DeepL Abonati-va la DeepL Pro pentru a traduce documente mai mari.
Vizitati www.DeepL.com/pro pentru mai multe informatii.

Instructiuni de instalare si calibrare pentru
kitul de ghidare paralela PWL.



https://www.deepl.com/pro?cta=edit-document&pdf=1
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Nicio parte a acestui document nu poate fi reprodusa sau transmisa sub nicio forma sau prin niciun mijloc fara acordul scris prealabil.
acordul scris din partea PWL sp. z 0.0.
Toate celelalte marci comerciale si denumiri comerciale mentionate in acest document sunt proprietatea detinatorilor respectivi.

detinatorilor.

Notificare

Produsele, serviciile si caracteristicile achizitionate sunt specificate in acordul dintre PWL

si Client. Toate sau o parte din produsele, serviciile si caracteristicile descrise in acest document pot sa nu fie

incluse n sfera achizitiei sau utilizarii.

Informatiile continute in acest document pot fi modificate fara notificare. Am depus toate eforturile pentru a pregati acest
document cu scopul de a asigura acuratetea continutului sdu, dar toate declaratiile, informatiile si recomandarile

continute aici nu constituie nicio garantie, expresa sau implicita.
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1 Inainte de a incepe
Stimati clienti,

V& multumim pentru achizitionarea produsului nostru. Inainte de a incepe lucrul, va rugam sé cititi cu atentie urmatoarele informatii si

asigurati-va cd operatorul dumneavoastra le citeste cu atentie; daca nu sunteti dumneavoastra operatorul:

- Acest manual de utilizare se aplica exclusiv produsului. Daca situatia reala nu corespunde situatiei descrise in

manual, va rugadm sa ne contactati. in conformitate cu manualul de utilizare, situatia reala are prioritate.
- Pentru a asigura siguranta si a va familiariza cu instructiunile de utilizare a acestui sistem, va rugam sa cititi cu atentie masurile de
precautie, instructiunile de operare, declinarile de responsabilitate si instructiunile continute in acest manual de utilizare.

- Informatiile continute in acest manual de utilizare pot fi modificate fara notificare prealabila. Ne rezervam dreptul de a modifica sau imbunatati

dispozitivul, precum si continutul manualului de utilizare, fara nicio obligatie de a va notifica. Daca aveti

intrebari, va rugam sa ne contactati.
1.1 Un cuvant pentru operator

Acest sistem de directie automata Nano Steer 210 este conceput pentru a asista operatorul in aplicatii de agricultura de precizie. NU ESTE UN

INLOCUITOR. Retineti cd DUMNEAVOASTRA sunteti pe deplin responsabil pentru operarea in siguranta a vehiculului.
Cititi cu atentie si respectati intotdeauna masurile de precautie si instructiunile pentru utilizarea corecta a sistemului continute in acest

manual.

Acest manual de utilizare este destinat exclusiv FAG210. Dacd situatia reald difera de cea descrisd in acest manual de

utilizare, situatia reala va prevala.
Informatiile continute in acest manual de utilizare pot fi modificate fara notificare prealabila. Ne rezervam dreptul de a reproiecta, modifica sau

Tmbunatati sistemul, precum si continutul acestui manual de utilizare, dupa cum este necesar, fara notificare.
1.2

Masurile de precautie enumerate in aceasta sectiune sunt menite sa minimizeze riscul de vatamare corporala si/sau daune materiale.

Utilizarea necorespunzatoare a sistemului poate duce la deces sau vatamarea persoanelor, daune materiale si/sau defectiuni ale sistemului. Va rugam sa faceti din siguranta o

prioritate in munca dumneavoastré zilnica.

Inainte de a incepe lucrul, cititi si intelegeti cu atentie sectiunea de siguranta, familiarizati-va cu locatiile si

testati toate comenzile si verificati toate comenzile intr-o zona libera de persoane si obstacole.

Retineti cd DUMNEAVOASTRA sunteti cheia sigurantei. Practicile bune de siguranta va protejeaza nu doar pe dumneavoastrd, ci si pe cei din jur.



1 Declinare a
=responsabilitatii

Nu ne asumam nicio raspundere pentru daune materiale, vatamari corporale sau deces rezultate din urmatoarele conditii, inclusiv: sistemul Nano Steer
210 si oricare dintre componentele sale:

- Orice daund sau pierdere rezultata din instalarea sau utilizarea care nu respecta precautiile si instructiunile

continute Tn acest manual de utilizare, sau rezultata din distrugerea sau deteriorarea intentionata a sistemului.

- Orice daunad materiala si/sau defectiune a sistemului rezultata din neefectuarea intretinerii de catre centrele de

service autorizate de Nano Steer 210.

- Orice dezastru natural, cum ar fi cutremure, furtuni, inundatii etc.

- Alterarea datelor, pierderea datelor etc.

- Transport necorespunzator.

- Utilizarea de piese neoriginale.

- Metoda de utilizare nu a fost explicatd in manualul de utilizare.

- Utilizarea sistemului sau semnalului GNSS in orice alt scop decat cel prevazut.

Nu putem garanta acuratetea, integritatea, continuitatea sau disponibilitatea semnalului GNSS. Cand utilizati sistemul,

sunteti responsabil pentru exercitarea bunului simt si a propriilor abilitati de navigare.



2Nano Steer 210 pe scurt

Nano Steer 210 este un dispozitiv de navigare integrat conceput special pentru autopilotii utilajelor agricole, oferind
pozitionare si ghidare fiabile pentru a imbunatati precizia lucrarilor agricole si eficienta operationala.

FAG210 este echipat cu un ecran mare de 10 inchi si software avansat care accepta functii complexe. Dispozitivul

se integreaza perfect cu utilajele agricole, oferind o operare intuitiva si performante stabile adaptate diverselor

nevoi ale fermelor mici si mari.

- Acuratete:

- Teren uscat: 2,5 cm @RMS (0 10 km/h)

- Orezarie: 5 cm @RMS (06 km/h)

- Distanta de receptie a liniei: <7 m
- Interval de viteza a vehiculului: 0,2-18 km/h

- Sursa date de corectie: CORS, corectii radio si prin satelit

- Tesire NMEA: GGA, GSV, VTG, GSA, ZDA, RMC si GST

- Format date: RTCM3.X

- Senzori optionali: senzor de unghi, antend auxiliara GNSS si camera

Sistemul consta din urmatoarele componente:

- Hardware computer

- Software



3 Hardware

3_1 Prezentare generala

Hardware-ul Nano Steer 210 consta din urmatoarele componente:

Hardware
computer Fotografie Unde se instaleaza
b Ar trebui montat intr-o locatie aliniata cu linia centrala
Controler FC3 ‘ | a plafonului vehiculului. Inainte de instalare, verificati daca
suruburile si suporturile sunt sigure.
Ar trebui instalat intr-o locatie unde este usor vizibil si
Afisaj DP10
sa fie vizibil pentru sofer.
Electric FM5
Ar trebui montat direct pe axul volanului.
Volan
Unghi J100 Ar trebui montat pe partea dreapta a puntii fata a vehiculului.
Senzor (optional) vehicul.
Cabluri sistem - Consultati sectiunea Cablare pentru detalii.




Un proces tipic de instalare este urmatorul:

Start

Instalati afisajul

Instalati controlerul

Instalati senzorul de unghi

Conectati
cablurile

Montati ghidonul

Finalizat




3.2 Inainte de instalare

3.21 Verificare

Inainte de instalare, asigurati-va ca vehiculul pe care se face instalarea indeplineste urmatoarele conditii de baza:

- Vehiculul este parcat pe o suprafata curata si plana.

- Exista suficient spatiu pentru a lucra in jurul vehiculului.

- Fréna de parcare este actionata, iar rotile sunt blocate.

- Toate uneltele si accesoriile sunt coborate la sol.

- Anvelopele fata au presiune suficienta.

- Daca presiunea este prea mica, umflati anvelopele la nivelul necesar.

- Spatiul dintre tijele de legatura care controleaza anvelopele fata nu este foarte mare.

- Daca dimensiunea este prea mare, reglati-o.

- Vibratiile generate de motor nu sunt foarte puternice la pornirea vehiculului.

- Tensiunea bateriei este normala.

- Tensiunea este de 12V (oprit) si 12-16 V (pornit).

- Volanul se simte usor in timpul operarii i nu exista joc intre axul volanului si volan.

- Exista suficient spatiu pentru montarea volanului, a manerului in forma de Y si a manerului in forma de C.

3.2.2 Pregatire

Inainte de instalare, pregatiti urmatoarele unelte:

Nume

Specificatie

Surubelnita

Cheie imbus

Cheje fixa

Cleste tdietor

Extractor de pinioane cu trei brate

Banda
adeziva

Cutit

Masina de gaurit
electrica

Cheie tubulara




3.3 Controler FC3

Controlerul FC3 este un controler specializat conceput pentru a alimenta sistemele de navigatie agricola, fiecare model fiind

optimizat pentru nevoi specifice de instalare si cerinte functionale.

FC3 are un design all-in-one—integrand un modul IMU, o antena si o placa de circuit—adaptat pentru instalarea pe acoperisul

echipamentelor agricole, asigurand o functionare stabila si o navigatie fiabila in agricultura.
3.3.1  Interfata

Port cu 9 pini*1 (232%2, CAN*1);

Interfata RF, pentru interfata TNC a unei antene GNSS secundare;

Slot pentru carteld
SIM*1.

3.3.2 Indicator luminos

Dupé ce toate cablurile sunt conectate, puteti apasa butonul de pornire pentru a porni controlerul FC3. Dupa pornire, puteti

verifica starea acestuia observand culoarea indicatorului luminos:

Lumina rosie intermitenta: mod actualizare

Lumina rosie aprinsa: autoverificare dispozitiv Lumina verde aprinsa: autotest dispozitiv finalizat
Lumina verde intermitenta: solutie RTK stabilita

3.3.3 Instalare

Controlerul trebuie montat pe acoperisul vehiculului, iar suportul de montare trebuie instalat pe

partea inferioara.

Poate fi fixat cu suruburi sau banda adeziva. Dupa finalizarea lucrarilor pregatitoare, montati controlerul pe axa centrala a tractorului.




3.4volan electric FM5

Lista de ambalare

Nume Cantitat Fotografie
e

Volan electric FM5

Suportin T

Extensie suportin T

Suportin forma de Y si suport in forma de

Suport
n forma
deC

M5%12

M6*40




Nume Cant Fotografie

Hand pe volan

3.4.2 Instalare

1. Mai intai, aliniati motorul si ghidonul, apoi strdngeti suruburile pentru a le fixa (erau deja

conectate cand le-ati primit)

Acest pas nu necesita instalarea capacului ghidonului.

Daca capacul a fost instalat anterior, va rugam sa il scoateti pentru instalarea ulterioara.




2. Apoi, instalati adaptorul axului.

intoarceti motorul si fixati adaptorul axului cu suruburi.

3. Trei, montati suportul in forma de T la baza motorului.

Instalarea se face tot cu suruburi; nu este nevoie sa le strangeti complet pentru instalarea ulterioara si reglarea
pozitiei.




4.1n al patrulea rand, montati si fixati consolele Y si C la capatul tijei de control.

Acestea nu trebuie stranse complet pentru ca pozitia lor sa poata fi reglata usor.




5. Apoi, introduceti motorul in mecanismul de directie si fixati toate suporturile de montare cu suruburi.




6. In final, introduceti surubul axului in orificiul motorului, strangeti-l cu o cheie tubularg, apoi inchideti

capacul volanului pentru a finaliza instalarea motorului de directie.




Afisaj DP10 3.5

Lista de ambalare

Nume Cantitate Fotografie

Afisaj DP10

Kit de i

montare RAM

3.5.2 Instalare

Afisajul inteligent trebuie instalat intr-o locatie usor de vizualizat si operat. Aceasta este de obicei

cotiera de pe usa din dreapta.

1. Mai intai, montati capul sferic dreptunghiular folosind suruburi in forma de U si fixati-l in locatia corespunzatoare din cabina.

18



2. Apoi, atasati suportul RAM la capul cu bila.

3. In final, atasati tableta la suportul RAM, strangeti si fixati. Instalarea este completa.




3.6Instalare senzor de unghi 100

in cazul senzorului de unghi, senzorul in sine a fost deja integrat in suportul placii de montare;

pur si simplu alegeti locatia potrivita, montati-l si fixati-l plat pe partea dreapta a rotii din fata (asigurati-va ca este roata

din fata
dreapta).




3.7 cablu

3.7.1  Introducere

Sistemul vine de obicei cu un singur cablaj integrat.

Daca achizitionati senzorul de unghi optional, veti primi si un cablu prelungitor pentru acesta.

Cablajul integrat si capul principal servesc drept conector al controlerului.

Urmand conectorul controlerului in jos, veti ajunge la un port de distributie cu un total de cinci ramificatii.

Unul dintre porturile de ramificatie este foarte scurt si serveste drept interfata pentru senzorul de unghi, care poate fi utilizat cu

cablul prelungitor;

n urmatorul port de ramificatie, veti vedea mai intéi o sigurantd, urmata de interfete pentru bornele pozitiva si negativé

Borne de alimentare;

Una dintre cele trei ramificatii rdmase este interfata pentru motor, precum si firul pentru intrerupator si claxon.

Daca volanul original este echipat cu un claxon, 1l puteti conecta la acest cablaj pentru a-l pastra;

Urmadtorul port de ramificatie este un conector DB9, care poate fi utilizat pentru a transmite date NMEA. Ultima ramificatie este o interfata
pentru ecranul de afisare si o interfata pentru o camera externa.

Diagramele cablajului sunt prezentate mai jos—fiecare conector este etichetat si usor de identificat.




3.7.2 Conexiune

1. Mai intai, conectati interfata de alimentare.

Pentru a utiliza bateria, scoateti mai intdi borna pozitiva, apoi borna negativa. Dupa dezasamblare, conectati

portul negativ mai intai, apoi portul pozitiv.

2. Odata ce conexiunea este completd, conectati cele patru porturi ramificate in ordine (afisaj

ecran + motor + controler + senzor de unghi), unde senzorul de unghi este optional.




3. Cand conectati senzorul de unghi, asigurati-va ca cablajul este suficient de lung pentru a preveni firul

sa se rupa atunci cand anvelopa se roteste.

Dupa conectarea cablajului, puteti fixa firele libere cu coliere si le puteti atasa de caroserie.



4 Software

4_1 Prezentare generala

Interfata principala a software-ului arata astfel:

Controller Pasitioning

Nebwork WIFI Status Azimuth angle Accuracy deviation of autopilet Line mode Operated area e

i ’l O rik I ] 18:49:30

X cm

@@ P @ ® &

E Om

Task

Machine

€&

System

e B )

BB line Control Quilek satting

Informatii despre starea pozitionarii prin satelit:

N Fara semnal satelit.
* AUT

Solutie punct unic.
*FLT

Solutie Tn virguld mobila.

*  Starea diferentiald SBAS (Sistem de augmentare bazat pe satelit).

*  Solutie RTK fixa. Numarul de dupd RTK, numarul dinaintea semnului "/" indica numarul

de sateliti disponibili, iar numarul de dupa semnul "/" indica diferenta de varsta.

Va rugam sa incepeti lucrul dupa determinarea starii solutiei RTK.

*  PPP: O stare de pozitionare prin satelit imbunétatitd in timp ce se obtine simultan o solutie fixa.

*  PPP-S Model stelar; sistemul este intr-o stare convergentd.



1 | s
Vehicle roll angle Speed Zoom out Turn on the camera

dy Py = [ [rTk29n |7 102 70 D [l]0 “ 1854:17
Ay (2860 bt '
Status e
. Perspective
m Zoom in e hing

@ AH line length
pfogress bar

Machine

System

B

Quick setting

&

AR line

I

. 9m :Acest numar reprezinta distanta in linie dreapta dintre punctul A si punctul B dupa ce linia de ghidare

a fost setata.

.Om

. :Distanta deja parcursa.

A

| — - OIMboOIUIl reprezinta vehiculul.

' :Simbolul reprezinta punctul A. (Dupa un clic reusit, este utilizat pentru a crea o sarcind noud)

Faceti clic

Punctul A al liniei de ghidare, care va deveni punctul B. Odata ce linia este creata, ( > "
pentru

pilotul automat va fi activat.)



4.2 stare

* Informatii utilizator — utilizatorii pot vedea numarul de serie, ID-ul de asociere si alte informatii;

* Informatii in timp real — utilizatorii pot vedea starea curenta a dispozitivului in timp real, cum ar fi ruliul si tangajul

valori, numerele liniilor de referinta si alte informatii;

* Parametri de instalare — utilizatorii pot vedea parametrii de instalare ai dispozitivului curent, cum ar fi
metoda (motor/hidraulic), tipul antenei (antend dubld/antena unica), selectia configuratiei si alte informatii;
dx Px = [ rtk3on | <102 69 > []]o 4 oHa 18:54:24

ﬁ. User information

Status

Factory code: N21B505007 . =
bind ID: D1B6006008 @ IR\
@ Expiration date: Extension Remote
Task Real-time information A
@ Rell Pitch Azimuth Line number
Machine 2.85 0.58 -102.73 0
Course error Expected angle  Feedback angle Current
@ 0.49 -20.5 -24.34 0A
System
Installation parameters ~
Steering method  Antenna type Mode selection  orientation

Motor Single antenna  NA 0




*Starea satelitului — utilizatorii pot vizualiza starea satelitului locatiei curente a dispozitivului, de ex., latitudine si

longitudine, mod diferential, precizie, varsta diferentiala, numar de sateliti si alte informatii;

*® Starea dispozitivului

dx Px = [ rrkaon |/ 102 69 > o 7 oHa B
a UTC time Longitude Latitude Elevation
10:54:29 121.2605784 31.1985464  14.64m
Status ) _
Solution status  Differential Differential Convergence
method accuracy
g RTK Display sdk 0.0Tm
: Anti; Differential age  Satellite count Base distance
Task interference
60s 1s 30 1.021km
0
Machine
Status
System —

Controller

Utilizatorii pot folosi aceasta functie pentru a vizualiza starea conexiunii controlerului, motorului si afisajului. Daca

dispozitivul functioneaza defectuos, LED-ul va deveni rosu, indicand o problema cu circuitul sau hardware-ul

conexiunii.



4.3sarcina

a P = [ rTK2811 102 Illo 7 oHa 18:54:36
. j cm ) :

“lo

Status ‘ Q B

Import

18501778187008792 (¢ 2025.12.04.18.06.53.12 :
B B W o

il [ 5m H OHa ®0oH O Okm
Task

(@

Machine

€

system

. : Faceti clic pe pictograma pentru a deschide fisierul sarcinii, apoi faceti clic pe Incarcare sarcina pentru a continua sarcina pe baza

rezultatului sarcinii anterioare; Faceti clic pe "Restart" pentru a anula decalajul setat si a incepe traiectoria sarcinii.

& ] &

Loading task Restart

‘ : Faceti clic pe pictograma pentru a sterge fisierul sarcinii corespunzator.



. : Faceti clic pe aceasta pictograma pentru a partaja sau exporta fisierul de lucrare corespunzator. Faceti clic pe "Partajare dispozitiv" si introduceti

numarul de serie al dispozitivului pentru a partaja lucrarea cu dispozitivul respectiv; Faceti clic pe

Generare cod dispozitiv pentru a genera un cod aleatoriu de dispozitiv. In acest moment, un alt dispozitiv poate introduce codul de dispozitiv

generat pentru a importa fisierul de sarcina;

Faceti clic pe Export pentru a exporta fisierul de lucrare pe un dispozitiv de stocare.

s
. Import I Faceti clic pe aceasta pictograma pentru a importa un fisier de
ucrare.

®© 2

File import




Equipment
. code  :Faceti clic pe codul hardware si introduceti codul de partajare a lucrarii pentru a importa fisierele de lucru asociate cu partajarea

codului.

2

o Nearby task .\ oextins.

I

. Fileimport  © Faceti clic pentru a importa fisierele de sarcini din stocarea locala.

=H5m 7 0Mu @ OHours O Okm : Puteti monitoriza timpul de finalizare a sarcinii,

suprafata si

latimea sculei prin aceasta fereastra mica.

4.4 Masina

4.4.1 Masina

Ix °x = [ rrkson s 0o il A 18:57:08

@] Machine Implement Function
Status

Select agricultural machinery Harry_Wheeled Tractor -

Iﬂ Parameter settings Completed >

Task

Mode selection Completed >

Maching Steering wheel clearance calibration Completed >

@ Calibration of the rotational transmission ratio  Completed -
System

Installation posture calibration Completed >

Offset calibration Completed >




4.4.1.1selectati utilajul agricol

Faceti clic pe aceasta optiune pentru a crea si selecta un obiect de tip utilaj agricol.

select agrlcuitural machinery
= Create new machine

° Harry_Wheeled Tractor Machine
name

Create new machine . Ve Wheeled Tractor

Hary_Whasled Tractor AT o Manualinput \

4.4.1.2 setari parametri

Faceti clic pe setarile parametrilor, introduceti diversii parametri de masurare ai modelului vehiculului si completati
parametrii cu precizie, asa cum se arata in figura. Consultati A\ C\ D\ E\ F\ X din figura, masurati
datele reale

folosind o rigla si completati cdmpul de date corespunzator (Retineti ca unitatea de masura este "metri")

Harry _Wheeled Tractor

Vehicle parameters

A: Distance of
front wheels 1.8 m
; Distance to
C: Wheelbase 25 M oarhead a0 m

controller — Machine

- E:from
D.dlstance 0 Ll 0.51 m

F: Ground

clearance 28 )

Save

Va rugam sa incercati sa mentineti erorile de masurare in limita a 5 cm si nu uitati sa salvati datele.



4.4.1.3 Selectare mod

Selectati metoda de control, selectarea antenei si selectarea canalului.

Fard semnal sonor: Canal in modul de detectare fara unghi.

Optiunile selectate in diagrama sunt: directie controlata de motor, antena unica si unghi liber

mod de detectare.

Mode selection

ﬁﬁ]ﬂ;dg Hydraulic | steerready

Antenna .
olachion Single antenna Dual antenna
Channel

Confirm




4.4.1.4cCalibrarea jocului directiei

Jocul directiei, in termeni simpli, se refera la unghiul/cursa maxima pe care o poate atinge volanul.
Virarea la stanga si la dreapta fara a roti rotile. Mai simplu spus, acesta este intervalul de "joc liber, fara rezistenta si fara
"raspuns al rotilor" |a rotirea volanului. Acesta este cunoscut in mod obisnuit sub numele de "joc liber".

"joc" in industrie.

Calibrati conform instructiunilor de pe interfata. Rotiti volanul la stanga si la dreapta; scdzand

valoarea unghiului obtineti valoarea jocului directiei.

Steering wheel clearance calibration

Calibration steps

1. Adjust the steering wheel until the front wheels get to near
the center position, gently turn the steering wheel to the left
until the vehicle wheels stop slightly, and record the current
Angle value A.

2. Then, gently turn the steering wheel to the right until the
wheels stop slightly, and record the current Angle value B.

3. Fill in the values of B - A in the steering wheel parameters.

Note: The steering wheel clearance for commeon vehicle

models is between 5° and 25°. If it exceeds this range, please

confirm whether the parameters are filled in correctly. wheel
clearance

Save and complete




4.4.1.5Calibrarea raportului de directie

Raportul de directie, pe scurt, este raportul dintre ,unghiul de rotatie al volanului”

si ,unghiul real de virare al rotilor vehiculului”"—esentialmente parametrul fundamental care masoara ,cat de mult

"cat de mult se roteste volanul determind cat de mult se vor vira rotile," influentand direct "capacitatea de rdspuns a sistemului de directie"
si "senzatia" oferita de volan. Aceasta

formuld poate fi inteleasd intuitiv:

Raport de transmisie = Unghi de rotatie volan (°) + Unghi de virare roti vehicul (°)

Odata ce calibrarea incepe, vehiculul se va deplasa automat Tnainte pe o traiectorie in forma de S. Va rugam

sa va asigurati cd exista suficient spatiu in fata vehiculului. Conducand automat pe traiectoria in forma de S,

vehiculul poate calibra automat raportul de transmisie.

calibration of the rotational transmission ratio

calibration steps Gear ratio

Before manually calibrating the steering transmission ratio,
please first turn off the Adaptive transmission Ratio switch.

2. Select an open, flat and solid ground of 10 x 30 meters.
Drive the vehicle at a constant speed of 2Km/h and click Start
Calibration.

3. During calibration, the vehicle will move forward aleng
the trajectory shown in the right picture. After the system
pops up the prompt Calibration Successful, the calibration is
completed.

Note: Do not hold the steering wheel during automatic
calibration.

Driving Transmission Steering e
% 0.0 km/h tatia Heharmissan e Start calibration

Save and complete




4.4.1.6 Calibrarea alinierii instalarii

Unghiul de ruliu si unghiul de tangaj ale unui vehicul sunt doud unghiuri cheie care descriu pozitia vehiculului
in spatiul tridimensional, corespunzéand respectiv ,inclindrii stanga-dreapta” si ,inclinarii fata-spate”

grade (°), definite pe baza sistemului de coordonate al vehiculului ISO 8855 (axa X Tnainte, axa Y la stanga, axa Z

in sus).

Mai intdi, creati o linie de ghidare dreapta si urmati instructiunile interfetei; conducere autonoma in ambele directii

pentru a calibra valorile de ruliu si tangaj ale vehiculului. Asigurati-va c& salvati

si finalizati procesul.

Installation posture calibration

Calibration steps

1. Choose an open, flat and solid ground of 10 x 30 meters.
First, create an AB straight line based on the field conditions
and enter the task. Then, click Start Guidance.

2. Enable auto-steering. When the error is 0, stop the vehicle
and click Next to complete the current position and attitude
collection.

3. When manually driving the agricultural machinery to make
a U-turn, enable auto-steering on the original line. Stop at

the position marked last time and click Next to complete the
reverse posture collection

4. View the generated attitude compensation value and click
Roll 0 L Pitch 0 i Start guiding

Save and complete




4.4.1.7 Calibrarea decalajului

Calibrarea "decalajului" este un pas cheie in corectarea decalajului antenei GNSS, a erorii de instalare a controlerului,

si a abaterii directiei mecanice prin ,conducerea Tnainte si Tnapoi pe aceeasi linie AB + masurarea marcajului”,
astfel incat convergenta traiectoriilor in ambele directii sa fie 0 + 1 cm. Esenta este de a asigura ca traiectoriile de ,,dus”

si ,intors” sunt consistente si de a elimina zonele omise/recultivate in timpul traversarii.

Efectuati procedura de calibrare conform instructiunilor de pe interfatd, introduceti valorile

de masurare si finalizati calibrarea.

oOffset calibration

Calibration steps

1. Choose an open, flat and solid ground of 10 x 50 meters.
First, create an AB straight line based on the field conditions
and enter the operation. Then, click Start Guidance.

2. Activate the auto-steering. When the error is zero, stop the
vehicle. Take the right wheel as the reference and extend 50cm
vertically outward. Mark the position with a marker and click
Next.

3. Drive the agricultural machinery to make a U-turn. After the
vehicle reaches the position marked last time, stop. Enter the
distance value A from the left wheel to the marked object and
click Next.

Has
shifted

Manually enter the

L offset

Save and complete




4.4.1.8 Compensarea inclin&rii terenului

Calibrarea inclindrii este un proces care utilizeaza compensarea pozitiei IMU, calibrarea liniei de baza a pantei si traiectoria

corectia pe teren inclinat pentru a elimina abaterile de pozitie cauzate de inclinare/panta, permitand utilajului sa
functioneze

utilajele sa functioneze stabil de-a lungul unei linii AB date cu o precizie de pozitionare de +1,5 cm pana la +2,5 cm, evitand

riscul de ardtura ratatd/re-arare si alunecare laterala.

Cu cat abaterea constanta la conducerea pe o pantd este mai mare, cu atat valoarea de compensare corespunzatoare ar trebui sa fie mai mare

setata.

Dacd valoarea este setata prea mica, compensarea poate sd nu apara sau poate fi lentd; daca este setata prea mare, limita poate

fi depdsita, ceea ce ar putea duce la o supracompensare.

De obicei, este suficient sa lasati comutatorul pornit si setat la valoarea implicita.

Compensation for sloping land

Deviation
compensation

Compensation (single) — -

Confirm




4_4.2 Instrument

dy Py = [ mrk29n 7 0 o | iz 8 18:59:14
ﬂu Machine Implement Function
Status
Select machine Harry_Seeder_Hanging
@ Parameter settings
Task
m Agricultural tool setup
LDt Task type Seeding
€3 crop type Sopbean
System

4.4.2.1 Selectati optiunea Aplicare

Faceti clic pe aceasta optiune pentru a crea si selecta un obiect instrument.

Seeder

Hanging

Manual input




4.4.2.2 Setari parametri

Faceti clic pe Setari parametri si introduceti diversi parametri de masurare a sculei, inclusiv latimea sculei,

latimea crestei, decalajul sculei etc.

Latime banda = Latime scula + Latime cresta

Harry_Seeder_Hanging

Swath

J: Implement
width

K: Ridge width

L: Implement
offset

M: Distance to
rear axle




4.4.2.3Implementarea configuratiei

Calibrarea combinatd a bilonului (cunoscutd si sub numele de ,calibrare incrucisata”) este un pas cheie in obtinerea preciziei

+1.cm -+ 2 cm prin masurarea suprapunerii/spatiului dintre Iatimile de lucru adiacente, ajustarea parametrilor de decalaj si
latime a utilajului pe terminalul de afisare si asigurarea faptului ca bilonul combinat (asa-numita zona de tranzitie intre trecerile
de lucru adiacente) are o latime uniforma, fara treceri de arat omise sau araturi duble.

Pasii sunt urmatorii:
Setare linie AB: Terminal de afisare si control O creare linie AB cu o distantd de 0 10 m intre punctele A/B, activati

pilotul automat.
Lucrati de trei ori: Lucrati continuu de-a lungul liniei AB de trei ori, crednd doua bilonuri conectate (stanga si dreapta).

Masurarea abaterii: Utilizati o banda de masurat pentru a masura latimea bilonurilor din stanga si din dreapta,

si inregistrati diferenta fata de valoarea standard (de exemplu, standard 50 cm, mésurat 52 cm pe partea stanga, 48 cm pe partea
dreapta).

Parametri de corectie: Terminal 0 Utilaj O Configurare utilaj O Introducere decalaj (stdnga 52 ¢cm, dreapta 48 cm)

— Confirmare 0 Calcularea si salvarea automata a rezultatelor calibrarii.

Verificare: Efectuati inca 2 operatiuni, asigurati o latime uniforma a crestei (abatere 0+ 1 cm) si salvati parametrii.

dy Px = [ rrk29n |4 0 om [ 18:59:30
ﬂn Agricultural tool setup
Status
Debug Instructions
El 1. Please select the corresponding
Soklid image and park the vehicle
Task B | L1 according to the image.
2. Measure the width of L1 and
L2 according to the instructions
m on the diagram.
Machine
Parameter settings
: Sekil 2 L1 L2 L1 am
System
L2 cm

Confirm




4.4.2.47ip sarcina/tiiere

Selectati tipurile de sarcini pentru a distinge ntre tipurile de sarcini legate de instrumente. Selectati tipurile de decupare

pentru a distinge intre tipurile de decupare aplicate instrumentelor.

Canfien

4.4.3 Functie

x ® O Rrwan |/ 0 - 1] 2 185542
@] Machine Implement Function
Status
Turn at field edge settings >
@ Turn action settings
Task
m Advanced control >
Machine

Manual Release

@ Curve Settings >

System




4.4.3.1 setariintoarcere la marginea campului

Butonul din coltul din dreapta sus va permite sa activati sau sa dezactivati functia de intoarcere automata.
Setare intoarcere

* Raza de intoarcere: Setati o valoare proportionala a razei de intoarcere intre 1 si 2.

* Incepere intoarcere: Setati distanta de mentinut dupa intrarea pe banda de asteptare pentru a efectua manevra de intoarcere.
* Viteza maxima de intoarcere: Setati viteza maxima a vehiculului in timpul unei intoarceri.

* Viteza maxima de intrare pe linie: Setati viteza maxima de intrare pe banda dupa finalizarea intoarcerii.

* Raza de intoarcere: Setati raza minima de intoarcere a vehiculului.

Turn at field edge settings
Auto-turn

Turn setting Trigger settings

Turn
Turning size triggering Sl automatic
mathad

=l Il]l] R Tuktig
Start turn method

Number of
p row = 0 +

Max turn speed Initial turni
nitial turning i
: Blaltur tumn left turn right

Wheel large 30 o
Max line entry speed angle

s | Waiting Turn Area

Turning radius Front Rear boundary

O : 3. 00 mge 00 m

Confirm

Setdri declansator

Metoda de declansare poate fi setatd pe declansare prin tasta sau declansare automata.

Metoda de rulare: Adaptare automata. In functie de raza de intoarcere, se ajusteaza automat intre o forma in U

si o forma de bulb.

Numar de randuri: Puteti seta numarul de randuri care trebuie sarite.

Directia initiala de ntoarcere: Directia initiald de intoarcere poate fi setata la stdnga/dreapta. Roata cu unghi mare:

unghiul maxim de virare al rotilor poate fi setat ca limita in timpul intoarcerii.



Zona de asteptare
Limita frontala: Setati distanta fata de limita de apropiere pentru a incepe actiunea de virare.

Limita posterioara: Setati distanta fata de limita care a fost deja depasita pentru a incepe actiunea de virare.

4.4.3.2 Deblocare manuald

Faceti clic pe coltul din dreapta sus pentru a activa deblocarea manuala a pilotului automat. Trageti
bara de progres

Cu cat indicatorul 'puternic' este mai aproape de cercul negru, cu atat este necesara mai multa forta pentru a dezactiva manual pilotul automat.

Cu cat indicatorul 'slab' este mai aproape de cercul negru, cu atat este necesara mai putina forta pentru a dezactiva manual pilotul automat.

Faceti clic pe Confirmare pentru a salva

Manual Release

Release Intensity

weak @@

Confirm




4.4.3.3 setari curba

Puterea de netezire determina netezimea liniei dupa ce

curba este creata. Lejer: Reprezinta netezimea maxima a

liniei.

Standard: Reprezinta un nivel de netezime intre Lejer si Strans pentru linie

Strans: Reprezinta netezimea minima a liniei, pastrandu-i starea actuala.

Curve Settings

Smeoothing Strength

Strict Standard Loose

Confirm




4.5 Sistem

4.5.1 Retea

i Px = [ rrk202 l 0 1 A 19:11:26
ﬂn Network Differential System
Status
Network channel Built in display
g Wi-Fi connection "iQ00 Neo7 Racing”
Task
@ APN Settings >
Machine
System

4.5.1.1 Canal retea

Faceti clic pe "Canal retea", selectati canalul de retea al cartelei SIM si alegeti intre

cartela SIM din unitatea de afisare sau cartela SIM din controler.

Network channel

Display

Change card

Operator
information
Network
quality Obytes/s

Receiver

Slot selection External

Operator

information No SIM card

Network
quality




4.5.1.2 Conexiune Wi-Fi

Conectati-va la o retea Wi-Fi aici.

Connect to WIFI

o

Wireless network

| =
)
®

+/ "iQODO Neo7 Racing"

Network

HUAWEI-1CRTTH

ONE WEEK DESIGN

9)

tianbiao

P P P DB
.))
B8l8 8 8

.))

TP-LINK_CEB9

4.5.1.3 Setari APN

Introduceti parametrii de configurare APN ai cartelei SIM pe ecranul afisajului sau pe controler.

APN Settings
Display

APN
Account
Password
Confirm

Receiver

APN
Account

Password

Confirm




4.5.2 Diferential

dx Px = [ rrkan A 0 o | 7
ﬂn Network Differential System
Status

Radio differential correction

g Frequency selection 0_456.050MHz
Task
Network differential correction (@)
Maehine Network differential correction source Display
Mode selection SDK differential correction
system Anti-interference range time 60s Vv

satellite-based poslitioning

E-PPP 0

4.5.2.1Corectie diferentiala radio

Selectati semnalul radio diferential, conectati-va la statia de baza, introduceti frecventa corespunzatoare, protocolul,

rata de transfer (baud rate), etc., faceti clic pe Confirmare si verificati starea conexiunii.

Frequency selection

Current
channel

Reception

frequency 456.050 MHZ [

Pratocol TRIMTALK

air baud rate 9600

Power HIGH “

Confirm

19:00:02



4.5.2.2 Corectie diferentiala de retea

Utilizatorii pot selecta sursa corectiei diferentiale de retea ca receptor sau afisaj, sau pot selecta comutarea automata pentru a citi automat
pagina de retea ca sursa diferentiala.

Network differential correction source

Network . )
channel Display Receiver

Enable auto
switching

SDK de diferentiere: Deschideti metoda SDK pentru diferentiere (este necesard autorizarea Device SDK)

Mode selection

SDK dif-
ferential

Self-built
network

Ntrip con-
nection




Retea proprie: Introduceti numele, adresa IP, portul, parola contului, punctele de acces etc.

Self-built network

Port

Account

Password

Access point

Longitude

Latitude

Confirm

Conexiune Ntrip: Introduceti adresa IP, portul, parola contului si punctul de acces.

Ntrip connection

Obtaining access poin

v

Confirm

Timpul de acoperire anti-interfatd poate fi setat. In cazul pierderii semnalului diferential, poate fi setat un timeout pentru a
mentine pozitionarea precisa prin satelit in acest interval, astfel incat sa nu intre in modul AUT. Poate fi setat la maximum

600 de secunde. Pe masura ce varsta diferentiala creste, precizia pozitionarii prin satelit se va deteriora treptat.



d% Px = [ rrkson |2 0o il 7 19:00:43

ﬂn Network Differential System
MUV WIS SHUW W T SClwvin \_J
Status
Frequency selection 0.456.050MHz
Task Network differential correction ()
@ Network differential correction source Display -
Machine Mode selection SDK differential correction
Q Anti-interference range time 60s v
300s
- Satellite-based positioning
360s
E-PPP
600s
PPP-AR 0 (J
4.5.2.3 Pozitionare prin satelit
E-PPP: E6-HAS (Gratuit)
PPP-AR: Semnal de referinta prin satelit platit
Bara de progres arata progresul convergentei.
dx °x = B rk2on | 0 I 7] 19:00:08
@] Network Differential System
MUY WSS Wl Sl i
Status
Frequency selection 0_456.050MHz
Task Network differential correction ()
@ Network differential correction source Display -
Machine Mode selection SDK differential correction
a Anti-interference range time 60s Vv
SrRiens Satellite-based positioning
E-PPP 0 (J
PPP-AR 0




Sistem

dy Px = [ rrk3n I 0 o [ 7 19:00:49
ﬂn Network Differential System
Status
Unit
@ Language
Task
Alarm
Machine Sound and brightness
Q oTA
System

System license

Device renewal

4.5.3.1unitate

Utilizatorii pot selecta unitatile de arie si lungime.




4.5.3.2 Limb3

Utilizatorii pot selecta diferite limbi de interfata.

Language

AL

ENGLISH

Pycekuit

Tiirkge

Espafiol

4.5.3.3 Alarma

Cand o functie a sistemului necesita un memento sau o alarmd, va fi redat un mesaj vocal pentru a reaminti utilizatorului, iar

utilizatorii pot alege daca sa activeze un memento vocal pentru o anumita functie.

Warning

RTK lost
Controller not connected
Platform unauthorized

Please reverse the vehicle

Approaching the endpaint of the field




4.5.3.4 Sunet si Luminozitate

Utilizatorii pot ajusta volumul audio multimedia si luminozitatea ecranului.

Sound and brightness

Bright-
ness

157

g g
sound

4.5.3.50TA

Utilizatorii pot efectua actualizari de versiune in aceasta fereastrd, atat online (intr-un mediu de retea), cat si local.

Puteti copia fisierul versiunii in stocarea locala folosind o unitate USB, apoi localizati si actualizati fisierul.

local.

Latest
o Vi Upgrade

upgrade | eier

upgrade

Latest
version

R4.10Build20908

R4.10Build21807L [REs[EnL |




4.5.3.6 Licenta sistem

Utilizatorii pot autoriza utilizarea dispozitivului in aceastd interfata. Utilizatorii pot aplica online prin platforma, iar
Tehnicienii Nano Steer 210 vor emite un cod de activare a dispozitivului la primirea cererii. Odata

emis, dispozitivul va primi automat o perioada de activare a autorizdrii;

Starea autorizarii poate fi obtinutd si prin introducerea codului de activare, care trebuie obtinut

de la personalul tehnic.

System license

User ID: NA
Factory code: N21B505007
bind ID: D1B6006008

Expiration date: 2026-12-4

Term: 12Months W

Authorization
SN:

Refresh




4.5.3.7 Setari avansate

in setarile avansate, puteti activa modul de pornire, configura exportul datelor NMEA, descarca jurnale, vizualiza vehiculul

starea si activa modul simulator.

Advanced settings

Guidance mode
NMEA settings
Log download
Vehicle Status

Simulation mode

4.5.3.8 Informatii

in interfata de Informatii, puteti vizualiza diverse detalii despre numerele dispozitivului, inclusiv informatii cheie precum:

model, numar dispozitiv, IMEI, etc.

about
System Information Display
Device name: Auto Steering System Device model DP10A
Device model: FAG210 Controller S/N: 202505050114
Factory code: N21B505007 IMEL: 352587110051125
Manufacturing date: 2511280926 ICCID1:
ICCID2:
Controller
Device model DS1
Controller S/N: D1B6006008
Positioning module SN: T331A3253504024
IMEL: 864114070578004
ICCID1:
ICCID2:
ulD: X6ANB2JELOLO79D54VVM

4ARA9RK




4.6 Functie

4.6.1 Explicatia pictogramei cheie

Selectati modul linie——Linie

AB: Linie dreapta AB

Linie B automata: Dupa trecerea prin punctul A, vehiculul va genera automat o linie de ghidare la 50 de metri
distanta de punctul A.

Curba la distanta constanta: Mod linie curba

e Bt 0o [ 7 19:02:01
o (s0w) (o0 peee
Status

Om
Task

Machine )»

Curve Equlidistant

@ planning curve
B 2
jzr
Al A

Line planning AB line Auto Bline

£ HSE N ER

AB line Control Quick setting

System




Control--

d Px = [ rTkan | 0 ] A 19:02:07
status o’
Om
Task
(1) ——
Machine
&2 2 F A B
System: . om Line allgn‘mem Ll:le off;et Sensitivity lngl::lment
i R
—_—
A e ®
AB line Control Quick setting

Aliniere linie: Daca exista o sarcina de linie de ghidare n interfata curentd, apasarea acestui buton va trage linia de ghidare pentru a

o alinia cu vehiculul.

s Do e 100~ > b

& .@ ey FEL
! i i3 i
o i i i
: ! 3 ;
ind Sl L /
[ I /

5|

oy

Gtk O oemems [faw

& @0

E ‘,"‘I

-

opstam.

Deplasare linie: Utilizatorii pot muta manual linia de ghidare la stanga si la dreapta.

dy Px = [ rrksan | 118

i o) ()

19:02:40

Machine
€3 '1 e
Syatem: Sensltivity Implement

/ off:
s -0
a/ -0 % /
AB line Control Quick setting
/ / /

Line alignment



Sensibilitate--

Amplitudine: Cu cat valoarea de operare a motorului este mai mare, cu atat rotatia motorului este mai mare.

Sensibilitate: Viteza de raspuns a motorului—cu cat valoarea este mai mica, cu atat raspunsul este mai rapid.

dx Px = Q RTK 34/1 |# 18 € =7 o 19:02:44

Status @ / / :
Task
ampitude — (NP + 10
sensitivity — (AP + 3
Machine R
.
: 3 é ¢-|-b
-t .
System i e
Line alignment Line offset Sensitivity Implement

-
AB line Control Quick setting
/ / !

Implementare decalaj: Ofera fereastra principald a interfetei pentru ajustarea manuald a decalajului sculei pentru a personaliza

combinatia de creste.

Please move the tractor according to the direction of the arrow when “

adjusting the ridge.

em 4+

Confirm




Configurare rapida——

Calea sarcinii: Utilizatorii pot deschide si inchide starea de inregistrare a traiectoriei. Panou de control:

Restrans.
dy Px = [ Rrrk3a0 ‘118 < _1 - 19:02:56
Status
9m
Task
i
Machine
0 " s
SYSEOI'I'I Task track Control panel X
_o_
AEI line Control qmek sefting

/ / /



4.6.2 Desenati o linie pentru a incepe sarcina

Apasati "A" si conduceti Tnainte.

dy Px = [ rrk20n 0 - 1 7] 19:03:22
Status
0m

B

Task

1

Machine

€

System

X IO

.Um

J H=E N

AB line Control Quick setting

Dupa parcurgerea unei distante specificate, apasati "B". Apoi apasati "0" pentru a termina crearea liniei.

9 % = O wreasn v 0 1! B wosae % Px F O rean /o < 41 = Ilo o 19:08:55
o 000® 4 \ ~+@ e
Status e Status

om
B o R
Task Task
Machine O Machine
System P System
e e |
Aeine [ 8ina Comul  Ouckasing
1 |
Apasati pentru a activa pilotul automat; apasati pentru a dezactiva pilotul automat.
I % = [ rrcaen Vo -32 Il]e Ho 190412

S i e

Bl

@ \

Mochine |

4 X

2|z|a) f



Apasati X pentru a iesi din sarcina.

X

Are you sure to exit the task?

Confirm
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