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1 Päänäkymä 

 

1. SatelliiR;la 

Kaksi arvoa näytetään muodossa X / Y. 

X Osoitetaan seura9ujen satelliiRen määrä. 

Y Ilmaisee RTK-statuksen. 

1: Yksi/autonominen 2: DGPS/SBAS 4: FIX 5: Float 
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2. Tukiaseman ;la 

Kaksi arvoa näytetään muodossa X / Y. 

X Edustaa signaalin latenssia. Mitä pienempi X, sitä vakaampi signaali on, yleensä 
suositeltu arvo on alle 10 automaaRsessa ohjaus;lassa paremman suorituskyvyn 
saavu9amiseksi. 

Y On nykyinen radiokanavan numero, jos se on radio;la; Y muu9uu NET-;laksi, 
jos se on verkko;la. 

  

3. GNSS-;la ja paikannuksen tarkkuus Napauta satelliiR;lapalkkia päästäksesi GNSS-
asetuksiin. 

  
Ohjelmistoversiot vuoden 20260109 jälkeen tukevat satelliiRkuvien näy9ämistä 
alueelta, jossa ajoneuvo sijaitsee. 
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4. Sivu9aispoikkeama 
Näy9ää reaaliaikaisen sivupoikkeaman ajoneuvon sijainnin ja valitun ajolinjan välillä. 
arvo on nega;ivinen, kun ajoneuvo on ajolinjan vasemmalla puolella, ja se on 
posi;ivinen, kun ajoneuvo on ajolinjan oikealla puolella. yksikkö on 1 cm per ruudukko. 

  

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

  

6. Ajonopeus: ajoneuvon reaaliaikainen nopeus. 

  

7. Tehtävän ;edot 
Klikkaa tätä kuvake9a nähdäksesi yksityiskohtaisen tehtävärapor;n. Tämän 
käy9ölii9ymän avulla käy9äjät voivat tarkastella nykyistä tehtävää ja luoda uuden 
tehtävän. Ha on oletusyksikkö, ja se on sääde9ävissä perusasetuksissa. 

  
Käsitelty ala: Maalaus/piirustusalue, jossa on päällekkäisyyksiä. 

Jäljelle jäävä alue: Alue, joka on vähenne;y tehokkaalla alueella raja-alueelta. 

Rajan pinta-ala: Raja-alueen sisäalue. 
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Todellinen käsitelty ala: pei;ojäljen tallennus-/piirustusalue ilman päällekkäisyy;ä. 

Esikatsele liikeradasta luotavaa rajaa: Luo raja piirtämällä liikeratoja. 

Ohjelmistoversiot vuoden 20260109 jälkeen, uu9a tehtävää luotaessa järjestelmä 
luoki9elee tehtävän automaaRses; nykyisen työkonetyypin perusteella. tehtävätyypit 
tukevat manuaalista valintaa. 

  
Jos manuaalises; vali9u tehtävätyyppi ei vastaa työkone9a, pääkäy9ölii9ymä 
keho9aa luomaan uuden tehtävän. 

  
8. Työkone 
Se koostuu työkoneparametreista, toteutusvalikosta, keskimmäisestä offse;sta ja 
ISOBUS-kytkimestä. 
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Toimenneparametri tarkoi9aa nykyistä työkone;etoa. 

Työkone-valikko tarkoi9aa työkoneen käy9ööno9okirjastoa. 

Keskimmäinen siirtymä tarkoi9aa nopeaa rivivälin säätöä: Säädä työkoneen siirtymää 
napsau9amalla kahta nuolta. esimerkiksi jos riviväli on 50 cm. Kun olet ajanut kaksi 
riviä, tarkista oikea riviväli ja huomaa, e9ä se on 45 cm. Tässä tapauksessa napsauta 
vasenta nuolta 5 kertaa siirtyäksesi 5 cm vasemmalle. 

  
ISOBUS-;lan kytkin: Ota ISOBUS-;la käy9öön tai poista se käytöstä. 

  

9. Ajolinja 

  
AB-linja: Luo ohje paikantamalla kaksi piste;ä. nykyinen sijainD käytetään pisteen A 
ja ajaa si;en ajoneuvon kentän toiseen päähän pisteeksi B. 
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A+-viiva: Nykyistä sijainDa käytetään pisteenä A A:n luomiseen, joka käy;ää 
ajoneuvon otsikkoa atsimuuGna. tätä ominaisuu;a suositellaan käyte;äväksi 
erityisissä skenaarioissa, jotka edelly;ävät nopeaa rivin luomista. 

Vapaa käyrä: Vapaa käyrä voi yhdistää suoran AB-viivan ja idenGsen käyrän. 
opDmoitujen algoritmien avulla käyräviiva on vakaampi. 

90° Line: 90° Line voi kääntää AB-viivaa tai A+ -viivaa 90 °: lle. se edelly;ää 
ajolinjalue;elossa olemassa olevaa AB-linja- tai A+-linjaä. 

Keskipisteajo: Ympyränmuotoinen kaarre voidaan kohdistaa koteloon, jossa 
ajoneuvo ajaa pyöreää automaaGsesD, kuten ruohon leikkaamista. 

Silmukallinen ohje: Silmukallinen ohje tarvitsee 4 piste;ä muodon luomiseen, ja se 
luo useita erillisiä nelikulmaohjeita automaaGsesD. 

Säännöllinen äestys: Äestys kentällä säännöllisellä rajalla. voidaan soveltaa siihen, 
e;ä käy;äjä tarvitsee pol;oainetehokkaan kohde-maa-reiDn. 

Polun suunni;elu: Polun suunni;eluviiva tarvitsee 4 piste;ä muodon luomiseksi, ja 
se luo polkuviivat automaaGsesD. 

Kaikki polku: Sen avulla käy;äjä voi luoda monia erilaisia käyräviivasegmen;ejä, 
jotka ovat ajoneuvon todellinen liikerata. sitä käytetään pääasiassa viinitarhoihin. 

Mukau;ava käyrä: Muokkaa olemassa olevia vapaita käyriä, jo;a vältät kenGen 
sisällä olevat esteet. 

  

Kirjoita AB-viivakoordinaaG: Kirjoita pisteen A ja pisteen B koordinaaDt ja napsauta 
si;en VAHVISTA, jos haluat saada uuden AB-linjan. 

A+-viivakoordinaaGtulo: Kirjoita pisteen A ja Azimuth koordinaaDt ja napsauta 
si;en VAHVISTA saadaksesi uuden A+-linjan. 

Keskitetyn pivot-koordinaaGtulo: Kirjoita keskipisteen ja säteen koordinaaDt ja 
napsauta si;en CONFIRM saadaksesi uuden Keski-kääntöpisteen. 
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10. Peltojen hallinta 
A ;edot nykyisestä kentästä ja anna nopea pääsy rajalle, ajolinjoihin, tehtäviin ja 
maamerkkeihin. 

  
  
11. Parametrien säätö 

  
P Gain: Moo;orin säätönopeussuhde. Mitä pienempi arvo, sitä hitaampi säätö. 
pyöränkulma-anturilla suositeltu arvo on 20/25, mu;a ajoneuvossa, jossa on pieni 
hevosvoima tai pieni ohjaussuhde yleensä alle 13, suositeltu arvo on 25/30. Ilman 
pyörän kulma-anturia suositeltu arvo on 25/30, mu;a ajoneuvossa, jossa on pieni 
hevosvoima tai pieni ohjaussuhde yleensä alle 13, suositeltu arvo on 30/35. 

D Gain: Moo;orin säätötaajuus. mitä korkeampi taajuus, sitä ilmeisempi moo;orin 
liikkeen tärinä; mitä pienempi taajuus, sitä vakaampi moo;orin liike. pyörän kulma-
anturilla suositeltu arvo on 80. ilman pyörän kulma-anturia suositeltu arvo on 60. 

  

Olosuhdetyyppi 

Yleistä: Tämä tyyppi sopii pääasiassa tavallisille kenDlle. 

Raskas kuorma: Tämä tyyppi sopii, kun ajoneuvo kulje;aa raskaita kuormia. 

Hiekkamaa: Tätä tyyppiä käytetään hiekkakenDllä. 
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Ajoneuvon lisäparametrit 

  
Ohjaustyyppi: Voit valita ;lan 1 ja ;lan2_64 välillä. oletusarvo on Mode2_64. 

Maastokorvaus: Se sisältää Slope ja Standard kaksi tyyppiä. se on hyödyllinen vain tela-
ajoneuvoille. kun siirryt algoritmi;laan NX01, käytä standardia. kun vaihdat 
algoritmi;laan NX64, käytä kaltevuu9a. 

WAS Gain: Oletusarvo on 20, joka on voimassa vain ilman kulmaa -Dlassa. Mitä 
pienempi ohjausherkkyys on, sitä herkempi etupyörä kääntyy. kun ajoneuvon 
ohjausväli on suuri tai toimiva maaperä on pehmeä ja kalteva, arvo on pienenne;ävä 
ja asete;ava 10:een. 

Cross track Gain: Ei tarvitse säätää, käytä online-aggressiivisuu;a herkkyyden 
säätämiseen. 

Heading Gain: Ei tarvitse säätää, käytä online-aggressiivisuu;a herkkyyden 
säätämiseen. 

  
U Gain: Oletusarvo on 40. se vaiku;aa siihen, miten ajoneuvo korjaa itsensä, 
varsinkin U-käännöksen jälkeen. jos ohjaus palaa nollaan hitaasD U-käännöksen 
jälkeen, aseta U Gain arvoon 35/45. 
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Reverse Gain: Oletusarvo on 10. kun ajoneuvo peruutetaan automaaGsella 
ohjauksella, käytetään poikkeaman korjausherkkyy;ä. kun ajoneuvo on 
kääntymässä, ohjauspyörä heiluu vasemmalle ja oikealle, joten arvoa on 
vähenne;ävä. 

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

Integraalinen käy;ömahdollisuus: Sen sammu;aminen voi opDmoida 
etuohjautuvien ajoneuvojen kiinteän sivupoikkeamaongelman. muiden 
ajoneuvojen osalta on kuitenkin tarpeetonta sammu;aa sitä. oletusarvo on päällä. 

  
PTime on: Tuomion aikasuhde linjalla. oletusarvo on 1.0. 

PTime off: Rivin lähestymisen tuomioaika, oletusarvo on 2,0. 

Online-aggressiivisuus: Oletusarvo on 100. ajoneuvon online-automaaGsen 
ajoharhan korjauksen herkkyys. jos poikkeama on alDs ja poikkeamien korjaus on 
hidasta, lisää tätä arvoa 130/150. 

Lähestymisen aggressiivisuus: Oletusarvo on 70, joka ohjaa ajolinjan sisäänpääsyn 
nopeu;a. Jos ohjauspyörä heiluu suuresD, kun ajoneuvo tulee linjalle, pienennä 
arvoa, 40/50. 

Tiukka ajosuunnan hallinta: Oletusarvo on päällä. 

  

12. Käy9ölii9ymän tyyli 



 
 

14  

  

  

  
Teemat: On 2 Dlaa, mukaan lukien päivä ja yö. 

Näkymän vaihto: On mahdollista valita 3D:n ja 2D:n välillä asiakkaan tahdon mukaan. 

  

  

  

  
13. Asetuskeskus 

  
Maatalouden hallinta: On mahdollista käy9ää moduuleja, kuten ken9ä, toteutus, 
ajoneuvo, GNSS, käy9äjä, materiaalit, tehtävä, turvallisuus ja vianmääritys alla 
esitetyllä tavalla. 
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Järjestelmäasetukset: Tässä osassa käy9äjät voivat muokata monia hyödyllisiä ja 
perusasetuksia. 

  
  

  

  

  

  
Tiedonsiirto: Tässä osassa voit jakaa ;etoja koodin ja tuoda tai viedä ;edoston USB-
levyllä. 
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14. Tietoja 
Ohjenäkymä: 

  
Etäavustaja: Ota yhtey;ä teknikkoihin saadaksesi etäapua tunnistekoodin kau;a. 

Yhden painalluksen lokin lataus: Lähetä lokit nopeasD palvelimelle teknikoiden 
tarkistusta varten. 

Parametrit: Ajoneuvo, konfiguraaDo- ja kalibroinDparametrit jne. 

Käännä ajosuunta: Kun ajoneuvo ajaa eteenpäin, mu;a ohjelmiston käy;ölii;ymä 
osoi;aa, e;ä se on kääntymässä, napsauta sitä saadaksesi oikean otsikon. 

  

  

  

  

  

  

  

  
Minä -käy;ölii;ymä: 

Kirjaudu pilvipalveluihin ja tarkastele Pilvipalvelu;liä ja voimassaoloaikaa. 



 
 

17  

  

  

  
Laitenäkymä: 

Voit katsoa perus;edot ja tekniset ;edot täältä. 
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15. Kompassi 
Tarkista perus;edot napsau9amalla sitä kerran. napsauta sitä seitsemän kertaa 
jatkuvas; näy9ääksesi virheenkorjaus;edot. 

  
Tukiasema: Ajoneuvon ja tukiaseman välinen etäisyys. 

Crosstrack -virhe: Näy;ää reaaliaikaisen sivupoikkeaman ajoneuvon sijainnin ja 
valitun ajolinjan välillä. 

Otsikkovirhe: Ohjeiden ja ajoneuvon suunnan välinen kulma. 

WAS: Ohjaimen ja etupyörän välinen kulma. 

Motorinen jännite: X/Y, X edustaa virtajärjestelmän jännite;ä, Y edustaa 
vähimmäisjännite;ä. 

Ongelmakoodi: Koodi näkyy, kun järjestelmävirheilmoituksia on. 

  

16. Traktorin nopeus ja ohjaus 
Voit säätää traktorin nopeu9a ja ohjausta esi9ely;lassa. 
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17. Kamerakytkin 
Jos kamera on kytke9y, napsauta tätä painike9a kytkeäksesi sen päälle tai pois päältä. 
  
18. Näkymän vaihto 
Vaihda kartan suunnan tai ajoneuvon suunnan välillä. 

  

19. Lähennä/loitonna 
Se voi myös lähentää käy9ölii9ymää tai sen ulos pyyhkäisemällä sormia näytön poikki. 

  

20. Ajoneuvo ja ajolinja 
Näytä ajoneuvo ja nykyinen ohje. 
  
21. Pikaluon; 
Luo nopeas; AB-viiva, vapaa käyrä tai raja. 

  
22. Ajolinjan vaihtopainike 
Napsauta painike9a vaihtaaksesi ajolinjoja nopeas;, kun kentällä on useita ajolinjoja. 

23. Line offset -sivuutus 
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V: Se tallentaa siirtyneen suunnan ja siirtyneen arvon. 

B: RO palau9aa ohjeet oletus;laan. 

C: Siirrä ohje vasemmalle puoleen työkoneen leveydestä. 

D: Siirrä ohje oikealle puoleen työkoneen leveydestä. 

E: Syötä offset-etäisyys, maksimiarvo on 999 cm. 

F: Siirrä vasemmanpuoleisen ajolinjan manuaalises; syötetyn siirtymäarvon mukaan. 

G: Siirrä ohje oikealle manuaalises; syötetyn siirtymäarvon mukaan. 

H: Se saa sivupoikkeaman palaamaan nollaan. 

  

24. Pei9ojälki 
Raidan kytkentämenetelmä voidaan ase9aa kohdassa [Asetukset-keskus - 
Järjestelmäasetukset - Navigoin;asetukset - Ka9avuuskirjaus]. 

  

25. Kaikki pikavalinnat 
Napsauta nähdäksesi kaikki pikanäppäimet ja mukautetut pikakuvakkeet. 

  
V: Mukauta pikanäppäimiä napsau9amalla Asetukset. 

B: Siirry seuraavalle sivulle. 
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26. Parametrien pikasäätö 

  
  
27. U-käännös 

  
Voit nopeas; käy9ää U-käännössivua o9aaksesi U-käännöksen käy9öön tai 
määri9ääksesi muita lisäasetuksia. 

  

28. Merkintä: 
Lisää piste-, viiva- ja aluemerkit 

  
29. Pei9ojäljen väriasetukset 
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30. Pei9ojälkitason asetukset 

Track-kerros: Maalaus määritetyn kappaleen värin mukaan. 

  

Nopeus: Maalaus reaaliaikaisen ajoneuvon nopeuden mukaan. 

  
Korkeus: Maalaus reaaliaikaisen korkeuden mukaan. 
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Todellinen määrä: Suihkevärien reaaliaikainen vaihtelu resep;kartan ja suihkemäärien 
mukaan. 

  
  

31. Kameranavigoin; 

Ak;voi visuaalinen navigoin;järjestelmä. 

32. Riviohjaus 
Ak;voi riviohjausjärjestelmä. 
  
33. ISOBUS-GEO Ak;voi ISOBUS-GEO. 
  

34. Kalusto 

On mahdollista näy9ää ;imin jäsenten määrä ja toimeksianto;edot. 

  
  

35. Signaalilähtö 

Kun olet suori9anut [Seeder-pulssilähdön] määrityksen [Asetuskeskus - 
Järjestelmäasetukset - Data & signaalin lähtö]], napsauta [Käynnistä-lähtö] täällä. 
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36. Älykäs ajolinja 
Ennustaa automaaRses; niiden ohjeiden enimmäismäärän, jotka voidaan sijoi9aa rajan 
sisään työkoneen leveyden perusteella. ja laskee automaaRses; rajojen sisällä olevien 
ohjeiden todellisen määrän rivivälin arvon muutosten perusteella. 

  
37. OBD-asetukset 
Hanki ajoneuvon ;edot lisämoduulin kau9a ja näytä ne ohjelmistossa. 

  
38. Kytke automaaRohjaus päälle tai pois 

AutomaaRnen: Manuaalinen:   
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2 Päätoiminnot 

2.1 Pilvipalvelut 

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

  

2. Rekisteröi uusi ;li täällä tai käytä luomaasi ;liä ja salasanaa kirjautuaksesi sisään. 
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3. Kun se on muodostanut yhteyden pilvipalveluun, se voi luoda kaksisuuntaisen 
vies;nnän AgNav 5.0-ohjelmiston ja pilvipalvelimen välillä. 

  

2.2 Asetuskeskus 

2.2.1 Pikavalintojen mukau2aminen 

1. Siirry kohtaan [Asetukset keskipiste - Järjestelmäasetukset - Asetukset-keskus] ja 
napsauta [Muokkaa]. 
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2. Napsauta “+”- ja “-”-kuvakkeita lisätäksesi tai poistaaksesi pikakuvakkeet ja 
napsauta si9en [Käytä]. 

  

2.2.2 Klassinen 5la 

AgNav 5.0 tukee tällä hetkellä vaihtamista klassisen ;lan ja ammaR;lan välillä. 

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

2. Napsauta [Classic mode] ja määritä si9en pääkäy9ölii9ymän pikapainikkeet. 
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3. Napsauta [Käytä] ja käynnistä ohjelmisto uudelleen. 
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2.3 Hälytysasetukset 

  

AutomaaRnen hälytys: Siinä on ääni- ja vies;hälytys, kun se yli9ää kynnykset 
automaaRsen ohjaus;lan aikana. 

Manuaalinen hälytys: Siinä on ääni- ja vies;hälytys, kun se yli9ää kynnysarvot 
manuaalisen ;lan aikana. 

GNSS-laatu: Hälytykset laukeavat, kun satellii;n ;la ei ole korja9u. 

Tukiaseman signaalin viive: Hälytys laukeaa, kun sivupoikkeama yli9ää kynnysarvon. 

GNSS-tarkkuus: Hälytys laukeaa, kun sivupoikkeama yli9ää kynnysarvon. 

Rivin pään etäisyys: Se soi9aa hälytyksen, kun se on lähellä raja-/AB-viivaa kynnyksen 
sisällä. jos on vain AB-viiva, järjestelmä tunnistaa etäisyyden A / B-pisteestä; jos on vain 
raja, järjestelmä tunnistaa etäisyyden rajasta; jos on sekä AB-viiva e9ä raja, järjestelmä 
tunnistaa vain etäisyyden rajasta. 

AutomaaRnen ohjausvihje: Kun automaaRnen ohjaus on tauolla, ajoneuvon 
etuosassa syntyy merkki. 

Sivu9aispoikkeama: Hälytys laukeaa, kun sivupoikkeama yli9ää kynnysarvon. 

Kääntyminen: Hälytys laukeaa, kun ajoneuvo on kääntymässä. 

U-käännöshälytys: Hälytys laukeaa, kun ajoneuvo on kääntymässä. 

Hälytys toimilai9eelle: Rivin ohjaushälytys. 

2.4 Data- ja signaalilähdöt 

2.4.1 NMEA-lähtö 

Siirry kohtaan [Asetukset keskijärjestelmän asetukset-Data- ja signaalilähtö], se voi 
valita otsikon GP- tai GN-muodoksi ja 7 eri NMEA-vies;tyyppiä, joissa on 5 s - 10 Hz 
taajuus, ja käy9äjät voivat määri9ää baud-nopeuden 9600: sta 115200: een. 
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2.4.2 NMEA 2000 -lähtö 

Jotkut työntekijät vaa;vat NMEA2000-tuloa paikannuksen ja nopeuden lähteenä. 
versiot vuoden 20260109 jälkeen tukevat NMEA2000-komentojen tulostamista CAN:n 
kau9a ohjelmiston NMEA-lähtöasetuksissa. 
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Huomautus: ISOBUS-järjestelmää ei voi o9aa käy9öön samanaikaises;. 

2.4.3 SPEED-muun5men lähtö 

Joillekin työkoneille, jotka eivät saa traktorin nopeu9a NMEA-protokollalla, mu9a jotka 
voivat saada nopeuden vastaano9amalla nopeuspulssisignaalin. on tarpeen käy9ää 
nopeuspulssin ulostulotoimintoa. 

NX510: ssä on tarpeen käy9ää NMEA-kaapeli- ja nopeuspulssimoduulia NMEA: n 
muuntamiseksi pulssisignaaliksi vastaanoRmesta tai table;sta. 

N612:ssa PA-5-vastaano;n tukee suoraan lähtönopeuspulssia. se tarvitsee sil; 
nopeuspulssimoduulin muuntaakseen NMEA:n pulssisignaaliksi table;sta. 

  
2.4.4 5 V:n lähtö 

5 V-pulssilähtö on pääasiassa puiden istu9amiseen, joka voi lähe9ää signaalin 
päätelai9eisiin, tämä ominaisuus perustuu enimmäkseen AB-linjaan ja A+ -linjaan. 
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Tilan valinta: Tukee vain Equidistant-Dlaa nyt. 
Signaaliväli: 5 V-pulssisignaalin lähtöväli. 
Lähtöpaikka: Lähtö 5 V-signaalipohja toteute;avan koordinaaGpaikannuksessa. 
Signaalin käynnistys kesto: 5 V-pulssisignaalin lähdön kesto. 
Signaalin lähtöetäisyys etukäteen: Viiveaika, joka vastaa fyysisen viiveen 
käy;ööno;oa. 

Sivu;aispoikkeamien raja: Pidä lähtö 5 V-signaalin ulostulo automaaGsen ajon 
toleranssilla. 

OperaDon line (alue) -numerot: Jokainen alue, jossa on yksi väli yhtenä 
toimintonumerona, jota käytetään vain, kun kytket Työalueen raja-asetuksen päälle. 

Käännä kohdistus: Pidä sama ulostulo kuin muiden ohjeiden ensimmäinen ohje. 
Aseta alue lähelle niemen alue;a, josta ei ole tulosta signaalia. 

  

Versiot vuoden 20260109 jälkeen tukevat ajolinjan signaalipisteiden siirtämistä 
eteenpäin/taaksepäin, jo9a vältetään todellisen sijainnin ja signaalin lähtöasennon 
väliset erot. 
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Huomautus: Merki9yjä signaalipisteitä ei voi siirtää. liikearvo voidaan palau9aa 
seuraavassa ajolinjalla. Jos haluat siirtää signaalipiste9ä vasemmalle tai oikealle, käytä 
Line Offset -toimintoa. 

2.5 NavigoinAasetukset 

2.5.1 GBM 

OHJE: Ajoneuvo tunnistaa ohjeet ja ajaa automaaGsesD valinnan jälkeen. 

RAJA: Ajoneuvo tunnistaa rajan/niemen vain ja ajaa automaaGsesD valinnan jälkeen. 

KÄYTT<0xC3><0x96>OHJE: Ajoneuvo ei voi vaihtaa automaaGseen ajoDlaan 
valinnan jälkeen. 
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2.5.2 Pellon ja työkoneen 5edot 

Kun se on ote9u käy9öön, se näy9ää kentän ja työkone ;etoja pääkäy9ölii9ymässä, 
aivan kuten AgNav3.0-ohjelmisto. 

  

  

  
2.5.3 Ei pei2ojäljen tallennusta peruute2aessa 

Kun tämä toiminto on käytössä, raitojen piirtäminen pysähtyy, kun se peruutetaan. 
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2.5.4 Lokitallennuksen kytkin 

Kun asiaankuuluvat loki;edostot on ote9u käy9öön, ne tallennetaan Logfiles-, Debug- 
ja ControllerX-kansioihin. jos SprayX100-järjestelmä on kytke9y, myös spray-loki 
voidaan o9aa käy9öön. 
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2.5.5 Päänäkymässä näyte2ävien ajolinjojen määrä 

Valitse pääkäy9ölii9ymässä näyte9ävien ohjeiden määrä, enimmäisarvo on 13 riviä. 
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2.5.6 AutomaaNohjauksen poiskytkentä peruute2aessa 

AutomaaRnen ajaminen poistetaan automaaRses; käytöstä 

peruutus;lanteessa. 
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2.5.7 Auto RZ:n 

AutomaaRohjausta ak;voitaessa ohjelmisto nollaa ensin rivin siirtymäarvon nollaksi 
ennen automaaRseen ;laan siirtymistä. 

   

  

  

  
2.5.8 Eteenpäin opastus 

Kun tämä ominaisuus on käytössä, ohjelmisto näy9ää suositellun manuaalisen polun 
näytöllä. 



 
 

39  

  

  

Jos navigoin; on vali9una, näy9öön tulee lisäohje. 

Jos Ennuste on vali9una, näy9öön tulee apuopaspolku. 
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2.5.9 Kaikkien reiNlinjojen näy2äminen 

Tarkoi9avat linjaprojekteja, joissa on satoja/tuhansia linjoja, jotka suunnitellaan 
työpöytäohjelmistojen kau9a etukäteen. 

Kun tämä on ote9u käy9öön, täydet Path-rivit näkyvät ohjelmistossa, mu9a 
ohjelmiston kaatumisen riski on olemassa. 

  

2.5.10 Ilmoitus pellolle saavu2aessa 

Kun ajoneuvo siirtyy toisen kentän pienimpään ulkosuorakulmioon, ohjelmisto 
keho9aa, jos parhaillaan havai9ua ken9ää käytetään. 
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2.5.11 Ajolinjan numeron näy2ökytkin 

Kun otetaan käy9öön, kussakin ajolinjalla näkyy laskenta, ja näyte9ävää etäisyy9ä 
voidaan muokata. 
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2.5.12 Ohjaussuhde (poikkeama) 

Ohjaussuhde9a ja ajoneuvon kalibroinnin offset-arvoja voidaan muu9aa manuaalises; 
tässä. 

Huomautus: Kalibroin;rajapinnassa näkyvä ohjaussuhde on seurausta kalibroinnista. 

  
2.5.13 Ajolinjan tehtävämuistutus 

Uusia ajolinjoja luotaessa järjestelmä saa sen luomaan uuden tehtävän. 
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2.5.14 Tietojen automaaNnen lähetys pilvipalveluun 

Kun ominaisuus on käytössä ja verkkoyhteys on käytössä, pilvipalveluun ladataan 
automaaRses; ;etoja, kuten kenRä, tehtäviä, ajoneuvoja, toteutuksia ja ajolinjoja. 

  
Ilman verkkoyhtey9ä ;edot tallennetaan paikallises; 500MB (NAV-DataCache). Kun 
verkko on palaute9u, paikalliset ;edot ladataan ja tyhjennetään automaaRses;. Kun 
kaikki ;edot on poiste9u käytöstä, ne eivät synkronoidu pilvipalveluun. 
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2.5.15 Työkoneen sivusiirtymän näy2ö 

Ohjelmistoversiot vuoden 20260109 jälkeen tukevat siirtymäarvojen käy9ööno9oa ja 
näy9ävät toteutuksen todellisen sijainnin siirtymäarvojen mukaises;. 
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2.6 LaiDeistoasetukset 

2.6.1 Monitoimikahva ja AH-C-ilmakahva 

AgNav 5.0 tukee monitoimikahvan ja AH-C-ilmakahvan ;etojen kyselyä ja eri 
ominaisuuksien mukau9amista vara9uun painikkeeseen *. 

  
1. Siirry kohtaan [Asetukset-keskus - Järjestelmäasetukset - Lai9eistoasetukset - Kahva] 

tarkistaaksesi kahvaversion. 
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2. Voit mukau9aa tyhjän painikkeen toimintoa. 

  

2.6.2 Kamerakuvan peilaus 

Kun kameran näy9ö on kytke9y päälle, se peilataan. 

  

2.6.3 Kameran pienoisikkuna 

Kun pieni ikkuna -ominaisuus on käytössä, kameran käynnistämisen jälkeen kuva 
zoomataan ja sitä voidaan siirtää. 
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2.6.4 360°-panoraamanäkymä 

NX600-sarjan järjestelmän käy9äjät voivat tällä hetkellä ostaa lisäkameroita 
panoraamakuvien ak;voimiseksi. 

1. Siirry kohtaan [Asetukset keskipiste - Järjestelmäasetukset - Lai9eistoasetukset] ja 
käytä 360° panoraamakuvaa. 

  

2. Napsauta si9en [Kameran kalibroin;]. 
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3. Suorita kalibroin; seuraamalla keho9eita. 

  

  

4. Katso kuvaa. 
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2.7 Päivitys yhdellä painalluksella 

Siirry kohtaan [Asetuskeskus - Järjestelmäasetukset - Tietoja - Yhden napsautuksen 
päivitys]. kun käytetään Yhden painalluksen päivitysominaisuu9a, järjestelmä päivi9ää 
peräkkäin moo9orin laiteohjelmiston, radion laiteohjelmiston, visuaalisen 
ohjausjärjestelmän, vastaanoRmen laiteohjelmiston ja ohjelmiston järjestyksessä. 

  

2.8 PointSky 

PointSky on CHC:n itse kehi9ämä satelliiRpohjainen paikannus;la, jolla on lyhyen 
lähentymisajan (<0x3C>5min) ja korkean tarkkuuden (<0xC2><0xB1>2.5 cm) edut; 
samalla se tukee ajoi9ain jatkuvaa jatkuvaa navigoin;a 30-60 minuu;n ajan ja tukee 
automaaRsta vaihtamista PointSkyn ja RTK:n välillä, mikä voi täysin taata korkean 
hyötysuhteen ja korkean tarkkuuden. 

(Huomautus: 1. Maksu vaaditaan PointSkyn ak;voimiseksi virallisen julkaisun jälkeen;2. 
sitä tukee vain NX600-sarjan järjestelmä.) 

1. Siirry kohtaan [Asetukset keskijärjestelmän asetukset-Register] ja toimita si9en 
tableR ja vastaano;n SN CHC-teknikolle. 
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2. Kun CHC-teknikko ak;voi PointSkyn, napsauta satellii;n ;lapalkkia päästäksesi 
GNSS-asetuslii9ymään. 

  

3. Klikkaa PointSky, tarkista rekisteröinnin ;la ja käytä sitä. 

  

4. Palaa päälii9ymään ja odota 5 minuuRa, kunnes se saavu9aa kiinteän ;lan. 
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2.9 PointNet 

Point-Net tarjoaa eri9äin tarkkoja paikannuspalveluita verko9uneissa ympäristöissä 
ilman tukiasemia tai CORS-;lejä. (Huomautus: Point-Net vaa;i ;lauksen.) 

1. Siirry kohtaan [Asetukset keskijärjestelmän asetukset-Register] ja toimita si9en 
tableR SN CHCNAV-teknikolle. 

2. Kun CHCNAV-teknikko ak;voi PointNe;n, siirry GNSS-asetuslii9ymään 
napsau9amalla satelliiR;lapalkkia. 

3. Napsauta PointNet, tarkista rekisteröinnin ;la ja valitse vastaava alue ja käytä 
sitä. 

  

2.10 Ajolinjojen lisäAlat 

AgNav 5.0-ohjelmisto lisää myös uusia ajolinjoja, jotka sisältävät looped-ajolinjan ja 
polkusuunni9elulinjan verra9una AgNav3.0-ohjelmistoon. 



 
 

52  

  

  

  

2.10.1 Silmukka-ajolinja 

1. Silmukallisen ajolinjan luominen vaa; 4 piste9ä. 

  

2. Kun olet luonut nelikantareunan neljän pisteen perusteella, voit säätää 
aloituspiste9ä ja aloitussuuntaa. 

  

3. Palaa Päänäkymään ja käynnistä automaaRnen ohjaus suunniteltujen ohjeiden 
mukaises;. Järjestelmä irro9autuu manuaalises;, ja on tarpeen vaihtaa 
manuaalises; yhdestä ohjeesta toiseen, kun saavut nurkkaan. 
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2.10.2 ReiNsuunni2elu 

1. Polunsuunni9elulinja tarvitsee myös 2 piste9ä. 

  

Note: Kahden pisteen välisen etäisyyden on oltava yli 25 kertaa työkoneen leveys. 
tukee polkusuunni9elulinjojen luomista epäsäännöllisillä rajoilla. 

2. Kun olet luonut nelikulmaisen neljän pisteen perusteella, voit säätää lähtöpiste9ä, 
aloitussuuntaa, ohitusrivien ja silmukoiden numeroa seuraavas;. 
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3. Palaa Päänäkymään ja käynnistä automaaRnen ohjaus suunniteltujen ohjeiden 
mukaises;. kaikki prosessit ovat automaaRohjauksella, ja niihin ei tarvitse puu9ua 
manuaalises;. Järjestelmä irro9aa automaaRsen ohjauksen reiRviivan päässä.) 

  
2.10.3 Kaikki rei5t 

Tallenna reaaliaikaiset ajoneuvon liikeradat ja luo ajolinjoja, jotka nouda9avat samoja 
polkuja. 

1. Klikkaa A aloi9aaksesi tallennuksen. ohjelmisto vetää reaaliaikaisia käyriä. 

2. Napsauta Käynnistä-painike9a piirtääksesi suoran viivan. jatka käyrän piirtämistä 
napsau9amalla taukopainike9a. 

3. Viimeistele nykyisen ajolinjan piirtäminen valitsemalla B. piirrä seuraava ohje 
napsau9amalla Jatka-painike9a. 

4. Viimeistele luomus napsau9amalla Tallenna-painike9a. 

  

2.10.4 Mukautuva kaarre 

1. Kun kentällä on esteitä, voidaan muokata ajolinjan muotoa esteen 
väl9ämiseksi. 
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2. Toimat ohjeet ja myöhemmät ohjeet säily9ävät saman muodon. Alkuperäisen 
muodon palau9amiseksi on tarpeen käy9ää muokkaustoimintoa uudelleen. 

2.11 Uusi raja 

1. Siirry osoi9eeseen [SeRngs center - Agricultural management - Pelto - Details]. 
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Luo uusi raja eri toteutuspaikoilla. 

  

2. Se voi suunnitella suoran viivan ja käyrän viivan painamalla ensimmäistä 
Pause/Start-painike9a. se voi myös lisätä/poistaa merkkipisteen rajalle painamalla 
toista/kolma9a -painike9a. Kun olet lope9anut rajatallennuksen, napsauta 
lopullista painike9a viimeistelläksesi sen. 

  

3. Nyt se tukee joukkoa ympyröitä ja enintään 10 otsikkoa. 
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4. Valitse pisteet: Ohjeen luominen näy9eeno9opisteillä rajan läpi. kun luodaan ohje 
rajanäy9eideno9opisteillä, oletussiirtymä on puolet työkoneen leveydestä. 
käy9äjät voivat napsau9aa nuolta säätääkseen ohjeiden sijain;a. 

   

  

5. Muokkauspisteet: Siirrä tai poista rajanäy9eiden näy9eeno9opisteitä. 
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6. Ohjelmistoversiot vuoden 20260109 jälkeen tukevat polkusuunni9elun suoraa 
luomista rajoista. 

  

  

7. Versiot vuoden 20260109 jälkeen tukevat rajojen luomista yhdistämällä ajolinjat. 
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Huomautus: Se tukee vain AB-viivan, A+-viivan ja Free-käyrän valitsemista luomista 
varten. enintään 8 ohje9a voidaan valita. Raja syntyy peräkkäin silmukoin;kuviossa. 
ohjeiden järjestystä ja suuntaa voidaan säätää. 

2.12 Päisteajolinjat 

Päisteet ovat rajapohjaisia laajennuksia, jotka on suunniteltu ka9amaan enemmän 
tyhjiä työalueita. 

Ympyröiden määrä: Määritä otsikoiden määrä. 
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Sijain;: Luodaanko otsikot rajan ulkopuolelle vai sisälle. 

  

  

2. muoka9ava ajosuunta: Muoka9ava ajosuunta ka9aa enemmän tyhjää ;laa kulmien 
takana kuin tavallinen ajosuunta. 
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2.13 Merkintäpisteet 

AgNav 5.0-ohjelmisto voi tukea merkintäpisteen lisäämistä muistu9amaan käy9äjiä, 
kun he työskentelevät kentällä yöllä. 

1. Siirry osoi9eeseen [SeRngs center - Agricultural management - Pelto - Detail - 
Landmark]. 

  

2. Eri merkkiaineet voidaan määri9ää merkintäpistekirjastossa. 

  



 
 

62  

  

  

3. Merkkireferenssin ase9aminen tallennuspaikannukseen. 

  

4. Voit ase9aa merkkejä päälii9ymässä pikakuvakkeen avulla. 

  

2.14 Tiedonsiirto 

1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus - Tiedonsiirto]. 

  

2. Voit tuoda ;edosto;etoja, tuoda jakokoodilla, viedä ;edosto;etoja ja viedä sen 
jakokoodilla. 
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3. Kun tuon;;edostoja tuetaan tällä hetkellä SHP- ja ISOXML-;edostoilla. on tarpeen 
luoda kansio nimeltä NAV/DataExchange/SHP tai NAV/DataExchange/ISOXML ja 
lai9aa SHP-kansio tai ISOXML-;edosto tähän hakemistoon, lopuksi Aseta USB-laite 
tableRin ja ohjelmisto tunnistaa USB:n ja ;edostot automaaRses;, valitse ;edosto, 
jonka haluat tuoda ja tuoda sen. 

  

  

4. Tuetaan ohjelmistoversioita vuoden 20200912 jälkeen, Trimble- ja John Deere -
;edostojen suoraa tuon;a. 
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Huomautus: AgGPS- tai rajakansio on kopioitava table;n juurihakemistoon. 

5. Kun se tuodaan jakokoodilla, kirjoita koodi toisesta table;sta, si9en se siirtyy 
tuon;lii9ymään ja valitse tuotava ;edosto. 

  

6. Kun vien;;edosto, SHP- ja ISOXML-;edosto on tue9u. voit viedä sisäiseen muis;in 
tai ulkoiseen USB-lai9eeseen. 

  

7. Kun se viedään osakekoodin mukaan, se voi viedä ajoneuvoja, työkaluja ja kenRä 
koskevia ;etoja toiseen tableRin. valitse ;edosto ja napsauta Jaa, lopuksi se luo 
jakamiskoodin. 
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8. Versiot vuoden 20260109 jälkeen tukevat eri kenRen välisten jakamisohjeiden 
jakamista samalla lai9eella. jos etäisyys yli9ää 20 km, näkyviin tulee kehote, joka 
osoi9aa, e9ä jakaminen ei ole suositeltavaa. 

  



 
 

66  

  

  

  

Kopioi: Kopioi nykyinen ohje toiseen ken9ään, nykyinen ken9ä tallentaa tämän 
ajolinjan. 

Siirrä: Siirrä nykyinen ohje toiseen ken9ään, nykyinen ken9ä ei tallenna ohje9a. 

2.15 U-käännöksen lisäasetukset 

1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus - Maatalouden hallinta - Toteutus], voit o9aa Auto U-
käännöksen käy9öön/poistaa käytöstä ensimmäisessä vaihtoehdossa. 

  

2. Voit valita U-Turn-tyypin, mukaan lukien AB-linjan U-käännöksen, A+-linjan U-
käännöksen, Curve U-Turnin, Raja U-Turnin ja Otsikon U-käännöksen. 
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3. On myös mahdollista määri9ää, missä ajoneuvo mahdollistaa automaaRsen U-
käännöksen käy9öönoton ase9amalla etäisyyden AB-pisteeseen. 

  
4. Se on käyte9ävissä U-Käännös-muodon valitsemiseksi ja säteen ase9amiseksi. 

  

5. On mahdollista valita U-Turn-menetelmä, joka sisältää U-muotoisen ;lan, 
vaihtoehtoisen ;lan ja yksisuuntaisen ;lan, jossa määritellään U-Turn-suunta ja 
ohitusrivit. 
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6. U-Turniin lii9yy joitakin kehi9yneitä parametreja. 

  

Ennustekertymä: Vähennä arvoa, jos ajoneuvo siirtyy seuraavaan ohjeeseen hitaasD 
U-käännöksen jälkeen. vaihteluväli on 0,1–5,0. 

Ennusteaika: Lisää arvoa, jos ajoneuvon poikkeaman etäisyys on suuri U-käännöksen 
aikana. vaihteluväli on 0,1–5,0. 

Ennuste-etäisyys: Ennusta kääntöreiG ajoneuvon nykyisellä paikalla, jo;a U-
käännökselle jää rii;äväsD aikaa. Mitä pienempi arvo on, sitä myöhemmin ajoneuvo 
kääntyy ympäri. Siirtokoneen alue on 1,7-2,5, traktorin toimintasäde 2,0-4,0 ja 
säätöväli 0,1. 

Etäisyys kääntymisen jälkeen: Etäisyys vaaditaan, jo;a ajoneuvo pääsee täysin 
ohjeeseen U-käännöksen jälkeen. 

7. Päänäkymään traktori käynnistää automaaRsen U-käännöksen etäisyyden 
perusteella AB-linjalle. Voit myös aloi9aa U-käännöksen manuaalisilla asetuksilla. 
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A+ linja U-Turn 

  
Käyrä U-Käännös. 
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Raja-U-Käännös. 

  

Otsikko U-Käännös. 

  

8. Versiot vuoden 20260109 jälkeen tukevat U-Turn-;lan pikakytkentää päälii9ymän 
U-Turn-pikapalkin kau9a. 
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Huomautus: Jos raja-U-käännös on vali9una, rajasovelluksen peruu9amisen jälkeen U-
Käännöstyyppi vaihtaa automaaRses; vastaavaan ohje;laan. 

Ohjeiden vaihtamisen jälkeen myös U-Turn-;la täsmää automaaRses; (Advanced U-
Turn vaa;i maksullisen ;lauksen). 

2.16 Ajokäytävät 

Access-polkujen ominaisuu9a käytetään yleensä viemäröin;ojan skenaarioissa, kuten 
alla olevassa kuvassa. 
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1. Siirry osoi9eeseen [Asetuskeskus - Maatalouden hallinta - Ken9ä - Yksityiskohta - 
Ohjeet]. 

  

Rivit ensimmäisessä ryhmässä: Ensimmäisen ryhmän rivien määrä. 

Access-rei;n leveys: Kunkin kulkurei;n välinen etäisyys. 

Kuinka monta viivaa per liityntäreiR: kunkin liityntäpolun rivien määrä. 

Line-paikka ensimmäisessä ryhmässä: Syö9ämäsi numero pää9ää, mikä rivi on rivi 0 
ensimmäisessä ryhmässä. 

2. Tässä on esimerkki, aseta 3 riviä ensimmäisessä ryhmässä, 10m pääsypolun leveys, 
4 riviä per pääsypolku ja ensimmäinen paikka ensimmäisessä ryhmässä. 

3. Palaa Päänäkymään ja tarkista näy9ö. 
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2.17 Ruiskutusurat 

Rai;ovaunujen periaa9eet sijoitetaan pellolle kylvöaikaan. suihkupuomin leveyden on 
oltava tasaises; jae9avissa porakoneen/ilmankaitsijan leveydellä, esimerkiksi 30' 
ilmankastelija ja 60'suihkepuomi tai 40'air-siemen ja 120'suihkepuomi. 

  

1. Siirry osoi9eeseen [Asetuskeskus - Maatalouden hallinta - Ken9ä - Yksityiskohta - 
Ohjeet]. 
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Squth Spacing: Skipping-rivit ja vaihteluväli ovat 1–99. 

Offset: Valitse vasemman, keskipisteen ja oikean välillä. 

Alkuperäinen karho: Ensimmäisen rai;ovaunulinjanumeron sijain;. 

2. Palaa Päänäkymään ja tarkista näy9ö. 

  

2.18 Työkoneen signaalitulo 

1. Siirry osoi9eeseen [Asetuskeskus - Maatalouden hallinta - Työkone - Syö9ö]. 
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2. On salli9ua o9aa käy9öön/poistaa käytöstä automaaRnen ohjaus tai radan 
pei9ojäljen tallennus. 

  

3. Myös neljä erilaista signaalia, mukaan lukien nouseva reunasignaali, putoava 
reunasignaali, korkean tason signaali ja matalan tason signaali, voidaan ase9aa 
käynnistämään ohjelmisto ;e9yjen ohjeiden suori9amiseksi. 

  

2.19 Kalusto 

Tiimityö helpo9aa samanaikaista käy9öä ja tehtävien jakamista käy9äjien välillä, joilla 
on useita yksiköitä CHCNAV-laite9a. 

1. Kirjaudu sisään [Cloud-palveluun]. 
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2. Siirry kohtaan [Asetuskeskus - Maatalouden hallinta - Tiimi] ja luo tai liity si9en 

ryhmään. 

  

  

4. Luo ryhmä valitsemalla ohjeet, joita on työste9ävä yhdessä. 
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5. Kirjoita jakokoodi lii9yäksesi muihin ryhmiin. 

  

6. Versiot vuoden 20260109 jälkeen tukevat reaaliaikaisen pei9ojäljen tallennuksen 
jakamista saman kaluston lai9eiden välillä. 
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2.20 ISOBUS 

2.20.1 VT 
Virtuaaliterminaali: Se voidaan ymmärtää selaimena, joka pystyy avaamaan ja 
näy9ämään verkkosivuja työkoneissä, ja virtuaalipainikkeet sijaitsevat oikealla puolella. 
tämä käy9ölii9ymä voi ohjata kaikkia työkoneen toimintoja, mu9a sitä käytetään 
manuaalises;. 

Liitä ISOBUS-kaapeli käy9öön ja ota ISOBUS-kytkin käy9öön päänäytön 
käy9ölii9ymässä. Odota, e9ä edistymispalkki on lada9u loppuun, ja ISOBUS-VT-
näkymä tulee näkyviin. 
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Datamaskialue (A): pääasiassa näy9ötyökalujen kuvakkeet, reaaliaikaiset 
toiminta;edot (kuten toiminta-alue, virtaus, nopeus), konfiguroin;vuorovaikutus, 
hälytysponnahdusikkunat jne. 

-painikemaskin alue (B): Painikkeita käytetään pääasiassa datamaskialueiden 
vaihtamiseen tai joidenkin toiminnallisten toimintojen suori9amiseen. 
VT-ohjausalue9a (C) käytetään pääasiassa VT:n perustoimintojen suori9amiseen. 

2.20.2 AUX-N 
Handle Control: Se voidaan sitoa ISOBUS-VT-käy9ölii9ymän oikealla puolella oleviin 
virtuaalipainikkeisiin, mikä mahdollistaa nopean käytön kahvan kau9a. 

1. Napsauta koko näytön näkymässä AUX-painike9a siirtyäksesi 
kokoonpanolii9ymään. 

  

2. Määritä avaintoiminnot napsau9amalla avaintoiminnon määritysalue9a oikealla 
puolella ja viimeistele sidonta napsau9amalla sitomista napsau9amalla sidonta. 
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2.20.3 TC-SC 
Se on osakytkinohjesarja, jota käytetään ensisijaises; sammu9amaan kytkimet 
automaaRses;, kun ajoneuvo ja työkalut kulkevat jo työste9yjen alueiden tai rajojen 
ulkopuolella, materiaalijä9een vähentämiseksi. käytetään myös kytkemään kytkimet 
automaaRses; päälle alueilla, jotka eivät ole työskennelleet. 

1. Siirry kohtaan [Toteutusasetus - Työkone valikko] lisätäksesi uuden toteutuksen ja 
valitse ISOBUS ECU yhteyden muodostamisen jälkeen. 
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Ohjelmisto voisi lukea työkonetyyppi- ja koko;edot, kun tuki TC otetaan käy9öön. 
tarkista, onko toteutuksesta luetut ;edot oikein. Klikkaa si9en [Seuraava]. 

2. Yllä olevan prosessin suori9amisen jälkeen toteutus lisätään onnistunees;, ja 
TC:hen lii9yvät ohjauspainikkeet näkyvät pääkäy9ölii9ymän alareunassa. 

  

Tarkista, onko SC-kytkinpainike vihreä. 
Kytke toiminto;la kohtaan A esitetyn mukaises; [Auto]-;laan. 
Kuten osassa B on esite9y, avaa tehtävän tallennus. 
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C-osassa ota käy9öön päävenRili, se näy9ää suurimman osan ajasta sanan, kuten 
[Käynnistä]. 
Tarkista osassa D, onko nopeus todellinen nopeus. 
Jos kentällä on raja, varmista, e9ä traktori on rajan sisällä. Kun edelliset vaiheet ja 
tarkistukset on suorite9u, SC alkaa toimia. 

3. Lisäasetukset. 

Valitse [SC] siirtyäksesi määrityssivulle. 

  

Osioiden määrä ja leveys ovat vain luku -lukua työkoneesta, eivätkä ne vaadi 
manuaalista konfiguroin;a. 

  

On/Off Latency tarkoi9aa kytkinsignaalin lähe9ämistä X sekunnin käy9ööno9oon 
etukäteen, jo9a se vastaa tehon fyysisen vasteen viive9ä. Jotkut toteu9avat tukea 
fyysisen vasteen viivästymisen lukemiseksi. 
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Ka9avuuskytkentä päällekkäisyys: 

• Päällekkäisyysasetusta käytetään pei9o- tai raja- ja pei9oasteen 
päällekkäisyyden säätämiseen. määritä päällekkäisyys erityisten 
työolosuhteiden perusteella. jos päällekkäisyysväli on suuri risteyksessä, yritä 
lisätä se 99:ään. 
  

  

Rajan ka9avuus alkaa toiminta/rajan ka9avuuden pää9ymistoiminto: 

• Kytke päälle/pois päältä -osat Xm ennen rajan syö9ämistä/poistumista. 

• Kytke päälle/pois päältä -osat Xm rajan sisään- tai poistumisen jälkeen. 

• Kun X on posi;ivinen, osiot otetaan käy9öön aikaisemmin ennen rajan (+a) 
astumista ja poistetaan käytöstä myöhemmin rajan (+b) poistumisen jälkeen. 

• Kun X on nega;ivinen, osiot viivästyvät, kun ne ovat siirtyneet rajalle (a) ja 
poistuvat käytöstä aikaisin ennen rajan (-b) lähtöä. 

Overlap-ka9avuus käynnistystoiminto / päällekkäisyyksien peiton pää9yminen: 

• Kytke päälle/pois käytöstä -osat Xm ennen päällekkäisyyden 
syö9ämistä/jä9ämistä. 

• Kytke päälle/pois päältä -osat Xm päälle-/päällekkäisyyden jälkeen. 
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• Kun X on posi;ivinen, osiot otetaan käy9öön aikaisemmin, kun jätetään 
päällekkäisyys (+c) ja poistetaan käytöstä myöhemmin, kun kirjoitat 
päällekkäisyyksiä (+d). 

• Kun X on nega;ivinen, osiot viivästyvät päällepääsyn jälkeen, kun 
päällekkäisyys (-c) on poiste9u käytöstä ja poiste9u käytöstä aikaisin ennen 
päällekkäisyyden (d) aloi9amista. 

2.20.4 TC-GEO 
Variable Rate Control: Se on virtauksen säätöohjesarja, jota käytetään pääasiassa eri 
materiaalimäärien levi9ämiseen eri vyöhykkeillä tarkkaa ruiskutusta varten. 
resep;kar9a on tuotava ennen käy9öä. 

ResepDkar;aDla (tuo resepDkar;oja, käytä resepDä kar;a Rx -Dlassa): 

1. Tuo resep;kar9a ja täytä kokoonpano. 

Ohjelmisto tukee resep;kar9oja SHP- ja XML-muodoissa. 
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A: Tarkkuusarvo B: Siirre9y C: Scale-suhde R: Muu9uvan suhteen luokitusmenetelmä: 

• Keskimääräinen luoki9elu: Jaa resep;kartan arvot 5 luokkaan. 

• Klusteriluokitus: Laskelmat ja luokitukset suoritetaan ruiskutus;lavuuden 
arvojen ja resep;kartassa esitetyn kokonaispinta-alan osuuden perusteella. 
Ryhmi9elyalueet, joilla on samankaltaiset arvot alueen sisällä samaan 
luokkaan.) 

Prescrip;on-kar9ojen on käyte9ävä numeerisia arvoja, ei merkkijonotyyppejä. 
KoordinaaRjärjestelmän on oltava WGS84, ja leveys- ja pituusasteen on oltava 
absoluuRset koordinaa;t, ei suhteellinen. SHP-muotoiset resep;kartat eivät sisällä 
tyyppi- tai yksikkö;etoja, joten ne on vali9ava manuaalises;. 

XML-muotoiset resep;kartat sisältävät sekä tyyppi- e9ä yksikkö;etoja, jotka luetaan 
automaaRses;. 

Kun käytät demo;laa, sen avulla käy9äjät voivat paikantaa kartan käy9ämällä 
resep;kartan leveys- ja pituusaste9a tällä sivulla. 

Varmista, e9ä kartan tyyppi ja yksikkö vastaavat tyyppiä ja yksikköä, jotka toteu9avat 
tuen. 

2. Määritä resep;kar9a tehtäviin. 

Kun olet tuonut resep;kartan, siirry Tehtävä-käy9ölii9ymään ja valitse tai luo tehtävä 
resep;kartan sitomiseksi. kar9a näytetään sen jälkeen, kun se on sido9u tehtävään. 
Kun resep;kar9a on sido9u tehtävään, TC käynnistyy uudelleen. 
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Kuten kuvasta näkyy, Tehtävä-kytkin muu9uu punaiseksi ja SC- ja GEO-kytkimet 
sammutetaan. Odota Tietoja 10 sekun;a, kunnes TC palaa verkkoon. Kun SC- ja GEO-
kytkimet on kytke9y uudelleen päälle ja ne näkyvät vihreinä, tehtävien sitomisprosessi 
on valmis. 

  

3. Sitova tehtävä ja materiaali. 

Tehtävän sitominen tekee resep;kartan vain näkyväksi; sen ak;voimiseksi on 
väl9ämätöntä sitoa resep;kar9a GEO-käy9ölii9ymässä. 



 
 

87  

  

  

  

  

  

Sido nykyinen tehtävä. 
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Luoda tai sitoa materiaalia. 

  

  

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

A & B: Esiasete9u kiinteä ruiskutus;lavuus 
C: Muutoksen määrä kussakin vaiheessa 
D: Aseta sääde9ävä vähimmäisarvo 
E: Aseta sääde9ävä maksimiarvo 
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Valitse resep;kar9a, joka on jo linkite9y tehtävään. 

  

  

4. Ota GEO-toiminto käy9öön. 

Esiasetetussa kiinteässä ruiskutus;lassa se suihku9aa vain kiinteällä 
äänenvoimakkuudella, ja sitä voidaan säätää reaaliajassa manuaalises;. 
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Resep;kar9a;lassa se ruiskutetaan vain resep;kartan perusteella. 

  
2.20.5 ISOBUS-asetukset 
ISOBUS-asetuspainike on siirre9y kesäkuun 2025 ohjelmistoversiosta alkaen ja siitä 

eteenpäin So|ware [SeRngs center - ISOBUS] -ohjelmistoon.  
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Suurinta osaa käy9ölii9ymän asetuksista ei tarvitse muu9aa, mu9a muutamia niistä 
käytetään usein. 

Kielen asetus voisi ase9aa VT-käy9ölii9ymän kielen. 

Jos CHCNAV-tableR ja alkuperäinen ajoneuvon tableR kilpailevat VT- tai TC-
signaaleista, mukauta prioriteeRjärjestystä muokkaamalla [UT-numero]- tai [TC-
numero]-asetusta. Yleensä 0 tai 1 on tärkein prioriteeR. Tämän kokoonpanon avulla 
VT tai TC voidaan näy9ää eri tablet-lai9eilla. 

Signaaleja lähete9äessä osa traktoreista ei pysty antamaan palaute9a, mu9a ;lan 
päivitys tarvitsee palaute9a. tässä ;lanteessa ota [Ohita SC/GEO Feedback] päälle, kun 
ohjelmisto lähe9ää signaalin, ;la päivi9yy väli9ömäs;. 

Joskus VT ei voi näy9ää todellista nopeu9a, on tarpeen vaihtaa nopeuslähde9ä. 
(Tue9u nopeustyyppi: NMEA2000/J1939/GPS RADAR GPS GROUND) 

  

  

2.21 Materiaalit 

Siirry osoi9eeseen [SeRngs center - Agricultural management - Materials]. Hallitse 
ruiskutuslai9eita ja materiaaleja tässä käy9ölii9ymässä. 
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2.22 Turvallisuus 

Turvallisuuden varmistamiseksi voit tällä hetkellä tukea käy9äjiä ase9amaan 
suurimman automaaRsen ohjausnopeuden, automaaRsen ohjauksen salliman 
enimmäisnopeuden ja automaaRsen U-käännöksen mahdollistavan suurimman 
nopeuden. on myös mahdollista ase9aa taso, joka irro9aa automaaRsen ohjauksen 
manuaalises;. Siirry osoi9eeseen [SeRngs center - Agricultural management - Safety]. 

  



 
 

93  

  

  

2.22.1 AutomaaNohjauksen enimmäisnopeus 

Aseta suurin automaaRnen ohjausnopeus, kun ajoneuvo on automaaRsessa 
ohjaus;lassa, sen nopeus ei voi yli9ää asete9uja kynnysarvoja. 

  

Jos nykyinen nopeus on 2 km/h kynnyksen alapuolella, siinä on vies;keho9eita ja 
äänihälytyksiä, jotka muistu9avat käy9äjiä siitä, e9ä nykyinen nopeus on lähellä 
enimmäisrajoitusta ja automaaRnen ohjaus kytkeytyy pois päältä. 

Oletusarvoinen automaaRnen ohjausnopeus on 16 km/h ja kokoonpanoalue on 1 
km/h ja ääre9ömäs;. 

  

Jos nykyinen nopeus yli9ää operaa9oreiden joukon, automaaRnen ohjaus kytkeytyy 
pois päältä. 

2.22.2 AutomaaNohjauksen suurin kytkentänopeus 

Aseta suurin salli9u nopeus automaaRsen ohjauksen käy9ämiseen, jos nykyinen 
nopeus yli9ää kynnyksen, se ei voi siirtyä automaaRseen ohjaus;laan. 

AutomaaRsen ohjauksen mahdollistama suurin salli9u oletusnopeus on 12 km/h ja 
kokoonpanoalue 1 km/h ja ääre9ömäs;. sen pitäisi myös olla pienempi kuin suurin 
automaaRnen ohjausnopeus, kuten edellä. 
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2.22.3 Ohjauksen käsikäy2öinen ohitus 

Manuaalisen ohitustoiminnon avulla käy9äjät voivat kääntää ohjauspyörää 
automaaRsen ohjaus;lan kytkemiseksi pois päältä hätä;lanteessa. on salli9ua ase9aa 
eri tasot, jotka irro9avat manuaalises; automaaRsen ohjauksen, joka sisältää 
yksinkertaisen, keskikovan, kovan, kieltävän neljän ;lan. 
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2.22.4 Väsymysvaroitus 

Turvallisuuden varmistamiseksi voit tällä hetkellä tukea käy9äjiä ase9amaan 
väsymisajohälytyksen ja laukaisuajan. 

  

2.22.5 AutomaaNohjauksen kytkentä moo2oripainikkeella 

Salli automaaRnen ohjaus;lan ohjaus moo9orin painikkeen kau9a. oletusasetus on 
[On] ja jotkut käy9äjät voivat poistaa sen käytöstä turvallisuussyistä. 

  

2.22.6 AutomaaNsen U-käännöksen suurin salli2u nopeus 

Kun ajoneuvon nopeus on kynnysarvoa suurempi, Auto U-Turn ei käynnisty. 
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2.23 Tilan ja asiakkaiden hallinta 

  

Se tukee käy9äjä;etojen hallintaa nykyisellä ;lalla ja nykyisen käy9äjän maa;la;etoja. 
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2.24 Yksityisyyden suojaus 

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

1. Siirry kohtaan [Asetuskeskus - Järjestelmäasetukset - Tietosuoja]. se on käyte9ävissä 
useiden kohteiden suojaamiseen määritetyllä salasanalla. Esimerkiksi aseta 123456. 

  

  

2. Se voi myös poistaa salasanan tai vaihtaa salasanan. 
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3. Kun käy9äjä ase9aa salasanan valituille asetuksille, on tarpeen antaa salasana, kun 
teet joitain toimintoja. 

  

2.25 Vianmääritys 

Siirry kohtaan [Asetuskeskus - Maatalouden hallinta - Vianmääritys]. 

Kun kohtaat toimintahäiriön, tarkista kunkin moduulin ;edot tässä käy9ölii9ymässä ja 
toimita se CHCNAV-insinööreille. 
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