta ohjelmiston kayttoliittyma
osoittaa, ettd se on kdantymassd, napsauta sita saadaksesi oikean otsikon.

Mina -kayttoliittyma:

Kirjaudu pilvipalveluihin ja tarkastele Pilvipalvelutilia ja voimassaoloaikaa.
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Equipment

Laitendakyma:

Voit katsoa perustiedot ja tekniset tiedot taalta.

Me Equipment
Others Cloud

110TS03377203444

125160100038

982

NX600

5.2.1.20250925

0.0kmh  0.06rs

Help Equipment

Basic Others Cloud

ler version 13813
el type CEST60/1.10-6.0
11491

3114
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» About

Help Me Equipment 0.0kmn

Basic Others

Regional ID agri-ap.***.com €

Status

Cloud service certification Certification

TLS link

Trajectory Upload

15. Kompassi

@

Tarkista perustiedot napsauttamalla sitd kerran. napsauta sitd seitseman kertaa

jatkuvasti ndyttadksesi virheenkorjaustiedot.

AgNav 2
¥ 3 @ RTK
20/4  O/NET 0.01

 wickh 5.00m
2025-10-14 1218 | £2
126.9922088" - 2

s7anzngle: 47488
101870000
rikia

Display Netwolk &
s614.797k/if

0.00°
11.8V/11.8¢

= "
@ A

0.0kmn  0.061s

Tukiasema: Ajoneuvon ja tukiaseman valinen etdisyys.

Crosstrack -virhe: Nayttaa reaaliaikaisen sivupoikkeaman ajoneuvon sijainnin ja

valitun ajolinjan valilla.

Otsikkovirhe: Ohjeiden ja ajoneuvon suunnan valinen kulma.

WAS: Ohjaimen ja etupyoran valinen kulma.

Motorinen jannite: X/Y, X edustaa virtajarjestelmdn jannitettd, Y edustaa

vahimmaisjannitetta.

Ongelmakoodi: Koodi nakyy, kun jarjestelmavirheilmoituksia on.

16. Traktorin nopeus ja ohjaus

Voit saataa traktorin nopeutta ja ohjausta esittelytilassa.
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Speed

Steering

=1

Z5

17. Kamerakytkin
Jos kamera on kytketty, napsauta tata painiketta kytkeadksesi sen paalle tai pois paalta.

18. Nakyman vaihto
Vaihda kartan suunnan tai ajoneuvon suunnan valilla.

19. Lihenn&/loitonna
Se voi myos lahentda kayttoliittymaa tai sen ulos pyyhkdisemalla sormia nayton poikki.

20. Ajoneuvo ja ajolinja
Nayta ajoneuvo ja nykyinen ohje.

21. Pikaluonti

Luo nopeasti AB-viiva, vapaa kayra tai raja.

Quick creation

—0 ofro
m

22. Ajolinjan vaihtopainike
Napsauta painiketta vaihtaaksesi ajolinjoja nopeasti, kun kentalld on useita ajolinjoja.

23. Line offset -sivuutus

19
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Line offset

Acie o.oBm
AN TR
i - B3NN - |
T

V: Se tallentaa siirtyneen suunnan ja siirtyneen arvon.

B: RO palauttaa ohjeet oletustilaan.

C: Siirrd ohje vasemmalle puoleen tyokoneen leveydesta.

D: Siirra ohje oikealle puoleen ty6koneen leveydesta.

E: Syota offset-etdisyys, maksimiarvo on 999 cm.

F: Siirrd vasemmanpuoleisen ajolinjan manuaalisesti syotetyn siirtymadarvon mukaan.
G: Siirra ohje oikealle manuaalisesti sydtetyn siirtymdarvon mukaan.

H: Se saa sivupoikkeaman palaamaan nollaan.

24. Peittojalki
Raidan kytkentdmenetelmda voidaan asettaa kohdassa [Asetukset-keskus -
Jarjestelmdasetukset - Navigointiasetukset - Kattavuuskirjaus].

25. Kaikki pikavalinnat
Napsauta nahdaksesi kaikki pikandppdimet ja mukautetut pikakuvakkeet.

Feature Center A
@t Parameter L] -
B ' . HETY A Marka
| —— acjustment 'Vv Ium \.—/ { Markar
S N "
> \ Coverage ] ~ \ Visial
" aolor sethng 'L-:]_" Layer fr . Navigatian
N~ N W
X Row - ISCBUS-TC- %
“ U i = N ot
~~ " gudance GED s XX Flee
_— a— » .
»

V: Mukauta pikandappdimia napsauttamalla Asetukset.

B: Siirry seuraavalle sivulle.
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26. Parametrien pikasaato
Parameter adjustment

P Gain 30
—
==
80
r— €

= E

27. U-kdannos

¥4 @ RTK

20/4 0/NET 0.01

. \
i \ U-Turn

13 l . P
B [ o P
eoddd EMm &
= [ ~
—~ n (R
I o ~
0 Q ) W
® —
@
¥
- [ T
e
1

Voit nopeasti kdyttda U-kdannossivua ottaaksesi U-kdadannoksen kayttéon tai
maarittaaksesi muita lisdasetuksia.

28. Merkinta:
Lisaa piste-, viiva- ja aluemerkit

o \ S b
lil v e W Point marker 3,
/ Q QO+ &
= / Marker Line “t
£ [
eoddd i &
= T 2 N
b | Markers Area
—e
s ﬁ Ay
¥ o
() |
.‘0 Q &
-
ol © 5
+ | 9
- &
-!E = " e

29. Peittojaljen variasetukset
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F 4 @ RTK
20/4 0/NET 0.01

i &

'
| +] | @ (O |#

[y
|
.

U ©

30. Peittojalkitason asetukset
Track-kerros: Maalaus maaritetyn kappaleen varin mukaan.

Layer

i Track layer v

Nopeus: Maalaus reaaliaikaisen ajoneuvon nopeuden mukaan.

Layer

<

@ Sspeed

Korkeus: Maalaus reaaliaikaisen korkeuden mukaan.
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Layer

Bt altitude v

1

Todellinen maara: Suihkevdrien reaaliaikainen vaihtelu reseptikartan ja suihkemaarien
mukaan.

Layer

M8 Actual quantity v

31. Kameranavigointi
Aktivoi visuaalinen navigointijarjestelma.

32. Riviohjaus
Aktivoi riviohjausjarjestelma.

33. ISOBUS-GEO Aktivoi ISOBUS-GEO.

34. Kalusto

On mahdollista ndyttaa tiimin jasenten maara ja toimeksiantotiedot.

AB line_1

0O Do
0.0 mu U 0.0 KM

TestJP 00h 0.0mu 0.0km

35. Signaalilahto

Kun olet suorittanut [Seeder-pulssildhdén] maarityksen [Asetuskeskus -
Jarjestelmdasetukset - Data & signaalin 1dht6]], napsauta [Kaynnista-lahto] taalla.
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Signal output

Distance to next:
5 9 0.0
a Total number:

0

36. Alykas ajolinja

Ennustaa automaattisesti niiden ohjeiden enimmaismaaran, jotka voidaan sijoittaa rajan
sisdan tyokoneen leveyden perusteella. ja laskee automaattisesti rajojen sisalld olevien
ohjeiden todellisen maaran rivivalin arvon muutosten perusteella.

2 ® RTK
20/4  1/NET  0.01

B4

2

37. OBD-asetukset
Hanki ajoneuvon tiedot lisamoduulin kautta ja nayta ne ohjelmistossa.

:) OBD settings @

*OBD connection Please select >

* Whether to apply OBD Settings

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

38. Kytke automaattiohjaus paalle tai pois

\%

Automaattinen: Manuaalinen:
24
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2 Paatoiminnot

2.1 Pilvipalvelut

1. Siirry kohtaan [Tietoja - minusta - Siirry kirjautumaan].

Equipment

2. Rekisterdi uusi tili taalla tai kaytd luomaasi tilid ja salasanaa kirjautuaksesi sisdan.

~ Login
o
Phone nu... Email addr...
Smart farm ot “Account

jriculture Smart

“Password

value for land

Remember password Forgot password?
L,
£
Or
©Q G
L4
i
rFHEN AV
CHENAV Register Already have an account? G
Phone number
First Name Last Name
Smart farm
Precisio
*Email address
farmers,
measurerr
seration Ngidistons

© 2024 i Huace

Ltd.. All riahts reserved
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e
. \ Login
e T New User?
CHCNAYV
= Phone Email
number address
*Account
Smart farm ‘@qq.com
‘ i “Password
of lar
password  Forgot
@, Yo S—
A
e or
© G
-4
pyright H

Equipment

Communicatio ce validity period 2124-04-30 07:59:59 '

3. Kun se on muodostanut yhteyden pilvipalveluun, se voi luoda kaksisuuntaisen
viestinndan AgNav 5.0-ohjelmiston ja pilvipalvelimen valilla.

A FarmMaster

1 Satelite Map.

1 \p
8t
feld
4 418 -
1 De
1 17 C

2.2 Asetuskeskus

2.2.1 Pikavalintojen mukauttaminen

1. Siirry kohtaan [Asetukset keskipiste - Jarjestelmadasetukset - Asetukset-keskus] ja
napsauta [Muokkaa].
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.

9 Agriculture management

Alarm settings

Data & signal output
Navigation settings
APN settings
Demonstration mode
Hardware settings
About

Register

@ » © © 8 P 4 ®» D

Privacy security

napsauta sitten [Kayta].

po)

4% Agriculture management

Alarm settings

Data & signal output
Navigation settings
APN settings
Demenstration mode
Hardware settings
About

Register

@ » @ @ @ P 4 »

Privacy security

| §  Settings center

2.2.2 Klassinen tila

Settings center

£ System settings
| Mode selection

Selected Options  Quick feature configuration (at least 4)

[ S | (=) pm—
> N~

) "] Track

<

2. Napsauta “+”- ja “-”-kuvakkeita lisatdksesi tai

Settings center
£ System settings
< Feature Configuration Center
Selected Options Quick feature configuration (at least 4)

e .-

N

e
!‘l JT? Track w\! Utum

Available Options
@ P — @ e

BT
Professional 5 g 2
mode :
B a

@N Quickly switch ines
N

5 Data transfer

Classic mode

nes ] .,.:_l Line offsst

poistaaksesi pikakuvakkeet ja

A

& Data transfer

AgNav 5.0 tukee tadllad hetkella vaihtamista klassisen tilan ja ammattitilan valilla.

1. Siirry kohtaan [Asetukset-keskus - Jarjestelmaasetukset - Asetukset-keskus].

2. Napsauta [Classic mode] ja maarita sitten paakayttoliittyman pikapainikkeet.

D

9 Agriculture management

Alarm settings

APN settings

Hardware settings
About

Register

@ » © @ # P 4 » B

Privacy security

Settings center

Data & signal output

Navigation settings

Demonstration mode

Settings center

£ System settings

| Mode selection

A

{5 Data transfer

oF

3 Professional
4 moede
=]

Selected items 4 commonly used features can be dis.

iii Track 360" comens
.,. Fleet
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05 Settings center C,h

“ Agriculture management £ System settings 5 Data transfer

1 Alarm settings < Feature Configuration Center
R Data & signal output lected Options Quick feature configuration (at least 4)
iracx 30U - ireme swicning
<I Navigation settings m S
s APN settings 2
22 Fleet
G0 Demonstration mode
@ Hardware settings Available Options
O bout (+} © 0|
Uum Markar One click transition
A Register
- ~ LN © A o

Privacy security

| Settings center M

3. Napsauta [Kayta] ja kdaynnistd ohjelmisto uudelleen.

Mode selection

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

|

O0/NET 0.01 21L 0.0 kmn

CHE N
E 3
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2.3 Halytysasetukset

) Settings center Q

Agriculture management Data transfer

@ Language & units

Thresholds Auto alarm Manual alarm

GNSS accuracy 0.1
@ Demonstration mode End of Row Distance 50
@ Hardware settings Auto Steering Hint 20

® About Lateral deviation 20

Automaattinen halytys: Siind on adani- ja viestihdlytys, kun se ylittda kynnykset
automaattisen ohjaustilan aikana.

Manuaalinen halytys: Siind on aani- ja viestihdlytys, kun se ylittdaa kynnysarvot
manuaalisen tilan aikana.

GNSS-laatu: Halytykset laukeavat, kun satelliitin tila ei ole korjattu.
Tukiaseman signaalin viive: Halytys laukeaa, kun sivupoikkeama ylittaa kynnysarvon.
GNSS-tarkkuus: Halytys laukeaa, kun sivupoikkeama ylittaa kynnysarvon.

Rivin pdan etdisyys: Se soittaa halytyksen, kun se on lahella raja-/AB-viivaa kynnyksen
sisdlla. jos on vain AB-viiva, jarjestelma tunnistaa etdisyyden A / B-pisteestd; jos on vain
raja, jarjestelma tunnistaa etaisyyden rajasta; jos on seka AB-viiva etta raja, jarjestelma
tunnistaa vain etdisyyden rajasta.

Automaattinen ohjausvihje: Kun automaattinen ohjaus on tauolla, ajoneuvon
etuosassa syntyy merkki.

Sivuttaispoikkeama: Halytys laukeaa, kun sivupoikkeama ylittaa kynnysarvon.
Kaantyminen: Halytys laukeaa, kun ajoneuvo on kaantymassa.
U-kdaanndshalytys: Halytys laukeaa, kun ajoneuvo on kaantymassa.

Halytys toimilaitteelle: Rivin ohjaushalytys.

2.4 Data- ja signaalilahdot

2.4.1 NMEA-Iahto

Siirry kohtaan [Asetukset keskijarjestelman asetukset-Data- ja signaalilahtd], se voi
valita otsikon GP- tai GN-muodoksi ja 7 eri NMEA-viestityyppiad, joissa on 5s - 10 Hz
taajuus, ja kayttajat voivat maarittaa baud-nopeuden 9600: sta 115200: een.
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t) Settings center @

4 Agriculture management £ System settings i Data transfer
[ Language & units
1 Alarm settings <= o
ég Receiver NMEA output @%@  Tablet NMEA output
\? =
Data & signal output Enter configuration mode ooo Enter configuration mode
Navigation settings
APN settings
Speed converter output ‘._‘:L Seeder pulse output
Click panel settings g&. J Click panel settings

Hardware settings

<

L

B Demonstration mode
9

@ About

A

, Register

<}

Privacy security

i) Settings center @

“# Agriculture management 3 System settings 3 Data transfer
& Language & units < Receiver NMEA output
0 Alarm settings
| NMEA position Receiver >
Data & signal output
| Customized information N GP GN
< Navigation settings
& APN settings Protocol Frequency Status
@ Demonstration mode GGA 1Hz «
@ Hardware settings VTG 1Hz «
@ About GSA Hz «
A Register
| Serial information 115200 >
® Privacy security

— B

PA-5 NMEA Output: 4103020380 CB-H12/CB-H10 Pro NMEA Output: 4103020381

CHCNAV
PA-3 NMEA Output: 4103020118 CB-H10 NMEA Output: 4103020151

2.4.2 NMEA 2000 -I3hto

Jotkut tyontekijat vaativat NMEA2000-tuloa paikannuksen ja nopeuden ldahteena.
versiot vuoden 20260109 jdlkeen tukevat NMEA2000-komentojen tulostamista CAN:n
kautta ohjelmiston NMEA-ldht6asetuksissa.
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) Settings center @

Agriculture management Data transfer

@ Language & units < Tablet NMEA output

Alarm settings .
Serial port output NMEA

Enable or not

</ Navigation settings

Protocol Frequency Status
#% APN settings

Vehicle speed/direction 1HZ
B Demonstration mode

Wheel speed and distance 1HZ
© Hardware settings

Vehicle speed and distance 1HZ
@ About

Position, Rapid update 1HZ
A Register

GNSS Position Data 1HZ
® Privacy security

COG/SOG Rapid Update 1HZ

Huomautus: ISOBUS-jarjestelmaa ei voi ottaa kdytt6on samanaikaisesti.

2.4.3 SPEED-muuntimen ldhto

Joillekin tydkoneille, jotka eivat saa traktorin nopeutta NMEA-protokollalla, mutta jotka
voivat saada nopeuden vastaanottamalla nopeuspulssisignaalin. on tarpeen kayttaa
nopeuspulssin ulostulotoimintoa.

NX510: ssa on tarpeen kdyttdada NMEA-kaapeli- ja nopeuspulssimoduulia NMEA: n
muuntamiseksi pulssisignaaliksi vastaanottimesta tai tabletista.

N612:ssa PA-5-vastaanotin tukee suoraan ldhtonopeuspulssia. se tarvitsee silti
nopeuspulssimoduulin muuntaakseen NMEA:n pulssisignaaliksi tabletista.

s Settings center @

Agriculture management Data transfer

@ Language & units < Speed converter output

1t Alarm settings
Speed converter 17.0 Hz/km/h

</ Navigation settings Device connection status

86 APN settings Device connection method Tablet >

Demonstration mode
Enable or not

e g

Hardware settings

©

About

A Register

@ Privacy security

2.4.45 V:n lahtd

5 V-pulssilahtd on pdadasiassa puiden istuttamiseen, joka voi ldhettdd signaalin
paatelaitteisiin, tdma ominaisuus perustuu enimmakseen AB-linjaan ja A+ -linjaan.
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9 Settings center @
Agriculture management Data transfer
B Language & units < Seeder pulse output Enable or not
1t Alarm settings
Mode selection Equidistant
The signal output distance in advance 200 m
<7 Navigation settings
Lateral deviation limit 01 m
mode Operation line (area) numbers 9

Turn alignment

Work area limit

% Privacy security

v 4 L] " <

Tilan valinta: Tukee vain Equidistant-tilaa nyt.

Signaalivali: 5 V-pulssisignaalin lahtovali.

Lahtopaikka: Lahto 5 V-signaalipohja toteutettavan koordinaattipaikannuksessa.
Signaalin kdynnistys kesto: 5 V-pulssisignaalin Iahdon kesto.

Signaalin ldhtoetdisyys etukdteen: Viiveaika, joka vastaa fyysisen viiveen
kayttéonottoa.

Sivuttaispoikkeamien raja: Pida 13hté 5 V-signaalin ulostulo automaattisen ajon
toleranssilla.

Operation line (alue) -numerot: Jokainen alue, jossa on yksi vdli yhtena
toimintonumerona, jota kdytetdan vain, kun kytket Tydalueen raja-asetuksen paalle.

K3danna kohdistus: Pidd sama ulostulo kuin muiden ohjeiden ensimmadinen ohje.
Aseta alue lahelle niemen aluetta, josta ei ole tulosta signaalia.

M NX510 Tablet NMEA & 5V output : 4103020151 B NX612/X10 Tablet NMEA & 5V output : 4103020381

Versiot vuoden 20260109 jdlkeen tukevat ajolinjan signaalipisteiden siirtamista
eteenpain/taaksepain, jotta valtetdan todellisen sijainnin ja signaalin ldhtéasennon
vdliset erot.
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Huomautus: Merkittyja signaalipisteitda ei voi siirtda. liikkearvo voidaan palauttaa
seuraavassa ajolinjalla. Jos haluat siirtda signaalipistettd vasemmalle tai oikealle, kayta
Line Offset -toimintoa.

2.5 Navigointiasetukset

2.5.1 GBM

OHIJE: Ajoneuvo tunnistaa ohjeet ja ajaa automaattisesti valinnan jalkeen.
RAJA: Ajoneuvo tunnistaa rajan/niemen vain ja ajaa automaattisesti valinnan jilkeen.

KAYTT<0xC3><0x96>0HJE: Ajoneuvo ei voi vaihtaa automaattiseen ajotilaan
valinnan jalkeen.

P Settings center @
Agriculture management Data transfer
@ Language & units Auto backup
1x Alarm settings Minimum speed limit 0.7
® Data &signal output
RTX parameter 0.03

GBM operation panel

@5 APN settings
Fields & implements information
[¥ Demonstration mode
" Curve sample distance 2m
@ Hardware settings
Smooth curve
® About
0 oameee L Maanieinad R SRR
A Register

@ Privacy security
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2.5.2 Pellon ja ty6koneen tiedot

Kun se on otettu kayttéon, se ndyttda kentdn ja tyokone tietoja padkayttoliittymassa,
aivan kuten AgNav3.0-ohjelmisto.

i’ Settings center @

Agriculture management Data transfer
[ Language & units Auto backup
0 Alarm settings Minimum speed limit 0.7
R Data &signal output RTX parameter 0.03
Fields & implements information
&5 APN settings

Curve sample distance 2m
Demonstration mode

Curves are smoothed
@ Hardware settings

No draw trace when reversing
@ About

A Register

® Privacv security

) RTK
O/NET  0.01

b B
I+ |©@ |#

2.5.3 Ei peittojaljen tallennusta peruutettaessa

Kun tdma toiminto on kaytdssa, raitojen piirtdminen pysahtyy, kun se peruutetaan.
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D ) Settings center @

Agriculture management Data transfer

Fields & implements information

B Language & units
1 Alarm settings Curve sample distance 2m
@ Data & signal output Curves are smoothed

No draw trace when reversing

&5 APN settings

Coverage logging Switch Mode
@ Demonstration mode

Parameters
@ Hardware settings
®© About Log switch Software log Hardware log Algorithm log

2 Register

® Privacy security

w9 € 1) Caution! )

|Z| v ;Ilt Warning ! Backing o
0I01O) -

= <
0
ode =/

B
1+ |©®@ @
D

2.5.4 Lokitallennuksen kytkin

Kun asiaankuuluvat lokitiedostot on otettu kdytt66n, ne tallennetaan Logfiles-, Debug-
ja ControllerX-kansioihin. jos SprayX100-jdrjestelma on kytketty, myds spray-loki
voidaan ottaa kayttoon.

) Settings center @
Agriculture management Data transfer
Language & units rammeters
10 Alarm settings :
Log switch Software log PPP Algorithm log
@ Data & signal output
Displayed guidelines number 5

Disengage autopilot while reversing

&5 APN settings

B Demonstration mode Auto RZ

@ Hardware settings Front guidance Close
© About Display all path lines

A Register

® Privacy security
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2.5.5 Paana

Valitse p

aa

kayttoliittymassa naytettavien ohjeiden maara, enimmaisarvo on 13 riv

——
-l,oi

0 Local

S

Android Audiobo backups baidu CHCNA
Vv

oks

¥

Controll
erX

——

Downlo eculog ExtTem Firmwar| LogFiles
d

D

P D

. Agriculture management

Language & units
Alarm settings

Data & signal output

] Navigation settings

@ » © @ { P

APN settings
Demonstration mode
Hardware settings
About

Register

Privacy security

Cancel

pData

Settings center

£ System settings

Parameters

Log switch

Movies

Software log

kymadssa naytettavien ajolinjojen maara

View

Windows|

)

5 Data transfer

PPP

Algorithm log

Displayed guidelines number

Disengage autopilot while reversing

Auto RZ
Front quidance

All path lines displayed

Close
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2.5.6 Automaattiohjauksen poiskytkenta peruutettaessa

Automaattinen ajaminen poistetaan automaattisesti kaytosta

peruutustilanteessa.

=)

Agriculture management

B Language & units
1@ Alarm settings

B Data & signal output

&5 APN settings

B Demonstration mode
® Hardware settings
© About

A Register

® Privacy security

®
O/NET

Settings center

Guidelines number displayed on the main interface

A

Data transfer

Disengage autopilot while reversing

Front guidance
All path lines displayed
Prompt when entering the field

Guideline number display switch

RTK
0.01

X T4

.z.
+ o B3
®

0 Tip

You have been removed from autopilot

l ‘. l) (’J;\, @
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2.5.7 Auto RZ:n

Automaattiohjausta aktivoitaessa ohjelmisto nollaa ensin rivin siirtymaarvon nollaksi
ennen automaattiseen tilaan siirtymista.

s ) Settings center @
Agriculture management Data transfer
B Language & units Coverage logging Switch Mode
¢ Alarm settings Paramicters
@ Data &signal output
i Log switch Softwarelog  PPP  Algorithm log
a5 APN settings Displayed guidelines number 13

&

Demonstration mode :
Disengage autopilot while reversing

® Hardware settings
Auto RZ
© About
Front guidance Close
2 Register
@ Privacy security

F3 @ RTK

20/4 O/NET 001 199 wsessee
° w ,-2;:. e ' E’,
13l =
0

W &
()
&)
@
D

o\

o)
~
o/
S
G
©

(

- B
1+ @ | $#F

¥ 3 @ RTK
20/4 0/NET 0.01

2.5.8 Eteenpadin opastus

Kun tdma ominaisuus on kaytdssa, ohjelmisto nayttda suositellun manuaalisen polun
naytolla.
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Jos navigointi on valittuna, nayttdon tulee lisdaohje.

Jos Ennuste on valittuna, nayttéon tulee apuopaspolku.

25 ) Settings center @

Agriculture management £ Sy ting Data transfer
& Language &units Guidelines number displayed on the main interface 13
1 Alarm settings Disengage autopilot while reversing &
B Data &signal output Front guidance Navigation
All path lines displayed
#% APN settings

Prompt when entering the field

Demonstration mode
Guideline number display switch

Guideline number display distance setting 80 m

w0
@ Hardware settings
© About
, Register

Privacv securitv

F
”9” 20/4  1/NET 127 sssne
w {érk
131 \

Task information

02

Be
@
B

o) Settings center @

Agriculture management Data transfer

@

Language & units Front guidance Perdiction I

0 Alarm settings All path lines displayed

@ Data & signal output
odiaadilsd Prompt when entering the field

Guideline number display switch
&5 APN settings

Guideline number display distance setting 80 m
G Demonstration mode

Steering ratio (Calibration) 18.0
© Hardware settings
® About Steering ratio offset (Calibration) 0.0
2 Register

)

® Privacy security
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Tarkoittavat linjaprojekteja, joissa on satoja/tuhansia linjoja, jotka

146 pssae

[E] | (O ‘?WJ :v:
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.:’ By /l\/, \ ‘ :

2z O ‘

—ianiies ;
. I :
\ \ |

2.5.9 Kaikkien reittilinjojen ndayttaminen

tyopoytdaohjelmistojen kautta etukateen.

suunnitellaan

Kun tama on otettu kdyttoéon, tdaydet Path-rivit nakyvdt ohjelmistossa, mutta
ohjelmiston kaatumisen riski on olemassa.

» B

%

& f

®

- Settings center

Agriculture management

A

Data transfer

Language & units Front guidance Perdiction
Alarm settings All path lines displayed
Data & signal output

Prompt when entering the field

Guideline number display switch
APN settings

Guideline number display distance setting 80 m
Demonstration mode

Steering ratio (Calibration) 18.0
Hardware settings
About Steering ratio offset (Calibration) 0.0
Register

Privacy security

2.5.10 limoitus pellolle saavuttaessa

Kun ajoneuvo siirtyy toisen kentan pienimpdan ulkosuorakulmioon,
kehottaa, jos parhaillaan havaittua kenttaa kaytetaan.
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£

Agriculture management

Settings center

Data transfer

A

B Language & units Front guidance Perdiction
0 Alarm settings All path lines displayed
@ Data & signal output

Prompt when entering the field

Guideline number display switch
£ APN settings

Guideline number display distance setting 80 m
& Demonstration mode

Steering ratio (Calibration) 18.0
@ Hardware settings
O Moot Steering ratio offset (Calibration) 0.0
@ Abou
A Register

® Privacy security

1/NET

®
1/NET

1+ |© |$

Field_250624_1312017 r —)L FEAD L £, @A

Boundary_250624_131212

RTK
0.01

©
Ik

3.0kmm

1r

w ;%;. € I“("“i ZE !
: i LRy ILTWES

LETN?

406 @sanpe

3.0kmm

ZR !
SNy LTWEY

2.5.11 Ajolinjan numeron nadyttokytkin

Kun otetaan kayttoon, kussakin ajolinjalla nakyy laskenta, ja naytettavaa etdisyytta

voidaan muokata.
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s,

Agriculture management

@

& Language & units

Alarm settings

» B

Data & signal output

Settings center

Front guidance
All path lines displayed

Prompt when entering the field

A

Data transfer

Perdiction

&5 APN settings

Demonstration mode

Guideline number display switch

Guideline number display distance setting

80 m

© Hardware settings
@ About

2, Register

® Privacy security

Steering ratio (Calibration)

Steering ratio offset (Calibration)

18.0

0.0

b 1
I+ @ |#

2.5.12 Ohjaussuhde (poikkeama)

Ohjaussuhdetta ja ajoneuvon kalibroinnin offset-arvoja voidaan muuttaa manuaalisesti

tassa.

Huomautus: Kalibrointirajapinnassa nakyva ohjaussuhde on seurausta kalibroinnista.

D

Agriculture management

@

Language & units

Alarm settings

» B

Data & signal output

o,
S

APN settings

Settings center

Front guidance

All path lines displayed

Prompt when entering the field
Guideline number display switch

Guideline number display distance setting

A

Data transfer

Perdiction

80 m

Steering ratio (Calibration)

Steering ratio offset (Calibration)

18.0

0.0

G Demonstration mode
@ Hardware settings
@ About

A Register

® _Privacy security

2.5.13 Ajolinjan tehtavamuistutus

Uusia ajolinjoja luotaessa jarjestelma saa sen luomaan uuden tehtadvan.
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25 Settings center @

#. Agriculture management £ System settings = Data transfer

Al patn ines aisprayea
E Language & units

Prompt when entering the field &
1t Alarm settings
® Data & signal output Guideline number display switch [ ¢
7 Navigation settings Guideline number display distance setting 80 m
&% APN settings Steering ratio (Calibration) 18.0
F Demonstration mode Steering ratio offset (Calibration) 0.0
© Hardware settings Guideline task reminder [ ¢
@ About
! Task processing method New task
A Register
@ Privacy security

q¥

Do you want to create a new task?

Navigation line task reminder has been enabled. Do you
want to create a new task?

Create new task

2.5.14 Tietojen automaattinen lahetys pilvipalveluun

Kun ominaisuus on kaytossa ja verkkoyhteys on kaytossa, pilvipalveluun ladataan
automaattisesti tietoja, kuten kenttia, tehtavia, ajoneuvoja, toteutuksia ja ajolinjoja.

) Settings center @
“# Agriculture management £ System settings & Data transfer
@ Language & units Guideline number display distance setting 8.0 m
0 Alarm settings Steering ratio (Calibration) 18.0
R Data & signalioutput Steering ratio offset (Calibration) 0.0

] Navigation settings

Guideline task reminder

&5 APN settings

Task processing method Current task
G Demonstration mode

Automatic data upload &
¥ Hardware settings
© About Implement offset switch
A Register

® Privacy securitv

llIman verkkoyhteyttd tiedot tallennetaan paikallisesti 500MB (NAV-DataCache). Kun
verkko on palautettu, paikalliset tiedot ladataan ja tyhjennetdaan automaattisesti. Kun
kaikki tiedot on poistettu kdytosta, ne eivat synkronoidu pilvipalveluun.
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2.5.15 Tyokoneen sivusiirtyman naytto

Ohjelmistoversiot vuoden 20260109 jalkeen tukevat siirtymaarvojen kayttéonottoa ja
nayttavat toteutuksen todellisen sijainnin siirtymaarvojen mukaisesti.

i) Settings center @

Agriculture management 3 Syster Data transfer

GuIdeITIE UITIVET UISPIdy SWILCH

® Language & units

Guideline number display distance setting 80 m
¢ Alarm settings

i 18

& [Date Uoional oot Steering ratio (Calibration) 8.0

Steering ratio offset (Calibration) 0.0
& APN settings Guideline task reminder
B3 Demonstration mode Task processing method Current task
© Hardware settings Automatic data upload
@ About

Implement offset switch
A Register

@ Privacy security

o Edit implement @
o1l By o [4 0 £)

* A Implement width(A) 5m

‘1@ « B Row spacing: 0 m

=/ C Hitch point (C) 15 m

}_ | D LTfZﬁTST center i 2 m
um « E Actual implement width(E) 15 m
« F Actual implement length (F) 0m

*Implement track color

) @
0/Net 3.2k

()
I+ |@® © |#
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2.6 Laitteistoasetukset

2.6.1 Monitoimikahva ja AH-C-ilmakahva

AgNav 5.0 tukee monitoimikahvan ja AH-C-ilmakahvan tietojen kyselya ja eri
ominaisuuksien mukauttamista varattuun painikkeeseen *.

1. Siirry kohtaan [Asetukset-keskus - Jarjestelmdasetukset - Laitteistoasetukset - Kahva]
tarkistaaksesi kahvaversion.

i Settings center GD

Agriculture management Data transfer

Language & units Conversion interface

T Alarm settings 360 degree panoramic image

® a & signal o
R Data & signal output

Camera channel (default 1) 1
</ Navigation settings

Camera orientation 0
&% APN settings

Camera Mirror

B Demonstration mode

Handle
® About Port settings
2 Register 0BD settings

® Privacy security

Y Settings center @

Agriculture management Data transfer

[ Language & units < Handle
1 Alarm settings
Wireless handle
@ Data & signal output
<7 Navigation settings * Connection status =
as APN settings Customized features One click help

G Demonstration mode

@ About
2 Register

® Privacy security
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2. Voit mukauttaa tyhjan painikkeen toimintoa.

Cancel m

One click help
Spray mede

Track switch

2.6.2 Kamerakuvan peilaus
Kun kameran naytto on kytketty paalle, se peilataan.

i) Settings center Q

#. Agriculture management 2 System settings = Data transfer

@ Language & units Conversion interface

1 Alarm settings 360 degree panoramic image

@ Data & signal output
& Camera channel (default 1) 1>
<7 Navigation settings
Camera orientation 0>
&% APN settings
Camera Mirror «
F¥ Demonstration mode
Handle
} Hardware settings
© About Port settings
A Register OBD settings >

® _Privacy security

2.6.3 Kameran pienoisikkuna

Kun pieni ikkuna -ominaisuus on kadytdssa, kameran kdynnistaimisen jalkeen kuva
zoomataan ja sitd voidaan siirtaa.
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5| Settings center @
Agriculture management Lo tem setting Data transfer
© Language & units Conversion interface
| 12 Alarm settings 360° image
@ Data & signal output
Camera orientation 0>

<7 Navigation settings

Camera mirror
&5 APN settings

I Small window mode [ ¢ I

B Demonstration mode

Handle ?
© About Port settings
A Register OBD settings

® Privacy security

@
0/Net

2.6.4 360°-panoraamandakyma

NX600-sarjan jarjestelman kayttdjat voivat talla hetkelld ostaa lisakameroita
panoraamakuvien aktivoimiseksi.

1. Siirry kohtaan [Asetukset keskipiste - Jarjestelmaasetukset - Laitteistoasetukset] ja
kayta 360° panoraamakuvaa.

o) Settings center @
Agriculture management £ System setting Data transfer
B Language & units Conversion interface
1 Alarm settings I 360° image I
@ Data & signal output

Camera channel (default 1) 12
Navigation settings
Camera mirror
APN settings
Handle

8 B 4

Demonstration mode

Port settings
@® About OBD settings
A Register

@ Privacy security

2. Napsauta sitten [Kameran kalibrointi].
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=

Settings center

“# Agriculture management €3 System settings 5 Data transfer
Language & units Conversion interface
1t Alarm settings 360° image @)
R Data &signal output <
= 5 Camera calibration calibrate incomplete >

</ Navigation settings

Handle 2
#5 APN settings

Port settings >
G Demonstration mode
© Hardware settings OBD settings 2
@ About
A Register
@ Privacy security

3. Suorita kalibrointi seuraamalla kehotteita.

) Camera calibration @

02 nstaliation

I Camera - Installation

03 Information calibration

4 For professional use, you can click ‘next step' directly
FrontCamera SN number Please enter (‘b
LeftCamera SN number Please enter
< > &
f BackCamera SN number Pleaseenter  ¢3)
RightCamera SN number Please enter (b

Previous step

o) Camera calibration @

I1Camera - Information calibration 1 Vehicle calibration size

+ +
-“*—l—« ‘-

* Car width (W)

* Car length (L) Please enter

+ Long white edge length(A) 0.40
* Short white edge length(B) 0.20
| * Black length (C) 0.80
AT A
1 Manada Trantar Mado

Previous stepl

4. Katso kuvaa.
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2 @ RTK
25/4 O/NET  0.01
‘I'RR 360 degree panoramic image
[
19 o
(]
=
= =
E; S
= | S
=
N 1]
ozo (EA
S
b aQ

2.7 Paivitys yhdella painalluksella

Siirry kohtaan [Asetuskeskus - Jarjestelmadasetukset - Tietoja - Yhden napsautuksen
paivitys]. kun kdytetdan Yhden painalluksen paivitysominaisuutta, jarjestelma paivittaa
perdkkdin moottorin laiteohjelmiston, radion laiteohjelmiston, visuaalisen
ohjausjarjestelman, vastaanottimen laiteohjelmiston ja ohjelmiston jarjestyksessa.

P Settings center @
% Agriculture management £ System settings = Data transfer
B Language & units Software version(110TS03377203444) 5.2.1.20250925
2t Alarm settings Firmware version(125160100038) 1.3.813
R Data& | output
Rt GNSS board firmware version 11491

< Navigation settings
Update
&= APN settings

Release notes
[ Demonstration mode

® Hardware settings oneclickiipdate

About Storage manage Used3.67GB/24.17GB >

ZRECE® @z,

A Register

® Privacy security

2.8 PointSky

PointSky on CHC:n itse kehittama satelliittipohjainen paikannustila, jolla on lyhyen
|ldhentymisajan (<0x3C>5min) ja korkean tarkkuuden (<O0xC2><0xB1>2.5 cm) edut;
samalla se tukee ajoittain jatkuvaa jatkuvaa navigointia 30-60 minuutin ajan ja tukee
automaattista vaihtamista PointSkyn ja RTK:n valilld, mika voi tdysin taata korkean
hyotysuhteen ja korkean tarkkuuden.

(Huomautus: 1. Maksu vaaditaan PointSkyn aktivoimiseksi virallisen julkaisun jalkeen;2.
sitd tukee vain NX600-sarjan jarjestelma.)

1. Siirry kohtaan [Asetukset keskijarjestelman asetukset-Register] ja toimita sitten
tabletti ja vastaanotin SN CHC-teknikolle.
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) Settings center @
Agriculture management L Systen ting Data transfer
B Language & units I M SN 110TS03377203444 ok SN 125160100038 I 9
£ Alarm settings ) Fr— 3
o =
@ Data & signal output ( %i
’ i
<J Navigation settings ~ 7
& APN settings 9 ¥ o} ool

§3 Demonstration mode

P 7oy

@ Hardware settings £

@ Privacy security

2. Kun CHC-teknikko aktivoi PointSkyn, napsauta satelliitin tilapalkkia pdastaksesi
GNSS-asetusliittymaan.

4 () RTK
20/4  O/NET 0.1

B A
o:0 [} e) N
o BC /,s az
f .
j& t {‘1 ag
/
3. Klikkaa PointSky, tarkista rekisteréinnin tila ja kayta sita.

po GNSS A

Satellite settings

GPS GLONASS BDS Galileo QZss
N spp
@ DGPS/RTD

W RTK - @

@ EPPP A
\
< DRSmooth \E

) HPPP
Validity period 2027-02-02

& PointNet

4. Palaa paaliittymaan ja odota 5 minuuttia, kunnes se saavuttaa kiintean tilan.
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AgNav

F 3 @ PPP 0 ] @ %

ik

Point-Net tarjoaa erittdin tarkkoja paikannuspalveluita verkottuneissa ymparistdissa
ilman tukiasemia tai CORS-tileja. (Huomautus: Point-Net vaatii tilauksen.)

2.9 PointNet

1. Siirry kohtaan [Asetukset keskijarjestelman asetukset-Register] ja toimita sitten
tabletti SN CHCNAV-teknikolle.

2. Kun CHCNAV-teknikko aktivoi PointNetin, siirry GNSS-asetusliittymaan
napsauttamalla satelliittitilapalkkia.
3. Napsauta PointNet, tarkista rekisterdinnin tila ja valitse vastaava alue ja kayta
sita.

o5 GNSS A

Satellite settings

GPS GLONASS BDS Galileo QZSs

N spp * Region

@ DGPS / RTD * Expiration time

%@} RTK @ * Source table

@ EPPP
Connect status

< DRSmoot th
¢ HPPP

$ PointSky

2.10 Ajolinjojen lisatilat

AgNav 5.0-ohjelmisto lisdd myds uusia ajolinjoja, jotka sisdltavat looped-ajolinjan ja
polkusuunnittelulinjan verrattuna AgNav3.0-ohjelmistoon.

51



»» Create guideline

”9" M Auto planning % Manual input

Basic

B — — Ve

B AB line Free curve

o e

Center pivot Center pivol

i

Path
planning

Advanced

All Path

2.10.1 Silmukka-ajolinja

1. Silmukallisen ajolinjan luominen vaati 4 pistetta.

@ VA
0.0kmh  0.06rs

o
i he distance between CD point needs 1o be more than 5
5 D
- =
Bz ~
L]
—e '
-
-
) \/ —
e @ y 2
\/,
E Steering PV
04 o)
25 ]
- i
P (] =

2. Kun olet luonut nelikantareunan neljdn pisteen perusteella, voit saataa
aloituspistetta ja aloitussuuntaa.

) Edit Line A

Basic information

I Loop Line setting

Jeongieon ® + Start work point A
NGt Sl \ o
=0,

= Operation direction AB

3. Palaa Paandakymaan ja kdynnistd automaattinen ohjaus suunniteltujen ohjeiden
mukaisesti. Jarjestelmad irrottautuu manuaalisesti, ja on tarpeen vaihtaa
manuaalisesti yhdestd ohjeesta toiseen, kun saavut nurkkaan.
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F 3 @ RTK
20/4 0/NET 0.01

13 ~
=

gi / -
///// o

= B =
N :
ab

oy O - -

+
bl - i

2.10.2 Reittisuunnittelu

1. Polunsuunnittelulinja tarvitsee myos 2 pistetta.

@
1/Net

Note: Kahden pisteen vdlisen etdisyyden on oltava yli 25 kertaa tydkoneen leveys.
tukee polkusuunnittelulinjojen luomista epasaanndllisilla rajoilla.

2. Kun olet luonut nelikulmaisen neljan pisteen perusteella, voit sdaataa lahtopistetta,
aloitussuuntaa, ohitusrivien ja silmukoiden numeroa seuraavasti.
S Edit Line @
Basic information

Area-coverage path planning

* Start work point A
* Operation direction AB
* Skipping rows number 4
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3. Palaa Paandakymaan ja kdynnistd automaattinen ohjaus suunniteltujen ohjeiden
mukaisesti. kaikki prosessit ovat automaattiohjauksella, ja niihin ei tarvitse puuttua
manuaalisesti. Jarjestelma irrottaa automaattisen ohjauksen reittiviivan paassa.)

F 3 @ RTK @
20/4 1/NET 0.01 ne 0.0kmn

M E e

%
L+ B e &

2.10.3 Kaikki reitit

Tallenna reaaliaikaiset ajoneuvon liikeradat ja luo ajolinjoja, jotka noudattavat samoja
polkuja.

1. Klikkaa A aloittaaksesi tallennuksen. ohjelmisto vetaa reaaliaikaisia kayria.

2. Napsauta Kaynnista-painiketta piirtdaksesi suoran viivan. jatka kayran piirtamista
napsauttamalla taukopainiketta.

3. Viimeistele nykyisen ajolinjan piirtdminen valitsemalla B. piirrd seuraava ohje
napsauttamalla Jatka-painiketta.

4. Viimeistele luomus napsauttamalla Tallenna-painiketta.

()

1/Net

MMl - 8
S
ozo B _
& WO _B -
- +

2.10.4 Mukautuva kaarre

1. Kun kentdlld on esteitd, voidaan muokata ajolinjan muotoa esteen
valttamiseksi.
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)
1/Net

b

Lld

@
i : : [ T
S Qc @ -¢ X8 »

® : I @ %

4

1/Net — 0.0 knvh 0.0 ha

B

0/Net 0.0 kmvh 0.0 ha

13 5

Es S

= 5% -

ode © o

s 5
o T =

g0 - Q 0 -2 &8 )

2. Toimat ohjeet ja myohemmat ohjeet sdilyttavat saman muodon. Alkuperdisen
muodon palauttamiseksi on tarpeen kayttdaa muokkaustoimintoa uudelleen.

2.11 Uusi raja

1. Siirry osoitteeseen [Settings center - Agricultural management - Pelto - Details].
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ho ) Detail @
&% Overview Sound“'me 1/l Guidelines ° Is.andmark i1 Tasks H :{;;cri
nport Lreate
B Aea ®© Time }
WeBoundary
2025-07-31 2015
I 18380.52ha
Luo uusi raja eri toteutuspaikoilla.
) New boundary @
* Planning way * Creation Method
L LB e
* Reference point
w B w
b il [
Q Vo] Vo] Cancel
S

2. Se voi suunnitella suoran viivan ja kdyran viivan painamalla
Pause/Start-painiketta. se voi myos lisatd/poistaa merkkipisteen rajalle painamalla
toista/kolmatta -painiketta. Kun olet lopettanut rajatallennuksen, napsauta

lopullista painiketta viimeistelldksesi sen.

.‘. &
ol ©
by 0. " a

3. Nyt se tukee joukkoa ympyroita ja enintdan 10 otsikkoa.
56
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) Edit boundary @

* Boundary Name Boundary260227160729

Margin spacing follows implement width

Margin spacing 125 m
Number of circles 10 >
Location Outer of boundary >
Fill Line

4. Valitse pisteet: Ohjeen luominen naytteenottopisteilld rajan lapi. kun luodaan ohje
rajanaytteidenottopisteilld, oletussiirtyma on puolet tydokoneen leveydesta.
kayttajat voivat napsauttaa nuolta sadtaakseen ohjeiden sijaintia.

o Edit boundary @

* Boundary Name Boundary260227160729

Margin spacing follows implement width

Margin spacing 125 m
Number of circles 0>
Location Outer of boundary >
Fill Line

2 Select points

Boundary selection point Line type

Make sure that the points are @nthe area line and that
Free curve
@ Toboundary distance
Offset distance
6.25

Left-skew (L) Right-skew (R)

Cancel

5. Muokkauspisteet: Siirra tai poista rajanadytteiden naytteenottopisteita.
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05 Boundary point editing @

Select all

6. Ohjelmistoversiot vuoden 20260109 jalkeen tukevat polkusuunnittelun suoraa
luomista rajoista.

- Edit boundary @

* Boundary Name Boundary260227160729

Margin spacing follows implement width

Margin spacing 125 m
Number of circles 0>
Location ary >

Regular harrowing line

Fill Line
Path planning

@
1/Net

7. Versiot vuoden 20260109 jalkeen tukevat rajojen luomista yhdistamalla ajolinjat.
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po Detail A

% Overview Z Ul Guideli Landmark 1 Tasks 14 Prescriptit

Import

I wveo © Time 1

&# Boundary260227160729
2026-0227 16110 ©

Il 045ha

D Border create with navline @
1 Free curve260227162507 ) =
2 A+line260227162441 ) E
3 ABline260227162343 A =+

AB line260206142553

AB line260131154156

)

e the currently selected collection
point (m)

Please mark the point position on the valid area i@ below.

Select all

Huomautus: Se tukee vain AB-viivan, A+-viivan ja Free-kdyran valitsemista luomista
varten. enintdan 8 ohjetta voidaan valita. Raja syntyy perakkain silmukointikuviossa.
ohjeiden jarjestysta ja suuntaa voidaan saataa.

2.12 Padisteajolinjat

Paisteet ovat rajapohjaisia laajennuksia, jotka on suunniteltu kattamaan enemman
tyhjia tyoalueita.

Ympyroiden maara: Maarita otsikoiden maara.
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Sijainti: Luodaanko otsikot rajan ulkopuolelle vai sisélle.

o Edit boundary GD

+ Boundary Name Boundary260227160729

Margin spacing follows implement width

Margin spacing 125 m
Number of circles 2>
Location Outer of boundary >
Fill Line

0/Net

2. muokattava ajosuunta: Muokattava ajosuunta kattaa enemman tyhjaa tilaa kulmien
takana kuin tavallinen ajosuunta.

) Edit boundary @

* Boundary Name Boundary260227160729

Margin spacing follows implement width

Margin spacing 125 m
Number of circles 1.
Fill Line
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2.13 Merkintapisteet
AgNav 5.0-ohjelmisto voi tukea merkintdpisteen lisddmistda muistuttamaan kayttdjia,
kun he tydskentelevat kentalla yolla.

1. Siirry osoitteeseen [Settings center - Agricultural management - Pelto - Detail -
Landmark].

o Detail )

Iverview ies ideli Tasks Prescription map

® Time }

PointMark260227162721
20260227 1627

Danger

PointMark260227162711
2026-02-27 16:27

Water Trough

2. Eri merkkiaineet voidaan maarittaa merkintapistekirjastossa.

D' Manage landmark @
Recording Position

Configuration area Flag “ Point details

& LANDMARK NAME
Caution

Danger
Danger
LANDMARK TYPE
Water Trough
Water Trough

Tree OBSTACLE
Weed
Tower

Rock
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3. Merkkireferenssin asettaminen tallennuspaikannukseen.

D Manage landmark @

Landmark Library

» Planning way

w [r) w
b b b

e I e

Cancel

4. Voit asettaa merkkeja paaliittymassa pikakuvakkeen avulla.

@ RTK

20/4 O/NET 0.01

>\  Pointmarker =)
2 -
\ ° Q i
Marker Line -
T

Markers Area

2.14 Tiedonsiirto

1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus - Tiedonsiirto].

»» Settings center

Agriculture management
Status and detailed information are displayed here, and
can be edited as needed.
System settings 1

Access to all settings here. r

Data transfer
Quick data transfer

2. Voit tuoda tiedostotietoja, tuoda jakokoodilla, vieda tiedostotietoja ja vieda

jakokoodilla.
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o) Settings center @
Agriculture management £} System settings & Data transf
Import file data Import share code Export file data Export share code

mport data by share code Export data 1o path NAV, Export data by share code
ataExchange

3. Kun tuontitiedostoja tuetaan talla hetkellda SHP- ja ISOXML-tiedostoilla. on tarpeen
luoda kansio nimeltd NAV/DataExchange/SHP tai NAV/DataExchange/ISOXML ja
laittaa SHP-kansio tai ISOXML-tiedosto tahdan hakemistoon, lopuksi Aseta USB-laite
tablettiin ja ohjelmisto tunnistaa USB:n ja tiedostot automaattisesti, valitse tiedosto,
jonka haluat tuoda ja tuoda sen.

S Import file data @
Import file data Current Path: /storage/emulated/0/NAV/DataExchange/SHP NAV >
= ISOXM! Duplicate item handling method Cover

Please insert ush

You currently have no available files, please insert USB or import relevant valid data on the tablet
/0
) Import file data G—D
Import file data Current Path: /storage/emulated/0/NAV/DataExchange/SHP
= ISOXML Duplicate item handling method
- SHP
» Farm/Field
» Farm_1/My guideline
’ DefaultFarm/Field260107160508_1
» DefaultFarm/Field260113093223
» DefaultFarm/Field260106170604
B DefaultFarm/Field260107160508
» DefaultFarm/Field260115085510
/51

4. Tuetaan ohjelmistoversioita vuoden 20200912 jalkeen, Trimble- ja John Deere -
tiedostojen suoraa tuontia.
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D Import file data L%J
Import file data Current Path: /storage/emulated/0/AgGPS/Data
- ISOXML Duplicate item handling method i/
v SHP
» PROJETO/Chc0731 John Deere
Other
/4

Huomautus: AgGPS- tai rajakansio on kopioitava tabletin juurihakemistoon.

5. Kun se tuodaan jakokoodilla, kirjoita koodi toisesta tabletista, sitten se siirtyy
tuontiliittymaan ja valitse tuotava tiedosto.

) Import share code Q

Import the share code

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

6. Kun vientitiedosto, SHP- ja ISOXML-tiedosto on tuettu. voit vieda sisdiseen muistiin
tai ulkoiseen USB-laitteeseen.

B | Export file data @

Export file data Current Path: /storage/emulated/0/NAV/DataExchange/

» Implements
v Fields SHP  1SOXML
» Field260131154153
» Field260131154032
» AB line260127153921
» AB line260127151558
» Field260127151504
» Henning hinterm hof
» Field260123171653

/274

7. Kun se viedaan osakekoodin mukaan, se voi vieda ajoneuvoja, tyokaluja ja kenttia
koskevia tietoja toiseen tablettiin. valitse tiedosto ja napsauta Jaa, lopuksi se luo
jakamiskoodin.
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H Export share code Gﬂ

Export share code
» & Vehicle
» L4 Implements

» [ ] Fields

Select all 170 .i*ir re

o) Export share code @

\

A

31167896

Export the share code

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

firm

8. Versiot vuoden 20260109 jalkeen tukevat eri kenttien valisten jakamisohjeiden
jakamista samalla laitteella. jos etdisyys ylittdad 20 km, nakyviin tulee kehote, joka
osoittaa, ettd jakaminen ei ole suositeltavaa.

) Edit Line GD

Basic information Access paths Tram Line

*Name AB line251216204301

AutoPath
*Offset 10 cm

Tip: Click the corresponding parameter to modify it as required,You can also click dd.mm.ss to switch the entry mode

* Longitude 116.24937625 w . * Longitude 116.24975839 w
* Latitude 39.53932851 |N | S 1 * Latitude 39.53902023 |N | S
* Elevation 29.9857 m * Elevation 29.9860 m

Cancel *
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Cancel Copy line E
% 0.01km
Field251216200412 20 0.08km
Alan 20 6947.38km
Field251215192408 ?_9 2208.17 km
Field251209133535 20 0.0kn
Field251205112004 2 2208.09km

Kopioi: Kopioi nykyinen ohje toiseen kenttddan, nykyinen kenttd tallentaa taman
ajolinjan.
Siirra: Siirrd nykyinen ohje toiseen kenttdaan, nykyinen kentta ei tallenna ohjetta.

2.15 U-kaannoksen lisdasetukset

1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus - Maatalouden hallinta - Toteutus], voit ottaa Auto U-
kdaannoksen kayttoon/poistaa kdytosta ensimmaisessa vaihtoehdossa.

) Edit implement @
R 02 i 03 [4 9|
I Auto U-Turn & l
‘ 2 * Turning type AB line U-Turn
AB pistance to AB point
€ U-Turn mode . @ 9

3 U-Turn method

o
B» Advanced parameters [A]

2. Voit valita U-Turn-tyypin, mukaan lukien AB-linjan U-kdaanndksen, A+-linjan U-
kadannoksen, Curve U-Turnin, Raja U-Turnin ja Otsikon U-kddanndksen.
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Cancel w

At line U-Turn

Boundary U-Tum

3. On my6s mahdollista maarittdd, missa ajoneuvo mahdollistaa automaattisen U-
kadannoksen kayttoonoton asettamalla etdisyyden AB-pisteeseen.

) Edit implement @
o sy 02 i s[4 o+ £
Auto U-Turn «
@ U-Turn type The range is from 0 to AB distance
€3 U-Turn mode | | 0
' U-Turn method o
0 L L L
o

& Advanced parameters

Back

4. Se on kaytettavissa U-Kadannoés-muodon valitsemiseksi ja sateen asettamiseksi.

S Edit implement @
01 "“ﬂ . 02 g 03 I'_/‘ 04 n
Auto U-Turn «
® U-Tumn type C (A /)
A8 pistance to AB point O
™ U-Turn method
R | Radius setting
B Advanced parameters L 5
Back nfirn
[

5. On mahdollista valita U-Turn-menetelmd, joka sisdltdd U-muotoisen tilan,
vaihtoehtoisen tilan ja yksisuuntaisen tilan, jossa maaritellddan U-Turn-suunta ja

ohitusrivit.
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D) Edit implement @
Auto U-Turn

U-Tumn t
® U-Tum type * Type U-shaped mode

A8 Distance to AB point

€3 U-Turn mode { ] | \ Skip rows

&» Advanced parameters -

6. U-Turniin liittyy joitakin kehittyneitda parametreja.

:) Edit implement @

Auto U-Turn

® U-Turn type @ « Forecast coef 3.000

AB Distance to AB point (2 * Forecast time 2.500 s

B
LD @) * Minimum forecast distance 1700 m

*{ U-Turn method
* Distance after turn 2.000 m

Ennustekertyma: Vahenna arvoa, jos ajoneuvo siirtyy seuraavaan ohjeeseen hitaasti
U-kddnnoksen jalkeen. vaihteluvili on 0,1-5,0.

Ennusteaika: Lisaa arvoa, jos ajoneuvon poikkeaman etaisyys on suuri U-kdannoksen
aikana. vaihteluvili on 0,1-5,0.

Ennuste-etdisyys: Ennusta kdantoéreitti ajoneuvon nykyiselld paikalla, jotta U-
kdannokselle jaa riittavasti aikaa. Mita pienempi arvo on, sitd myéhemmin ajoneuvo
kdantyy ympadri. Siirtokoneen alue on 1,7-2,5, traktorin toimintasade 2,0-4,0 ja
saatovali 0,1.

Etdisyys kdaantymisen jalkeen: Etdisyys vaaditaan, jotta ajoneuvo padsee tdysin
ohjeeseen U-kdanndksen jalkeen.

7. Paanakymaan traktori kdynnistad automaattisen U-kddanndksen etdisyyden
perusteella AB-linjalle. Voit myos aloittaa U-kddannoksen manuaalisilla asetuksilla.
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@ RTK
20/4  O/NET  0.01

& @ RTK
42/4 0/NET 0.01

’
I+
3

A+ linja U-Turn

F 3 @ RTK
20/4 1/NET 0.01

Kayra U-Kaannos.
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(] RTK
20/4  1/NET 001

F 3 P RTK
20/4 O/NET 0.01

AgNav

”< @
20/4  1NET

8. Versiot vuoden 20260109 jalkeen tukevat U-Turn-tilan pikakytkentaa paaliittyman
U-Turn-pikapalkin kautta.
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AB A+ @ &

I T Turr
4 1@ <
B4 z Iiz 0-10 @
Q L J-Turr N
@ Cancel ;f
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B4
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Huomautus: Jos raja-U-kdaannds on valittuna, rajasovelluksen peruuttamisen jalkeen U-
Kaannostyyppi vaihtaa automaattisesti vastaavaan ohjetilaan.

Ohjeiden vaihtamisen jalkeen my6s U-Turn-tila tdsmaa automaattisesti (Advanced U-
Turn vaatii maksullisen tilauksen).

2.16 Ajokaytavat

Access-polkujen ominaisuutta kaytetdan yleensa viemarodintiojan skenaarioissa, kuten
alla olevassa kuvassa.
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1. Siirry osoitteeseen [Asetuskeskus - Maatalouden hallinta - Kenttd - Yksityiskohta -
Ohjeet].

5 Edit Line )
Basic information Access paths Tram Line

| Enable Access paths
;. 9 * o Rows in first group 3
< > +« @) Access path width 10.00 m
(2] « ) How many lines per access path 4

4+—>

*9 Line place in first group 1

Cancel

Rivit ensimmaisessa ryhmassa: Ensimmaisen ryhman rivien maara.
Access-reitin leveys: Kunkin kulkureitin vdlinen etdisyys.
Kuinka monta viivaa per liityntareitti: kunkin liityntdapolun rivien maara.

Line-paikka ensimmaisessa ryhmassa: Syottdmasi numero paattad, mika rivi on rivi 0
ensimmaisessa ryhmassa.

2. Tassa on esimerkki, aseta 3 rivid ensimmaisessa ryhmassad, 10m paasypolun leveys,
4 rivid per paasypolku ja ensimmainen paikka ensimmaisessa ryhmassa.

3. Palaa Paanakymaan ja tarkista naytto.
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@ RTK
O0/NET 0.01

I
1+ |®@ P

2.17 Ruiskutusurat

Raitiovaunujen periaatteet sijoitetaan pellolle kylvoaikaan. suihkupuomin leveyden on
oltava tasaisesti jaettavissa porakoneen/ilmankaitsijan leveydelld, esimerkiksi 30'
ilmankastelija ja 60'suihkepuomi tai 40'air-siemen ja 120'suihkepuomi.

1. Siirry osoitteeseen [Asetuskeskus - Maatalouden hallinta - Kenttd - Yksityiskohta -
Ohjeet].
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D) Edit Line )
Basic information Access paths
* Swath Spacin 3
o @ pacing 3
= T > *Offset Center
Initial Swath 0
Cancel

Squth Spacing: Skipping-rivit ja vaihteluvali ovat 1-99.
Offset: Valitse vasemman, keskipisteen ja oikean valilla.
Alkuperdinen karho: Ensimmaisen raitiovaunulinjanumeron sijainti.

2. Palaa Paandakymaan ja tarkista naytto.

2 @ RTK | @ A
’R" 20/4 0/NET 0.01 0 0.0xmvn 0.00m:
29« =
9 -
(] i
B=
[]

K o I 3 1
I+ |®@ P
G
=)
=)
(=)
—m
e s
S
a oY () £

2.18 Tyokoneen signaalitulo

1. Siirry osoitteeseen [Asetuskeskus - Maatalouden hallinta - Tyokone - Sy6tto].
' Edit implement Q

Input

* Input detection
* Feature type Engage/Disengage

* Signal triggered Rising edge signal
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2. On sallittua ottaa kayttoon/poistaa kdytostda automaattinen ohjaus tai radan
peittojaljen tallennus.

Cancel

Track painting enable/disable

3. My0s nelja erilaista signaalia, mukaan lukien nouseva reunasignaali, putoava
reunasignaali, korkean tason signaali ja matalan tason signaali, voidaan asettaa
kdaynnistamaan ohjelmisto tiettyjen ohjeiden suorittamiseksi.

Cancel

Falling edge signal
High-level signal

Low-level signal

2.19 Kalusto

Tiimityo helpottaa samanaikaista kaytt6a ja tehtavien jakamista kayttdjien valilla, joilla
on useita yksikoita CHCNAV-laitetta.

1. Kirjaudu sisaan [Cloud-palveluun].



Equipment

2124-04-30 07:59:59

=% Logout

*®

2. Siirry kohtaan [Asetuskeskus - Maatalouden hallinta - Tiimi] ja luo tai liity sitten
ryhmaan.

- Settings center @

System settings Data transfer

Mechanical calibration

Field ° Guideline &

Field_250826_140138

Free curve251014114203 Front steer251014111148

Guideline type

Other
Other
#}\ Implement ﬁ’ GNSS
Implement251014111443 RTK

7 User
& 1297384547@qq.com

Communication validity period 2124-04-30

Width : 5.0m

Row spacing: 0.0m

Team
B B
Working area

Working distance

0.0000000°N  0.0000000°E

5614.799km

Materials

Material type : - -
Material category: - -
Target sp lumel
Target spray volume2: --

Y Group mode @

Currently there are no joined fleets.

You can view the team details or apply for a
team by clicking [Team Name)
new team by clicking [Create Team] on the left;
>an [Join a Team] using the sharing code
provided by other team members. Come and

experience with your companiol

Ju can create a

or you

4. Luo ryhma valitsemalla ohjeet, joita on tydstettava yhdessa.
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Create group

Please select guideline first

AB [Ine251014113659 3 ESY]

ab line_170804_180. ab line_250826_140.

ab line_250723_145. ab line_250723.144

group naming  AB line251014113659

Cancel Confirm

HAE

ab line_250826_140.

#elz

) Group mode @
AB line251014113659 AB line251014113659 v ‘I v
Guidelines AB line251014113659 ‘
Number of teams 1 People  Working Duration 5.2 h
Field of operation 332.14 mu  Driving distance 43.9 KM 6 1 9 4 6 8
W Team Details
Working Field of ,
Username Duration operation Driving distance Operations
2 Test 52h 33214 mu 43.9km 2 I CS
[ Create group oin Group

5. Kirjoita 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 500N as you receive it

Coned! m

6. Versiot vuoden 20260109 jalkeen tukevat reaaliaikaisen peittojdljen tallennuksen

jakamista saman kaluston laitteiden valilla.
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Teammate homework trajectory color

2.20 ISOBUS

2.20.1 VT

Virtuaaliterminaali: Se voidaan ymmartdd selaimena, joka pystyy avaamaan ja
nayttamaan verkkosivuja tydkoneissd, ja virtuaalipainikkeet sijaitsevat oikealla puolella.
tama kayttoliittyma voi ohjata kaikkia tyokoneen toimintoja, mutta sita kdytetaan
manuaalisesti.

Liita ISOBUS-kaapeli kayttoon ja ota ISOBUS-kytkin kayttoon paanayton
kayttoliittymassa. Odota, ettd edistymispalkki on ladattu loppuun, ja ISOBUS-VT-
nakyma tulee nakyviin.
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AgNav ., mplement setting .

| \ ”g" i Implement parameter Implement menu
5.000m  0.000m Defaultl

131

Center offset

1 Row spacing
adjustment

ISOBUS mode

Datamaskialue (A): pddasiassa nayttotyokalujen  kuvakkeet, reaaliaikaiset
toimintatiedot (kuten toiminta-alue, virtaus, nopeus), konfigurointivuorovaikutus,
halytysponnahdusikkunat jne.

-painikemaskin alue (B): Painikkeita kaytetddn padasiassa datamaskialueiden
vaihtamiseen tai joidenkin toiminnallisten toimintojen suorittamiseen.
VT-ohjausaluetta (C) kdytetdaan padasiassa VT:n perustoimintojen suorittamiseen.

2.20.2 AUX-N

Handle Control: Se voidaan sitoa ISOBUS-VT-kayttoliittyman oikealla puolella oleviin
virtuaalipainikkeisiin, mika mahdollistaa nopean kdytén kahvan kautta.

1. Napsauta koko nayton nakymassa AUX-painiketta siirtyaksesi
kokoonpanoliittymaan.

AgNav 2 @ RTK
42/4 1/NET 0.01

e . :/‘n-a ,/i 0 wha
|z| = km/h -bl? 9999 m

. 0 1/min
/AN

AMX11661

00000

2. Maarita avaintoiminnot napsauttamalla avaintoiminnon maaritysaluetta oikealla
puolella ja viimeistele sidonta napsauttamalla sitomista napsauttamalla sidonta.
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AgNav5.0

a() = L

0 =% |

O

& — [
¢ BB
2 BB

o » BN

2.20.3 TC-SC

Se on osakytkinohjesarja, jota kaytetddn ensisijaisesti sammuttamaan kytkimet
automaattisesti, kun ajoneuvo ja tyokalut kulkevat jo tyostettyjen alueiden tai rajojen
ulkopuolella, materiaalijatteen vahentamiseksi. kdytetadan myds kytkemaan kytkimet
automaattisesti paalle alueilla, jotka eivat ole tyoskennelleet.

1. Siirry kohtaan [Toteutusasetus - Ty6kone valikko] lisatdaksesi uuden toteutuksen ja
valitse ISOBUS ECU yhteyden muodostamisen jalkeen.

Implement parameter Implement menu

5.000m 0.000m Defauit1

Center offset

ISOBUS mode

Extension settings

Application

NONE

IECUVAOOABOUOOEZQC E7D
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Extension settings

Application

ECU-AODA80000B29CE7D

£BOOM

* Boom

Cancel

Edit implement

BOOM Settings

Ohjelmisto voisi lukea tydkonetyyppi- ja kokotiedot, kun tuki TC otetaan kayttoon.
tarkista, onko toteutuksesta luetut tiedot oikein. Klikkaa sitten [Seuraava].

2. YIla olevan prosessin suorittamisen jalkeen toteutus lisdtddn onnistuneesti, ja
TC:hen liittyvat ohjauspainikkeet nakyvat padkayttoliittyman alareunassa.

¥ @ RTK -981

204 MO 001 ssaee on 11.05m

Tarkista, onko SC-kytkinpainike vihrea.
Kytke toimintotila kohtaan A esitetyn mukaisesti [Auto]-tilaan.
Kuten osassa B on esitetty, avaa tehtavan tallennus.
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C-osassa ota kayttoon paaventtiili, se ndyttdd suurimman osan ajasta sanan, kuten
[Kaynnista].

Tarkista osassa D, onko nopeus todellinen nopeus.

Jos kentalla on raja, varmista, ettd traktori on rajan sisalld. Kun edelliset vaiheet ja
tarkistukset on suoritettu, SC alkaa toimia.

3. Lisdasetukset.
Valitse [SC] siirtydksesi maarityssivulle.
) Editimplement @

03 W os [4 o5 §)

| BOOM Settings

Boom

Osioiden maara ja leveys ovat vain luku -lukua tyokoneesta, eivdatkd ne vaadi
manuaalista konfigurointia.

S Edit application control GD
Segment settings
* Section quantity 5 Segment length

Implement width 15.000m Section total width 15.000m

w
i

Cancel

On/Off Latency tarkoittaa kytkinsignaalin ldhettamistda X sekunnin kdyttoonottoon
etukdteen, jotta se vastaa tehon fyysisen vasteen viivettd. Jotkut toteuttavat tukea
fyysisen vasteen viivastymisen lukemiseksi.
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i Edit application control @
1t

Latencies

* ON LATENCY 0s

* OFF LATENCY 0s

* Turn on sections when stopping

* Turn on sections when reversing

Cancel

Kattavuuskytkenta paallekkaisyys:

» Paillekkadisyysasetusta kaytetdadan peitto- tai raja- ja peittoasteen
paallekkdisyyden saatamiseen. maarita paallekkaisyys erityisten
tyoolosuhteiden perusteella. jos paallekkaisyysvali on suuri risteyksessa, yrita
lisata se 99:dan.

9 Edit application control @
; Segment
settings
N} ]
" i e " W 2
R i bd ]
w [—— ) e — — i
= 3 1 -
L_‘ﬁ g Y -a
e
1% 50% 99% +a
Coverage switching overlap Boundary Coverage - Start Operation (a) Overlap Coverage - Start Operation (c)
50 % 0 m 0 m
V]
u (W] ] wa

Cancel

Rajan kattavuus alkaa toiminta/rajan kattavuuden paattymistoiminto:
* Kytke paalle/pois paalta -osat Xm ennen rajan syottamistd/poistumista.
* Kytke paalle/pois paalta -osat Xm rajan sisadn- tai poistumisen jalkeen.

* Kun X on positiivinen, osiot otetaan kayttéon aikaisemmin ennen rajan (+a)
astumista ja poistetaan kdytosta myéhemmin rajan (+b) poistumisen jalkeen.

* Kun X on negatiivinen, osiot viivastyvat, kun ne ovat siirtyneet rajalle (a) ja
poistuvat kaytosta aikaisin ennen rajan (-b) lahtoa.

Overlap-kattavuus kdynnistystoiminto / paallekkaisyyksien peiton paattyminen:
* Kytke paille/pois kdytostda -osat Xm  ennen  paallekkdisyyden
syottamistd/jattamista.

* Kytke paalle/pois paalta -osat Xm paalle-/paallekkaisyyden jalkeen.
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* Kun X on positiivinen, osiot otetaan kdyttéon aikaisemmin, kun jatetaan
paallekkdisyys (+c) ja poistetaan kaytdosta myohemmin, kun Kkirjoitat
paallekkaisyyksia (+d).

* Kun X on negatiivinen, osiot viivastyvat paallepadasyn jalkeen, kun
paallekkdisyys (-c) on poistettu kaytostd ja poistettu kdytosta aikaisin ennen
paallekkdisyyden (d) aloittamista.

2.20.4 TC-GEO

Variable Rate Control: Se on virtauksen sdaatoohjesarja, jota kdytetdan paaasiassa eri
materiaalimadrien levittamiseen eri vyohykkeilla tarkkaa ruiskutusta varten.
reseptikartta on tuotava ennen kdyttoa.

Reseptikarttatila (tuo reseptikarttoja, kdyta reseptia kartta Rx -tilassa):
1. Tuo reseptikartta ja tayta kokoonpano.

Ohjelmisto tukee reseptikarttoja SHP- ja XML-muodoissa.

D Detail @
9 create prescription map @
* Prescription map name ¢
* Variable
* Type >

No data
o data « Unit 5

* Default value

* Classification method >

Cancel
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D) create prescription map @

* import prescription map /storage/emulated/0/...>

* Prescription map name TASKDATA

* Variable NNKO5 >

* Type Solid >

* Unit mg/m >

* Default value 0

I» Classification method Mean >
A1 B O & 1 R 1

Cancel

A: Tarkkuusarvo B: Siirretty C: Scale-suhde R: Muuttuvan suhteen luokitusmenetelma:
* Keskimadardinen luokittelu: Jaa reseptikartan arvot 5 luokkaan.

* Klusteriluokitus: Laskelmat ja luokitukset suoritetaan ruiskutustilavuuden
arvojen ja reseptikartassa esitetyn kokonaispinta-alan osuuden perusteella.
Ryhmittelyalueet, joilla on samankaltaiset arvot alueen sisdllda samaan
luokkaan.)

Prescription-karttojen on kaytettdvd numeerisia arvoja, ei merkkijonotyyppeja.
Koordinaattijarjestelman on oltava WGS84, ja leveys- ja pituusasteen on oltava
absoluuttiset koordinaatit, ei suhteellinen. SHP-muotoiset reseptikartat eivat sisalla
tyyppi- tai yksikkotietoja, joten ne on valittava manuaalisesti.

XML-muotoiset reseptikartat sisadltavat seka tyyppi- etta yksikkotietoja, jotka luetaan
automaattisesti.

Kun kadytdat demotilaa, sen avulla kayttajat voivat paikantaa kartan kdyttamalla
reseptikartan leveys- ja pituusastetta talla sivulla.

Varmista, ettd kartan tyyppi ja yksikko vastaavat tyyppia ja yksikkoa, jotka toteuttavat
tuen.

2. Maarita reseptikartta tehtaviin.

Kun olet tuonut reseptikartan, siirry Tehtava-kayttoliittymaan ja valitse tai luo tehtadva
reseptikartan sitomiseksi. kartta ndytetaan sen jalkeen, kun se on sidottu tehtavaan.
Kun reseptikartta on sidottu tehtavaan, TC kdynnistyy uudelleen.
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~5) Detail )

Jverview daries ideli Landmark : Prescription map

& Activearea ® Time 1

&4 Task260227161030
2026-02-27 16:10

14.91 ha/h Generic type

[ox]

Task260227155733

2026-02-27 15:57

5.26 ha/h Generic type

S Edit )
* Task Name Task260227161030
* Work Type Generic type

Prescription map TASKDATA

Cancel

Kuten kuvasta nadkyy, Tehtdva-kytkin muuttuu punaiseksi ja SC- ja GEO-kytkimet
sammutetaan. Odota Tietoja 10 sekuntia, kunnes TC palaa verkkoon. Kun SC- ja GEO-

kytkimet on kytketty uudelleen paalle ja ne nakyvat vihreind, tehtdvien sitomisprosessi
on valmis.

® RTK
20/4 1/HO 0.01

3. Sitova tehtdva ja materiaali.

Tehtdvan sitominen tekee reseptikartan vain nakyvaksi; sen aktivoimiseksi on
valttdmatonta sitoa reseptikartta GEO-kayttoliittymassa.
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Implement setting ‘ - ()
@ Z

0.0kmn  0.00mu

Implement parameter Implement menu

=] L
20.000m 0.000m ISOtest:confiqurable %

Center offset

| Row spacing
adjustment

ISOBUS mode switch

BOOM Settings

Sido nykyinen tehtava.

have not bind task,choose a way

Create and bind task

Cancel
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-+ GEO (%

[~
BOOM Channel Channel Detail
0
* set main channel
1 @ 9
* Channel support type Solid >
* Unit cm Depth
* Material Not selected >
target target Unit
layer Not selected >
Cancel

Luoda tai sitoa materiaalia.

) GEO (x

BOOM Channel Channel Detail

<9 1A} 9 * set main channel

* Channel support type

* Unit cm Depth
‘ * Material Not selected
target target Unit
layer Not selected >
Cancel

ca"ce' D

Materiaalia voitaisiin luoda myos [Agricultural
Management]<0xE2><0x86><0x92>[Materiaali].

A & B: Esiasetettu kiintea ruiskutustilavuus
C: Muutoksen maara kussakin vaiheessa
D: Aseta sdaddettava vahimmaisarvo

E: Aseta saadettava maksimiarvo
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=) Create materials @
Material type Solid
unit
T A =
Target spray volume B 300
Prog tep: C C
Mir D 0
Maximum spray E sod

Cancel

¢ 4 o m 9
Valitse reseptikartta, joka on jo linkitetty tehtavaan.

) GEO A

BOOM Channel
Unit cm Depth
- 9
Material test1
target target Unit
200.0000 300.0000 kg/ha
layer Not selected
Cancel

BOOM Channel

Cancel

4. Ota GEO-toiminto kayttoon.

Esiasetetussa  kiinteadssa ruiskutustilassa  se  suihkuttaa vain  kiintealla
daanenvoimakkuudella, ja sitd voidaan sdaataa reaaliajassa manuaalisesti.
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20/4 0/HO

:

[}

i

@ 20000 (@ 30000 FQmap — 30000 4 C Es000

Fun 1-CHANNEL-1

300.00cm Depth 303.00cm Depth

B0

@ RTK
20/4 0/HO 0.01

Fun 1-CHANNEL-1

63100.00cm Depth  63103.00cm Depth

® @ 20000 @30000 EEmap - 4+ cC 50.00

¢ 4 e m ¥
2.20.5 ISOBUS-asetukset

ISOBUS-asetuspainike on siirretty kesdkuun 2025 ohjelmistoversiosta alkaen ja siita

eteenpain Software [Settings center - ISOBUS] —ohjelmistoon.n

P | Settings center @

System settings Data transfer

o User re:tenla‘ls )
& 1297384547@qq.com TP
Communication validity period 2124-04-30 v
Working distance: 43.9 KM
Task Safety Troubleshooting
Maximum autopilot speed
Field_250826_140138 16.0 km/h
Star ~08-26 1 Max speed allowed to enable auto steering
12.0 km/h
(p ISOBUS @  Farm & Client Headland
e -« Before u-tum
Decimal symbol © point Number of Farms: 1 After utum
Date format © ddmmyyyy Number of customers: 1 -
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Suurinta osaa kayttoliittyman asetuksista ei tarvitse muuttaa, mutta muutamia niista
kdytetaan usein.

Kielen asetus voisi asettaa VT-kayttoliittyman kielen.

Jos CHCNAV-tabletti ja alkuperdinen ajoneuvon tabletti kilpailevat VT- tai TC-
signaaleista, mukauta prioriteettijarjestysta muokkaamalla [UT-numero]- tai [TC-
numero]-asetusta. Yleensa 0 tai 1 on tarkein prioriteetti. Taman kokoonpanon avulla
VT tai TC voidaan ndyttaa eri tablet-laitteilla.

Signaaleja ldhetettdessa osa traktoreista ei pysty antamaan palautetta, mutta tilan
paivitys tarvitsee palautetta. tdssa tilanteessa ota [Ohita SC/GEO Feedback] paalle, kun
ohjelmisto lahettda signaalin, tila padivittyy valittdmasti.

Joskus VT ei voi ndyttaa todellista nopeutta, on tarpeen vaihtaa nopeuslahdetta.
(Tuettu nopeustyyppi: NMEA2000/J1939/GPS RADAR GPS GROUND)

po) ISOBUS )
* Language English
* Decimal symbol point
* Date format ddmmyyyy
* Time format day_24h
* Units system units_metric
* Distance units distance_imperial_US
* Area units area_metric
* Volume units volume_imperial
* Mass units mass_metric
o 1SOBUS )
* Temperature units temperature_imperial_US
* Pressure units pressure_metric
* Mechanical units force_imperial_US
* Alarm tone
* The connection timed out 6S

Disable UT * Disable TC
* UT Number * TC Number

1 1

* lanore SC Feedback * lanore GEO Feedback

2.21 Materiaalit

Siirry osoitteeseen [Settings center - Agricultural management - Materials]. Hallitse
ruiskutuslaitteita ja materiaaleja tassa kayttoliittymassa.
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i Materials @

) Create materials G—D

* Materials Name

* Materials classificition Solid
* Material type Other >
* Unit kg/ha

* Target spray volume 1
* Target spray volume 2
* Progressive steps

* Minimum spray

Cancel

2.22 Turvallisuus

Turvallisuuden varmistamiseksi voit tdlla hetkelld tukea kayttdjia asettamaan
suurimman automaattisen ohjausnopeuden, automaattisen ohjauksen salliman
enimmaisnopeuden ja automaattisen U-kddanndksen mahdollistavan suurimman
nopeuden. on my6s mahdollista asettaa taso, joka irrottaa automaattisen ohjauksen
manuaalisesti. Siirry osoitteeseen [Settings center - Agricultural management - Safety].

o) Safety A
* Maximum autopilot speed 16 km/h
*Maximum speed allowed to enable autopilot 12 km/h
*Manual override Medium

* Fatigue driving tips
* Fatigue driving prompt time

* Autopilot switch of the motor button —

* Max speed allowed to enable auto U-Turn 8 km/h
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2.22.1 Automaattiohjauksen enimmaisnopeus

Aseta suurin automaattinen ohjausnopeus, kun ajoneuvo on automaattisessa
ohjaustilassa, sen nopeus ei voi ylittda asetettuja kynnysarvoja.

) Safety @
* Maximum autopilot speed 16 km/h ‘
* Maximum speed allowed to enable autopilot 12 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 kynnyksen alapuolella, siind on viestikehotteita ja
danihalytyksia, jotka muistuttavat kayttdjia siitd, etta nykyinen nopeus on lahelld
enimmaisrajoitusta ja automaattinen ohjaus kytkeytyy pois paalta.

Oletusarvoinen automaattinen ohjausnopeus on 16 km/h ja kokoonpanoalue on 1
km/h ja darettomasti.

a_%, € Abnormal
I?l Please note that the autopilot speed is about to =
[} exceed the threshold and will be disengaged! 2
= 5
H 9
=5 N
-
- t M
km/h Lo o ~
5
ode ~
V-r
+ 9
- aQ
g

Jos nykyinen nopeus ylittda operaattoreiden joukon, automaattinen ohjaus kytkeytyy
pois paalta.

2.22.2 Automaattiohjauksen suurin kytkentanopeus

Aseta suurin sallittu nopeus automaattisen ohjauksen kdyttamiseen, jos nykyinen
nopeus ylittda kynnyksen, se ei voi siirtyd automaattiseen ohjaustilaan.

Automaattisen ohjauksen mahdollistama suurin sallittu oletusnopeus on 12 km/h ja
kokoonpanoalue 1 km/h ja dadrettémasti. sen pitdisi myos olla pienempi kuin suurin
automaattinen ohjausnopeus, kuten edella.
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i | Safety @
* Maximum autopilot speed 16 km/h

* Maximum speed allowed to enable autopilot 12 km/h |
* Manual override Medium

* Fatigue driving tips

* Fatigue driving prompt time 30 min
* Autopilot switch of the motor button @
Cloud service authentication code

- e 4} Abnormal
| ? | i The current speed exceeds the maximum speed =A
o allowed to activate autopilot! e
iH 1 ‘ &
~—
= K
-2 H o b
o N
i o A28
® o
+ L
v
bl - | | ‘@

2.22.3 Ohjauksen kasikdyttéinen ohitus

Manuaalisen ohitustoiminnon avulla kadyttdjat voivat kadantada ohjauspyoraa
automaattisen ohjaustilan kytkemiseksi pois paalta hatatilanteessa. on sallittua asettaa
eri tasot, jotka irrottavat manuaalisesti automaattisen ohjauksen, joka sisaltaa
yksinkertaisen, keskikovan, kovan, kieltdavan neljan tilan.

Cancel Confirm
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2.22.4 Vasymysvaroitus

Turvallisuuden varmistamiseksi voit tdlla hetkelld tukea kayttdjia asettamaan
vasymisajohalytyksen ja laukaisuajan.

5 Safety Q
* Maximum autopilot speed 16 km/h

* Maximum speed allowed to enable autopilot 12 km/h

* Manual override Medium

* Fatigue driving tips

* Fatigue driving prompt time 30 min

* Autopilot switch of the motor button

2.22.5 Automaattiohjauksen kytkenta moottoripainikkeella

Salli automaattinen ohjaustilan ohjaus moottorin painikkeen kautta. oletusasetus on
[On] ja jotkut kayttdjat voivat poistaa sen kaytosta turvallisuussyista.

) Safety )
* Maximum autopilot speed 16 km/h

* Maximum speed allowed to enable autopilot 12 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 km/h

2.22.6 Automaattisen U-kaannodksen suurin sallittu nopeus

Kun ajoneuvon nopeus on kynnysarvoa suurempi, Auto U-Turn ei kdynnisty.
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D Safety @

* Maximum autopilot speed 16 km/h
* Maximum speed allowed to enable autopilot 12 km/h
*Manual override Medium

* Fatigue driving tips
* Fatigue driving prompt time 30

* Autopilot switch of the motor button -

*Max speed allowed to enable auto U-Turn 8 km/h

AgNav 2 )
42/4 1/NET
; 'e Warning! Speeding!
vy . a4l Speedis higher than normalt Please slow
= . down!
—— I 3 N
—
& fa
ih ! = A |

2.23 Tilan ja asiakkaiden hallinta

i) Settings center @

nanage t System settings Data transfer

Row spacing: 0.0m

¢ User Team lhfate.rllalls
& 1207384547@qq.com 81 O s2h aterial type
. - Material category : --
Communication validity period 2124-04-30 Working area: 332.14mu Tacgw sy olamel
Working distance: 43.9 KM Target spray volume? : --
Task Safety Troubleshooting
» Maximum autopilot speed
Field_250826_140138 16.0 km/h
S 8-26 14:01 Max speed allowed to enable auto steering
12.0 km/h ;
g ally
(‘ ISOBUS € Farm & Client Headland
vT o1 [ 1 Before u-tum
Decimal symbol © point Number of Farms: 1 After u-turn

Se tukee kayttdjatietojen hallintaa nykyisella tilalla ja nykyisen kayttdjan maatilatietoja.
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o) Farm & Client @

Farm Management Number of Clients

DefaultFarm
2fields  2023-09-141571

2.24 Yksityisyyden suojaus

AgNav 5.0 lisdd uuden ominaisuuden, joka suojaa eri asetuksia salasanalla.

1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus - Jarjestelmaasetukset - Tietosuoja]. se on kadytettavissa
useiden kohteiden suojaamiseen maaritetylla salasanalla. Esimerkiksi aseta 123456.

D) Settings center @
#. Agriculture management £ System settings = Data transfer
Language & units
o =
Alarm settings ' 2
Data & signal output
Set the licati i d

P p
Navigation settings Fully protect application data for enhanced security.

1|2/]3/4|5/6 ©

4 ®» B @

APN settings

o
S

Demonstration mode
Hardware settings
About

Register

) » © & ®

| Settings center @

#. Agriculture management £ System settings i Data transfer
@ Language & units > fa)
guag 3
) —
1 Alarm settings ¥
A Data & signal output = i
Password is valid!
<7 Navigation settings Fully protect application data for enhanced security.
& APN settings e %* e * 5 * &
B Demonstration mode
@ Hardware settings
I RTK I Vehicle protection [ |
@® About
I Boot guidance protection @ 1 implement protection
A Register
&

| | Tablet serial port protection @ | Logfile switch

2. Se voi my0s poistaa salasanan tai vaihtaa salasanan.
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0

Delete the password

Are you sure to delete the password?
2

Garicel E

Change password

Cancel@l I

3. Kun kayttdja asettaa salasanan valituille asetuksille, on tarpeen antaa salasana, kun
teet joitain toimintoja.

Please enter a 6-digit password

Cancel

2.25 Vianmaaritys

Siirry kohtaan [Asetuskeskus - Maatalouden hallinta - Vianmaaritys].

Kun kohtaat toimintahairion, tarkista kunkin moduulin tiedot tassa kayttoliittymassa ja
toimita se CHCNAV-insinooreille.
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D

System

£ GNsS

& Auto steering

¥4 implements

@ 1s0BUS

Log debug

® Error code

Troubleshooting

Component name

Controller
MU

Motor Drive
GNSS board

AgNav5.0

99

Component version

13813

1.10-6.0

11491

5.2.1.20250925

Component status

A
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CHC-navigointi

C-rakennus, 577 Songying Road, Qingpu, piiri,
201702 Shanghai, Kiina

Puh: +86 21 542 60 273 | Faksi: +86 21 649 50 963
Sahkoposti: support_ag<0x40>chcnav.com

Verkkosivusto: www.chcnav.comhttp://www.chcnav.com/http://www.chcnav.com/
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