@ s"n”av SunNav Technology Co.,Ltd.

MANUAL DE USUARIO

SUNNAV

AG500

Sunnav Technology Co. Ltd.



@ sun”av SunNav Technology Co.,Ltd.

Gracias por adquirir el sistema de conduccidon automatica Sunnav AG500.

Por favor, lea detenidamente este manual antes de usarlo para facilitar su uso
rapido, correcto y seguro de este producto.

Para tractores sin cabina, el instrumento debe mantenerse alejado de la exposicion

al sol/lluvia, y se deben tomar precauciones para evitar que el instrumento caiga al
suelo o sea impactado fuertemente por otros objetos.

Asegurese de cortar el suministro de energia antes de desmontar y montar cada

cable en caso de que fuese necesario.

Esta prohibido usar objetos duros al operar la pantalla.

Cuando suministre energia, preste atencion a los requisitos de alimentacidn del equipo.
Preste atencion a tomar medidas adecuadas de proteccidon contra rayos para prevenir
los impactos de rayos.

Esta prohibido desmontar este producto por si mismo, de lo contrario, la garantia sera
anulada.

Este sistema debe ser utilizado en un area abierta lejos de obstrucciones.

Cuando utilice el equipo, por favor manténgase alejado de fuentes de interferencia
como corrientes eléctricas fuertes, obstaculos que dificulten la transmisiéon de
frecuencias (arboles, postes de luz, etc.), edificios de gran tamafio, campos magnéticos,
lineas de alta tension y torres de sefiales de transmision.

Nuestra empresa continuara optimizando nuestros productos, y las especificaciones del
producto y las instrucciones pueden cambiar en cualquier momento sin previo aviso. Si
hay alguna diferencia entre las instrucciones, iconos, imagenes, etc. y el producto real,
por favor, pongase en contacto con su distribuidor.
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1. Software Pantalla principal

1.1. Menu principal.

Satélites: Indica el niUmero actual de satélites recibidos.
Conexién RTK: Hay 4 estados: Punto Unico, Float, DGPSy FIX. El nimero mostrado junto a él
representa el atraso diferencial (en segundos):
1. Punto Unico: Indica que la estacion base no estd conectada y necesita estar conectada a la
estacion base mas cercana. También puede estar conectado a una sefial menos precisa.
2. Float: Se ha recibido la sefial del satélite, pero la sefial no esta fija. La calidad de los datos
recopilados en este momento no es buena.
3. DGPS: La estacién movil no recibe sefiales de satélite en absoluto, y los datos de
coordenadas medidos son invalidos.

4. FIX: Conexion exitosa con la estacion base.

Error en linea: La distancia de desviaciéon hacia la izquierda o la derecha desde la linea central. Esta

indicada en la parte superior con numero oscilante mayor o igual a 0.

Numero SN: Niumero de serie de la pantalla. Su distribuidor se lo pedira a la hora de acceder a su

dispositivo.

Velocidad: Indica la velocidad del tractor durante la operacion.

Ancho de trabajo: Indica el ancho del apero previamente

configurado.

Area trabajada: Indica el drea de trabajo sumada.

Conexidn a Internet: Indica la sefial de red utilizada por el dispositivo actual. Se indica arriba a la derecha o
bien con 4 rayas de cobertura, en caso de usar una tarjeta SIM, o bien con una seal de WI-Fl en caso de
estar conectado a una sefial WI-FI fija o portatil.

Cadmara: Después de hacer clic, entrara en la cdmara y podrd observar las condiciones de trabajo detras de
ella. Si no se muestra, puede cambiar el canal y la resolucién en la tableta: canal: 0y resolucién 720p. Si no
coinciden, puede ponerse en contacto con el distribuidor para reemplazar la camara.

Alejar: Permite alejar el mapa.

Acercar: Permite acercar el mapa.

Cambiar dngulo: Permite alternar entre vistas en 2D y 3D de la interfaz principal.

Posicionar en vehiculo: La imagen puede corregirse a la posicidn actual del vehiculo.

Tutorial: Haz clic en "?" para ver cémo utilizar la navegacion.
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2. Iniciar navegacion.

2.1. Inicializacion.

El vehiculo agricola avanza para completar la inicializacién, y la velocidad del vehiculo debe ser
mayor a 7 km/h. Es importante que cada inicializacion sea manejando el vehiculo, de forma

manual, hacia adelante, sino la inicializacidn no podra completase con éxito.

La interfaz principal indica “Conducciéon manual” para indicar que la inicializacién esta completada.

(Nota: Después de cada reinicio del sistema, es necesario volver a realizar la inicializacion).
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2.2. Crear linea AB.

Debe asegurarse qué tipo de linea quiere utilizar. En la siguiente imagen el cuadro rojo 1 hace
referencia al tipo de linea seleccionada. El cuadro rojo 2 indica donde seleccionar el tipo de linea, en
este caso “Recta”. Una vez configurado el tipo de linea haga clic en "Punto A" en un extremo del
campo y maneje manualmente el vehiculo agricola hasta el otro extremo del campo. Haga clic en
"Punto B" para terminar de crear la linea AB. El nombre de la linea se puede modificar segin su
preferencia. Si no se modifica, el nombre predeterminado de la linea es el momento en que se hizo

clic en el punto B (afio, mes, dia, hora, minuto, segundo).

@ e ” .« (]

SAT48 Fix1 13.08

10km/h  39m 0(Mu)

® SN: 41135394007 Al l ROW4
Job Name:20231208143742 : .

Status 3
Job:Sowing Crop:Cotton 5

-
g

A+ 90° Path Curve

A \ @ v

}
o

System A A

Farm

o]
!J:-




@ sunﬂav SunNav Technology Co.,Ltd.

2.3. Desplazar linea AB.

Haga clic en el cuadro que se muestra abajo en la imagen para establecer el desplazamiento izquierdo o
derecho de la linea de navegacion. Esta funcidn le permitird desplazar la linea ya creada la distancia que se
indique en el cuadro que se muestra en la siguiente imagen. La linea se desplazard en la direccién que se

indique a la hora de poner la distancia, bien a la derecha o a la izquierda.

Qe # & © 0 ® i M|
SATA8  Fid 1712 10km/h  3m O(Mu)
——— -
SN: 41135394007 <2 rz \ﬁ\,) yl
Job Name:20240228171255 o 3
Status
Job:Sowing Crop:Cotton
o «
System i i \) ©®
Farm
| Shortcut button
i i
| \ sum O0m Clear
| \
/ / \ \
/ / \ \ Q cancel
/ /

Haga clic en el botén “Acceso Directo” para mostrar el valor total de desplazamiento de la linea de

navegacion en la interfaz principal, con unas flechas que lo indican, como se muestra abajo en la
imagen.
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2.4. Centrar linea AB.

Para restablecer la linea AB, debe posicionar el vehiculo agricola en una nueva posicién, a

continuacién, haga clic en el cuadro que se indica en la imagen para restablecer la linea AB (la linea

AB se movera automaticamente al centro de la posicién actual del vehiculo).

Q e ” .« © 29 ® - N
SATA8  Fix1 0855 0kmh  3m O(Mu)
——r— :
SN: 41135394007 -t\a RO 4
® Job Name:20240229083936 2O
Status
Job:Sowing Crop:Cotton
fo
= | v 2 O ©
‘-
Farm y | \ \
/ \ \ Confirm centering?
[ ‘ \ \
/ \
| \ \



@ sun”av SunNav Technology Co.,Ltd.
3. Conexion RTK/Punto Unico/Radio.

Primero, verifique el estado RTK en la interfaz principal. Debe de mostrarse "FIX" y el retraso
diferencial debe ser o estar por debajo de 10. Si se muestra como "Punto Unico" o “Float”, acceda a
“Sistema” para proceder a configurar la conexion.

Actualmente, se proporcionan tres métodos principales de conexion a la estacion base: CORS, Punto

Unico o Servicio de Radio.

3.1. Conexion CORS.

Seleccione "Sistema" en la pagina de inicio, luego seleccione "Satélite" - "Conectar" - “CORS”.
Esta funcion se utiliza para conectarse a una estacion base de su preferencia. Tiene que completar
las siguientes casillas: direccion IP, puerto, punto de montaje, nombre de usuario y contrasefia
dependiendo de a qué tipo de estacion base quiere conectarse. Rellene las casillas y haga clic en
"Iniciar sesién". Tras esto, un cuadro verde en la parte inferior nos indicara que la sesion ha sido
iniciada correctamente. Para verificarlo, salga a la interfaz principal. A continuacion, vera sila

conexidon RTK se muestra en “FIX”.

4 = s
v
Y A e .
Connect Receiver Data Output
Satellite
Sy ExtemalData > CORS
Implement
i b P 39.100.152.105
CORS
Vehicle SinglePoint > Port 50005
CORS+ > Mount Point RTCM32
Radio service > Username 123 Y
Password ¢

*IMPORTANTE*

Si no se muestra “FIX” al momento de iniciar sesidn, espere entre 5y 10 minutos a que la conexion
converja adecuadamente. Si tras pasar esos 10 minutos sigue sin poder conectarse, por favor
reinicie el equipo y haga el mismo procedimiento. También es importante que verifique que todos
los datos en la pagina CORS sean correctos, de lo contrario, es imposible que su equipo reciba sefial
de RTK. Si tras haber realizado de nuevo el procedimiento sigue sin mostrarse “FIX”, por favor

contacte con su distribuidor.
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Por ultimo, los clientes necesitan tener su propia cuenta CORS, y la tableta debe estar conectada a
4G, Wi-Fi o un punto de acceso portatil de un teléfono moévil para asegurar que la tableta esté
conectada a Internet. En caso de que utilice el punto de acceso desde su mévil para dar conexion a
su tableta y recibe una llamada telefénica, la conexion se vera afectada y podria haber cortes al usar
la conexién RTK simultaneamente, ya que, las llamadas necesitan datos de telefonia para poder

realizarse.

En caso de que no disponga de ningln tipo de senal de Internet, no sera posible la conexién RTK.

3.2. Punto Unico (Auténomo).

Seleccione "Sistema" en la pagina de inicio, luego seleccione "Satélite" - "Conectar" = "Punto
Unico". Espere hasta que el sistema muestre un cuadro verde en la parte inferior que indique “Abre
el médulo de posicionamiento de un solo punto con éxito” lo cudl serd sefial de que la sefial
funciona. Esta funcion estad en modo de posicionamiento directamente a satélite, es decir, no recibe

datos de ninguna estacion base y la precision de posicionamiento serd de +25CM.

,' A 5 . (‘}

\/ - -

L 4

Sonelin Connect Receiver Data Output Presentation setti

External Data
CORS >

Single Point
CORS+

Radio service

Existe la posibilidad de conectarse en “Punto Unico” a una sefial con mayor precisién. Para hacerlo
primero tendrd que estar conectado a la sefial “Punto Unico” como se ha mostrado en el punto anterior.
Tras esto, tendra que ir a la pagina “Receptor” que se muestra en la siguiente imagen. Por ultimo, active el
botdn “E6-HAS”. Tras activar el botén “E6-HAS”, esta precision tarda en converger entre 15 y 20 minutos.
En la pantalla principal a la parte superior izquierda mostrara “PPP”, lo que indica una convergencia

exitosa. Este tipo de sefial tiene una precisién de £5-10CM.

11
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Al = -

Connect Receiver Data Output

Receiver SMART ANTENNA

Star-Fill ®

E6-HAS

Receiver configuration >

Es muy importante sefialar que este tipo de sefal no es recomendable usarla en trabajos que requieran
gran precisidn. Si se quisiera volver a utilizar la sefial RTK, habria que desactivar la opcion “E6-HAS”
OBLIGATORIAMENTE. Acto seguido, se debe volver a iniciar sesién en el apartado CORS. En caso

contrario, se mantendra la sefial #5-10CM y no seria posible usar la senal RTK.

3.3. Servicio de radio.

Seleccione "Sistema" en la pagina de inicio, luego selecciona "Satélite" - "Conectar" - "Servicio de

radio", elige "Radio incorporada" y selecciona el canal de radio.

El protocolo de radio predeterminado para los Canales 1-8 puede variar entre diferentes

frecuencias. La frecuencia habria que configurarla al instalar y configurar la estacion base de radio.

Antes de configurar la estacion base de radio su distribuidor le indicara el procedimiento de como

configurarla.

2 I s 2

Connect Receiver Data Output

Satellite

ExemalData > Current radio mode Built-in radio >

CORS > Radio list Add

channel-1

Single Point > channel-0

channel-1 ® 4500125

channel-2 rotocol TRIMTALK )

CORS+ >
v

channel-4

channel-5

channel-6
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4. Configuracion del apero.

Seleccione "Sistema" en la péagina de inicio, luego seleccione "Implementar".

4.1. Ajustes.

Haga clic en el cuadro rojo que se indica en la imagen para ingresar a la configuracién de apero. Haga

clicen "+" para crear un nuevo apero. Por lo general, aparece “Jardinera”. Configlrelo a su gusto o

déjelo en predeterminado.

” ot s
Setting Correction
it

- Implement in use

B &

0 m

0 m 1oy [/ "oz

Job

Planter

test

En la primera imagen aparece un cuadro rojo que indica el tipo de trabajo. En la segunda imagen aparece

el tipo de cultivo. Configurelo a su gusto o déjelo en predeterminado.

Mixed planting

Field Transportation

Mulch

Straw

Bandina
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Yam

Sunflower

Peanut

Beet
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4.2. Medidas del apero.

En la siguiente imagen aparecen las siguientes medidas para configurar sus diferentes aperos:

A: es el ancho de trabajo real del apero.

B: es la junta entre las medidas del apero.

C: es la distancia en linea recta desde el centro de la rueda trasera del vehiculo hasta el implemento
agricola. Déjelo el valor predeterminado, 1.

D: es la distancia de compensacién desde el centro del implemento agricola hasta el eje central del

vehiculo. Deje el valor predeterminado, O.

Planter >
i
=S

4.3. Correccion.

Esta configuracion va asociada con el valor “B” anteriormente mencionado en el punto “4.2. Medidas del
apero”. Lo mds recomendable es no usarlo y dejarlo por defecto. En el caso de tener
que usarlo, péngase en contacto con su distribuidor.

4.3.1. Manual

Conduzca manualmente el vehiculo hasta la linea deseada y haga clic en el botén de correccién para
corregir automaticamente el desplazamiento.

Nota: Antes de usar esta funcién, aseglrese de que el ancho de operacién del vehiculo esté
configurado correctamente y la distancia entre la posicion actual del vehiculo y la fila anterior sea

correcta.

@ Manually Simulation

Manually drive the vehicle o the desired line and click the correction button to
automatically correct the offset.

Note: Ensure that the current position and the previous line are connected
correctly and the width is flled in correctly.

Cumulative correction value:  Correction0em  Clear

Correcting

14



@ sun”av SunNav Technology Co.,Ltd.

4.3.2. Simulacion

Ajuste del acoplamiento: Haga clic en Sistema—>Implemento—>Correccién—>Simulacién, haga clic en
las flechas izquierda y derecha para ajustar el apero (basado en la direccidn hacia adelante del
tractor, determina los acoplamientos izquierdo y derecho). Para usar esta funcién, necesita marcar
la linea AB, establecer el ancho del implemento y la distancia entre los acoplamientos, conducir
hacia adelante y hacia atras tres veces, y medir la distancia entre los dos acoplamientos en los tres
viajes.

Método de calculo: La diferencia entre los acoplamientos dividida por 4 es la distancia que necesita
ser ajustada.

Direccion de ajuste: Si el acoplamiento en el lado izquierdo es mas grande, ajuste hacia la izquierda;
si el acoplamiento en el lado derecho es mas grande, ajuste hacia la derecha. Por ejemplo, si el
acoplamiento izquierdo es 4 cm mas ancho que el derecho, entonces se desplazara 1 cm hacia la

izquierda.

¥ 3 ¥ =
3 Setting Correction
Sateite

-
Manually -:) Simulation
/

< > i

Cumulative correction value:  Correction0Ocm  Clear

15



@ " sun”av SunNav Technolo_gy Co.,Ltd_:
5. Vehiculo.

Seleccione “Sistema” en la pantalla de inicio, luego seleccione “Vehiculo”.

5.1. Modelo de vehiculo.

Seleccione el cuadro rojo que se ve en la imagen para crear un nuevo vehiculo. A continuacién,
indique nombre, marca y traccién del vehiculo. Tras esto, el sistema se reiniciard para terminar de

configurar el vehiculo agricola como se indica en el siguiente paso.

Vehicle Model

Sensor Type

Satelite

e Current Vehicle

Impiement

= @ Left O Right

005 m

Utilice una regla métrica u otras herramientas de medicion para medir los parametros del vehiculo y
completarlos. Asegurese de medir los pardmetros del vehiculo en un terreno plano tanto como sea
posible. Una medicién ineficiente de los pardmetros hara que la precisién de la conduccion
auténoma sea inferior.

A: Distancia vertical desde la parte superior del receptor hasta el suelo.
B: Distancia entre ejes del centro de las ruedas delanteras y el centro de las ruedas traseras.

C: Distancia de compensacion desde el centro del receptor hasta el eje central del vehiculo
(por defecto es 0).

D: Distancia horizontal desde el centro del receptor hasta el centro de las ruedas delanteras del
tractor (para un vehiculo con direccidn de rueda trasera, mide la distancia horizontal desde el
centro del receptor hasta el eje central de las ruedas traseras del tractor).

E: Distancia horizontal desde el centro de la rueda delantera del tractor al otro centro de la rueda.

16
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#0 o

Vehicle Model Sensor Type

¥ 3

Satellite

-— Current Vehicle

1D
Implement

Vehicle

@

Auto-Steering

o X

System

*

Roll Angle 0 227

= @® Left O Right
0.0 m
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6. Autoguiado.

6.1. Ajustes.

Distancia de Anticipacidn: este valor puede ajustarse después de activar el botén “Modo Fijo”. Cuanto
mayor sea el valor, menor serd el dngulo que necesite ser ajustado calculado por el software, y el error de
correccion del motor serd mas suave, y viceversa. A mayor velocidad de operacién del tractor, mayor serd
este valor. A menor velocidad de operacién del tractor, menor serd este valor. Ya que este valor suele ir
acompaiado de “Modo Fijo”, no es necesario tenerlo en cuenta.

Sensibilidad: este valor puede ajustarse después de desactivar el botén “Modo Fijo”. Cuanto mayor sea el
valor, mas intensa sera la correccion de error del motor. Por el contrario, cuanto menor sea el valor, mas
suave sera la respuesta del motor. A mayor velocidad de operacién del tractor, menor sera este valor. A
menor velocidad de operacion del tractor, mayor sera este valor. Este valor puede usarse entre 135 y 150
puntos.

Coeficiente de Transmision: ajusta la amplitud y la frecuencia del movimiento del volante. Comienza a
conducir automaticamente bajo el valor predeterminado. Si deseas modificar el valor, necesitas detenerte
y modificarlo. Cuanto mayor sea el valor, mayor serd la amplitud y la frecuencia del movimiento del
volante. Cuanto menor sea el valor, menor sera la amplitud y la frecuencia del movimiento del volante.
Este valor puede usarse entre 90y 120 puntos.

Modo Fijo: un valor calculado segun la velocidad del vehiculo y relacionado con el dngulo de ajuste del
motor. Desactivar de forma predeterminada.

Compensacion de Pendiente Lateral: esta funcién puede activarse para proporcionar compensacion de
terreno cuando el terreno tenga pendientes pronunciadas. Se puede dejar activado, aunque no haya
pendiente.

Auto-Calibracioén: a través del algoritmo de control del software, el valor de centrado del sensor se corrige
automaticamente en tiempo real para mejorar la rectitud del avance del vehiculo. Este valor es necesario
cuando se va a realizar la primera calibracién del vehiculo. Tras eso es recomendable desactivarlo.

Modo de Baja Velocidad: se activa cuando la velocidad de operacidn es inferior a 2,5KM/H.

Valor en Linea: el centro de la parte delantera del vehiculo es 0, y el centro de la parte trasera es 9. Para
reflejar el estado del implemento agricola tanto como sea posible, el centro del vehiculo se establece en 9,
gue es el valor predeterminado y no necesita ser cambiado.

Lineas de Intervalo: después de que se generan las lineas de navegacion, el nimero de lineas de navegacién
separadas por el camino de conduccién auténoma. Mantenerlo siempre por defecto en 0.

Correccién de Error Estatico: correccion de error del receptor satelital, simplemente manténgalo

desactivado de forma predeterminada.
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Motor Vehicle debugging Setting Motor Vehicle debugging
Foresight Distance - + = Control Mode Mode 4 >
Transmission Coefficient = &= 12 Navigation line mode >
Fixed Mode @ U-TURN Already closed >
Lateral Slope Compensation [ ] Online Value — S
Auto-Calibration & Interval lines e = - 4 o “
ﬂ Low Speed Mode ‘ Static error correction

6.2. Motor.

Velocidad de giro: Correspondiente a la velocidad de rotacién del motor. Si la velocidad del motor es
demasiado rapida, este valor se puede reducir. Generalmente, cuando se conduce a alta velocidad (mayor
de 8KM/H), este valor se puede disminuir. Dependiendo de la velocidad de trabajo, este valor puede
usarse entre 5y 10.

Modo de Control del Motor: control de velocidad y control de posicidn son los dos métodos de control del
motor. El valor predeterminado es Control de Velocidad, simplemente mantenlo como esta por defecto.
Anulacién Manual de Direccion: esta funcion se utiliza para desconectar el autoguiado. Cuanto menor sea
el valor, mas facil sera desconectar manualmente el autoguiado. Mantener el valor entre 4 y 6. Esta opcién
es recomendable no abusar de ella ya que, podriamos ocasionar alguna anomalia que llevaria al mal

funcionamiento del motor o a una posible averia interna.

6.3. Depuracion de vehiculo

6.3.1. Calibracion del volante.

Primero gire el volante hasta que las ruedas se queden lo mas rectas posible. Gire el volante hacia la
izquierda hasta el angulo maximo, haga clic en "lzquierda 1". Luego gire el volante hacia la derecha
hasta el angulo maximo, haga clic en "Derecha". A continuacién, vuelva a girar el volante hacia la

izquierda hasta el angulo maximo, haga clic en "lzquierda 2". Por ultimo, haga clic en "Finalizar".

Setting Motor Vehicle debugging

Steering calibration 1.Trun steering full left 2.Trun steering full right 3.Trun steering full left

and press Left 1 and press Right again and press Left 2

Roll debugging

Repeat line debugging (& @ (&
b 4 b

Calibration debug
[

Left 1 Value 0.0 Right Value 00 Left 2 Value 00

Result:0,0

e e
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6.3.2. Depuracion del rélido.

La depuracidn del rélido se utiliza principalmente para calibrar los errores de inclinacién hacia arriba
y hacia abajo causados por una instalacién irregular del receptor. La puesta en marcha requiere una

superficie de carretera dura y lo mas despejada posible con gran espacio para maniobrar.

Haga clic en "Siguiente" para ingresar a la depuracién de Balanceo.

Steering calibration

\ The commissioning requires a 30m
Repeat ine debugging e / unobstructed hardened road surface.
e Click Next to enter the roll debugging.
Calibeation debug
i
. =]

Establezca una linea AB, active la direccién automatica para que el vehiculo se conecte a la linea 'y
deténgase cuando el error sea 0. Haga clic en el botén de adquisicién y, después de que el botdn

"Siguiente" esté iluminado, haga clic en "Siguiente”.

9] # € © @

2 e 33 >» e mEd .- 83 » @ " ’
SAT4S Fiet 1442 W0kmh  39m 0(Ma) . SAT48 Pt 1503 10km/h  39m O(Mu)
—~— A ——- -
SN: 41135394007 C)\) D6, SN 41135394007 dd DD
° Job Name: 20231211141827 - D \) ') 9‘ Job Name 20231211141827 » J -
BB obSowing Crop Cotton " JobSowig CropCotton
o 1 0% & gn o’
System - Omtem i i 2 9 Q, =
s [ s
Form Farm v
Swght
A

A

€ Set an AB line, turn on autosteer 1o let the vehicle go online, and Q
stop when the error is 0.

o Set an AB line, turn on autosteer to let the vehicle go online, and 0
stop when the error is 0.

€ Click the acquisition button, and after the Next button is illuminated, click © Click the acquisition button, and after the Next button Is illuminated, click
the Next button.

the Next button.
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Gire manualmente y vuelva a ingresar a la linea de navegacion, deténgase dentro del patrén
rectangular. Haga clic en el botdn de adquisicién y, después de que el botdn "Siguiente" esté

iluminado, haga clic en "Siguiente".

El sistema calculard automaticamente el valor de correccién de Balanceo. Haga clic en "Completar" para

finalizar la depuracion.

, , °
Qe #£ & © 0 >» @ - u e £ & © 116 »> @ i M
-= SAT48  Fix 14:43 10km/h  39m  O(Mu) SAT48  Fix1 14:51 10km/h  39m  O(Mu)
) SN: 41135394007 2 l D J pJ Y SN: 41135394007 2 2 D \) pJ
Job Name:20231211141827 . Job Name:20231211141827 d
Status
St B sob:Sowing Crop:Cotton Job:Sowing Crop:Cotton
o
Fo3 1 o B 1 0
System & System AB
ks | )
Farm Farm
© Manually turn around and re-enter the navigation line, stop within thy € Manually turn around and re-enter the navigation line, stop within thy
rectangle pattern. rectangle pattern.

€ Click the acquisition button, and after the Next button is illuminated, click © Click the acquisition button, and after the Next button is illuminated, click
the Next button. the Next button.

6.3.3. Repetir linea de depuracion.

Repetir linea de depuracidn se utiliza principalmente para calibrar los errores de desplazamiento
izquierdo y derecho causados por la instalacién irregular del receptor. La puesta en marcha
requiere una superficie de carretera dura y lo mas despejada posible con gran espacio para

maniobrar.

Haga clic en “Siguiente” para ingresar a la depuracion de la linea repetida.

Establezca una linea AB, active el piloto automatico para permitir que el vehiculo se conecte a la linea
y gire el vehiculo para dar la vuelta. Conéctese de nuevo a la linea y deténgase cuando el error sea 0.

Coloque un marcador en el eje central en la parte trasera del vehiculo.

3 < L ]
0 s K  Ed 2 A
SATA8 P 1456 0kmh 39m  O(My)
Setting Motor Vehicle debugging - L — e
SN: 41135394007 ) D@7
Steering calibration &c Job Name:20231211141827 o
s

Job:Sowing Crop:Cotton
Roll debugging fo] 0

)
The commissioning requires a 30m System i s & \) V 28
{ 3 unobstructed hardened road surface. 't
S Click Next to enter repeat line -
Syt debugging. Farm ’
H Straight

Calibration debug

€D Set an AB line, turn on autosteer to let the vehicle go online, and Q
stop when the error is 0.

* “ @ Place a marker on the center axle at the rear of the vehicle.
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Gire manualmente de nuevo el vehiculo, deje que el vehiculo se alinee con el marcador

previamente colocado deteniéndote en el mismo. Si el error de estacionamiento no es 0, puede
retroceder y volver a avanzar hasta el marcador para detenerse en él mismo.
Qe #£ & ©

® 1 H = ¢
SAT48 Fix1 14:58 28 )>>

10km/h  39m  O(Mu)

— —
™Y SN: 41135394007 _2 i') *D, \9 2
Job Name:20231211141827 - £
Status
Job:Sowing Crop:Cotton
& °
i Ty
e /& - & © | ¥ | .
[ 5 / \ =
Farm ¥
/ / \ Straght
/ / A \
© Manually drive a U-turn and let the vehicle on the guideline, Q

stop at marker.

© If the parking error is not 0, you can go backwards and drive forward
again to the marker to stop.

De acuerdo a la situacion actual, seleccione la direccion del desvio y complete el valor del desvio.

Haga clic en "Si" para completar la depuracion.

Steering calibration According to the actual situation, select

the deviation direction and fill in the
deviation value,
Roll debugging Click Finish.

Repeat line debugging { ": - =

Corrected 1.0 cm

Calibration debug H S

1|L: - |

d |
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7. Granja.

Desde la pantalla principal seleccione el cuadro de “Granja” para acceder a la configuracion.
7.1. Configuracion.

Ingrese a la interfaz de configuracion: Seleccione la opcién para crear una nueva granja como se muestra en
la imagen inferior. Complete la informacion requerida, como el nombre de la granja, la ubicacion o
cualquier otra informacion relevante.

Crear parcelas o perimetros en la granja: Después de crear la granja, selecciona la granja a la que desee
agregar parcelas. Seleccione la opcidn para afadir una nueva parcela. Defina los limites de la parcela en el
mapa o ingrese las coordenadas manualmente. Complete la informacion adicional, como el tipo de
cultivo, tamario de la parcela, etc.

Guardar la configuracién: Una vez que haya creado todas las granjas y parcelas deseadas, guarde la
configuracion para que los cambios surtan efecto.

Este proceso le permitird organizar sus campos y parcelas de manera efectiva.

Add Farm

1: Granja.

2: Pantalla principal de “Granja”.
3: Afadir nueva granja.

4: Nombre de la granja.

5: Propietario de la granja.

6: Aceptar.
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7.2. Configurar perimetros.

7.2.1. Cuatro Puntos.

Seleccione “Agregar Grafico” y seleccione “Cuatro Puntos”. Esta forma de configurar perimetros se
consigue posiciondandose con el vehiculo agricola en 4 localizaciones diferentes de la parcela. Haga

clicen A, B, C, D para marcar cada localizacion y asi crear el perimetro.

L] 3
2 o A
s i - =
Farm Plot Task
e -
~ Default Farm
- '
&

i &l " .
o, ¢
@ Add Farm 83 Add Plot @ Add Farm «

7.2.2. Ruta.

Seleccione “Agregar Grafico” y seleccione “Ruta”. Esta forma de configurar perimetros se consigue
marcando un punto de partida de la ruta y conduciendo el vehiculo agricola alrededor de la parcela

para ir marcando el perimetro al tiempo. El camino formado por el vehiculo formara el perimetro.

~ Default Farm

Default Plot betails 1 y B m—

Network plot
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7.3. Establecer limites del perimetro como lineas de navegacion.

Esta funcion requiere configurar los limites de parcelas utilizando el modo de “Cuatro Puntos”.
Seleccione la parcela ya configurada, seleccione el limite del terreno y haga clic en importar para

generar una linea de navegacion como se muestra en las siguientes imagenes.

- s i -
3 “i
Task " Farm Task

Plot-Default Plot

=Y
Plot
E—

& 4pointAB

& 4-point-8C

& 4-point-cD

& 4-point-DA

o 4point-AB-16:19-Copy

o 2024028135506

M Add Tag £ import Markers €3 Upload marker

=' AdaRet

int-AB
Navigation Line-Boundary-Straight
Defaut Farm

2024-022811.0824
Default Plot

224m

4point-AB-16:21-Copy-170910¢

R oW

Farm

Plot-Default Plot

nnnnnnn point-AB

& apoint-8C
Navigation Line-Boundary-Straight

& 4point-cD
2024-02-28 11:0824

1 4pointDA

& 4point-AB-16:19-Copy m

M Add Tag £ import Markers € Upload marker

ABline name. 4-point-AB-16:48-Copy

[ Distance - + ]
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7.4. Importar y exportar perimetros a una unidad USB.

7.4.1. Importar perimetros.

Seleccione la granja donde desee importar el perimetro, haga clic en “Importar” y el perimetro

seleccionado se importara desde una unidad USB a la granja seleccionada previamente.

s Ell & - s Zii =N -
Farm Plot Task
o i

Farm Plot Task

Plot-Default Plot

@ 4-point-AB
[ 4point8C
[ 4point-cD

& 4-point-DA

o 20240228135506 m

@ Add Farm B8 Add Plot M Add Tag £ import Markers € Upload marker

7.4.2. Exportar perimetros.

Selecciona el perimetro que deseas exportar, haz clic en “Exportar” y las lineas de limite del terreno se

exportardn a la unidad USB que haya conectada a la Tablet.

B
tor

3

» Default Farm

¥ Ryan's Default Farm

Ryaris

© Cancel
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7.5. Trabajos.

7.5.1. Informacion sobre el trabajo actual.

Seleccione el terreno que se estd usando y seleccione “Tarea” para ver informacion de trabajo sobre

el perimetro actual.

‘ 28 a y
As 2 = - “i 2y -
p— Farm Plot Task — Plot Task
~ Default Farm m Plot-Default Plot Task Details (Current job in use)
Job Name 4-point-AB-16:21-Copy-17091085
4point-AB-16:21-Copy-17091085
Plot Default Plot
4point-AB16:19-Copy-17091083
poe i Job Sowing
20240228135506 Crop Cotton
Create Time 2024-02:2816:25
Workload oMy
Length. om

Q Delete P Continue the job

7.5.2. Ver trabajos anteriores.

Puede consultar los registros de trabajo de la Ultima semana para revisar los registros de trabajo en un
cierto periodo de tiempo.

Job List Create Time Workload 3

Basic Job Information

20231211135002 2023-12-1113:54 0Mu
20231211134950 202312-11 13:49 0Mu m
20231211134540 2023-12-1113:46 oOMu
2023121134317 202312111343 0Mu
20231211134238 20231211 13:42 oMu
© oelete
20231211133158 2023-12-1113:42 0Mu m

E a
Job
3

20231210 20231209 20231208 20231207 202312:06
0Mu 0Mu OMu 0OMu 0Mu
2023-12-05 2023-12-04
om om
Workload Query
20231201
End Time 20231210

oMy
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8. Otros ajustes.

8.1. Pintura de mapas.

Aqui puede elegir registrar el drea de trabajo de forma manual o automatica.
En modo automatico el sistema registra automaticamente el area ya trabajada en color verde.
En modo manual, puede hacer clic manualmente en el botdn de grabar trabajos en la interfaz principal

para activar o desactivar el registro del drea de trabajada en color azul.

E . s ) .
'l @ o : Qe # & ® - © i m
SATAE  Fix 0931 1W0kmh  39m  O(Mu)
System Functions  Security Settings  Device Info —-
Length Unit > a Y SN: 41135394007 ‘l x_l 3 J) )
Auto ® Job Name:20231017170410 - -
Status
Job:Sowing Crop:Cotton
Exror unit >
°
Manual & 1 5
System &
o Unit > B
Notrecorded
v Farm
Map Painting
toSteen Re does not

....... G e ok e B en ® / / A
Time Selection > [

System

| \ \
/ / \ \
Language > / [ \\ \
/ / \ \
u o i EREREL
/ / s

8.1. Seleccion de hora.

Seleccione la zona horaria de su zona, el valor predeterminado para Espafia es UTC +1.

@ a a

Functions  Security Settings  Device Info

MapPainting >

v uTCes
Time Selection

uTes?

Manualswich > UTC® ®
Caring mode > uTCH
Load backup

uTCH10

Clear Cache
uteen

8.2. Idioma.

Seleccione el idioma de la aplicacidn, el valor predeterminado es dejar el idioma de la tableta.

@ a H

Functions  Security Settings  Device Info

Map Painting >
System language

Time Selection
e
English °
Manual Switch >

Polski
Carngmode >

Pyccxmt

Load backup

P Francais

28



@”? S""”av SunNav Technology Co.,Ltd.

8.3. Boton manual.

Esta funcion activa o desactiva la conduccidn automatica a través de un interruptor manual. Haga clic para
activar o desactivar la funcidn de interruptor manual, que estd desactivada de forma predeterminada.

a a=

Functions  Security Settings  Device Info.

Manual Switch

8.4. Ajustes de brillo.

Esta configuracion sirve para ajustar el brillo de la tableta.
Brillo diurno: intensidad de brillo de la tableta en modo diurno.

Brillo nocturno: intensidad de brillo de la tableta en modo nocturno.

K4 o] a ES
- System Function

Security Settings  Device Info

Caingmode > brightness setting

Load backup

daytime brightness —

Brightness at night — o—

8.5. Compartir internet desde un dispositivo a la tableta.

Para compartir datos de internet debe abrir su dispositivo movil, acceder a la pantalla de ajustes y acceder
a la pagina “Punto de acceso portatil”. Tendrd que activarlo y configurar el punto de acceso.

Tras esto, debe ir a la tableta del GPS y salirse a la pantalla principal del dispositivo.

1336 # 0 OB

In remote control (1)
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Debe entrar en la aplicacion de ajustes

133 #® @ M4 N
In remote control (1 Version:V1
Q Buscar aplicaciones

©) @ = @

0

Ajustes Calculadora Calendario Chrome Contactos
=) =l
c O] & s ™M
o
Drive File Manager Fotos Galeria Gmail
C) D 4 Cn
Google Grabadora de soni Maps MCUUpdateSpecial Meet
.
- ® i (¥ |
bps:74.1668%ksajes Mensajes Musica Notas de Keep Play Peliculas
fps:8.163265
o« 7
Acceda a “Redes e Internet
33 #® @ Meacd 0
In remote control (1)  Version:V1
Q_  Buscar ajustes
<
x >3
C
Afadir otra cuenta de correo electrénico Definir horario de luz nocturna
[ J
0 Redes e Internet
Wi-Fi, moévil, uso de datos, punto de acceso
@ Dispositivos conectados
Bluetooth, NFC
o
@ Aplicaciones y notificaciones
Permisos, aplicaciones predeterminadas
bps:85.791016k
fps:14.184397 |
o« H H
Acceda a “Wi-Fi
1337 e @ Mo B
In remote control (1)  Version:V1
<« Redes e Internet Q.

Wi-Fi
No conectado

@ <4

Red movil
- Orange

(@) Uso de datos ®
43,64 MB de datos usados

) Zona Wi-Fi/Compartir conexion
Desactivado

Tarjetas SIM

bps;40.3222@6kanzado
ps:31.74603lan mévil, Modo avién, VPN, DNS privado
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Le apareceran las redes disponibles en el momento. Aparecera el nombre del punto de acceso portatil
previamente configurado (En la imagen, el punto de acceso tiene de nombre “Jesus”). Tiene que

seleccionarlo e introducir la contrasefia previamente configurada en su dispositivo mévil.

1339 @ EoRA 0 I
e Wi-Fi & in remote control (1) A4k, A Q
Utilizar redes Wi-Fi L <
Jesus
W satiide o
La Veguilla a
v g ®
- NVRO083a2f4bde66 a8
Ajos Pito-Ext a
m
a

Buepi

Jps:ﬁZBZZMad" red
'ps:9.009009

Si ha realizado los pasos correctamente, habra terminado de compartir internet desde su dispositivo a la

tableta del GPS.
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CUENTA CLIENTE IGN (GRATIS):

IP:

PUERTO:

PUNTO DE MONTAIJE:
USUARIO:

CONTRASENA:

CUENTA CLIENTE SUNNAYV CORS (DE PAGO):

IP:

PUERTO:

PUNTO DE MONTAIJE:
USUARIO:

CONTRASENA:
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