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1 Software

1.1 Vision general

La interfaz principal del software es la siguiente:

SIM card of MCS
WIFI status of display
CORS data f radio
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Estado de la solucion
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: Estado del SBAS (sistema de aumento diferencial de area
amplia (sistema de aumento basado en satélites)).

. : solucién fija. EI numero después de RTK se refiere al retraso.
Menu principal

» Iniciar tarea: para mas detalles, consulte Iniciar una tarea.

» Configurar el implemento: consulte Configurar el implemento para obtener mas
informacion.

Calibrar el vehiculo: véase Calibrar el vehiculo para mas detalles.

Modo de comunicacién: para mas detalles, véase Establecer el modo de
comunicacion.

Diagnosticar: véase Diagnosticar para mas detalles.

Ajustes: véase Ajustes para mas detalles.
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1.2 Iniciar una tarea

Para iniciar una tarea, realice una de las siguientes acciones:
1. Pulse el menu principal Iniciar tarea:

Select a guidance line and create
a new task. The system will auto-
matically save the configuration
and track files for later use.

Resume Last Task || Note: The task cannot be saved if
guidance line is not set.

Cloud+Terminal

2. Realiza una de las siguientes acciones:
o Crear una nueva tarea.
o Reanudar la ultima tarea.
o Cargar una tarea.
o Obtener una tarea de la plataforma servidor.

1.2.1 Crear una nueva tarea
Se utiliza para seleccionar una linea guia para guiar su trabajo y crear una
nueva tarea. Consulte Establecer lineas guia para obtener mas detalles.

Para crear una nueva tarea, haga lo siguiente:

1. Pulse Nuevo y - La interfaz de seleccion de un modo de trabajo

4y ©

A+ Line

Y [

Contour Land Measurement Transplanting




e las siguientes lineas de orientacion:
odo inea AB

2 ssg
Modo de linea A+

Modo pivote

Modo cuadricula

Modo Contorno

Modo de medicion en tierra
o Modo de trasplante

1.2.2 Reanudar la ultima tarea

O O O O O P

Se utiliza para cargar y continuar automaticamente el ultimo trabajo sin configurarlo.

Para reanudar la ultima tarea, pulse Reanudar ultima tarea y= . El sistema carga
automaticamente la ultima tarea.

1.2.3 Cargar una tarea

Se utiliza para cargar una tarea guardada en el sistema o en un disco flash, eliminar tareas
y exportar tareas locales a una tarjeta TF o a un disco flash con formato TXT o JBASE.

Antes de cargar una tarea, asegurese de lo siguiente:

» Sinecesita cargar una tarea externa o exportar una tarea local, asegurese de que
se ha insertado una tarjeta TF o un disco flash.

* Si necesita exportar una tarea local o eliminar una tarea, asegurese de que
el trabajo se ha cerrado si el trabajo que desea exportar o eliminar esta en
uso.

Para cargar una tarea, haga lo siguiente:

1. Pulse Cargary =:

External Task Export Task

Tazk Name Update Time Task Mode dth/Offset(L/R) Operation Area

2. Realiza una de las siguientes acciones:

3. Opcional: Para eliminar una tarea local o una tarea externa, haga lo siguiente:

2010915154502

202170915 15:4502

2021097 132612

A+ Line

6.001.2m

2010915154116

2021/091 5154116

2070915154116

Transplanting

30078

20N0N 5151013

2021/091 5151003

202/09151540:27

AR Line

6.0, 2m

2010506105059

20071/09/06 10:50.59

2021/09/06 10:50.59

Grid

5001, 2m

200901152602

202170901 152602

2021705/01 152602

601, 2m

202109071 134509

2021/0%/01 13:49:09

20270%/01 1324909

7.0¢0.0rm

20210901 134645

2001,/09/01 134845

2021709/01 134845

7.0/0.0rm

2021083164022

2001708531 16:40:22

2021708731 16:40:22

5.0/0.0m

2010831163814

2021708731 163816

2021708731 1638086

5.0040.0m

2003005433

2021/08/20 10:5433

2021708530 10:54:33

S5.0/0.0rm

o Para cargar una tarea local, vaya a la pagina Tarea local.
o Para cargar una tarea externa, cambie a la pagina Tarea externa.



C-survey

Q ATENCION: Esta operacion es irreversible. Tenga cuidado.

a. Realiza una de las siguientes acciones:
= Pulse la tarea de destino en la pagina Tarea local y pulse Eliminar.
= Mantenga pulsada la lista de tareas, marque las tareas de destino y
pulse Eliminar.
b. Pulse Si para confirmar.
4. Pulse la tarea de destino y pulse Cargar para cargar una tarea local o una tarea
externa.
f\parece el cuadro de dialogo Informacién sobre el implemento:

Implement Info
Task Mame 2020917132523
Implement Name Diefaul -

Swath Widih &0

(0 Innplement Width 4
2 Skip{+)fOverdap{-}) 20
) F{+)/B(-) Offset 0.0
&) L{-}/R{+) Offset 12

CANCEL oK

F

5. Pulse el cuadro desplegable Nombre del implemento y seleccione el implemento
de destino.
6. Seleccione un estilo para la tarea de recarga:

o Reanudar tarea: para mantener el seguimiento de la tarea anterior y reanudar
la tarea.

o Empezar desde la cabeza: para borrar la pista de la tarea anterior y empezar
una nueva tarea.
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7. Opcional: Para exportar tareas locales, haga lo siguiente:
a. Cambie a la pagina Exportar tarea:

2 § rossrs

Local Task External Task Dt

Task Name

2000015151013

Start Time

202055151073

Update Time

20210515 15:40:27

Task Mode

hiOffset(L/R) S Operation Area

6.0/, 2m

20210830105014

202170820 10:50:14

2021/08/20 10:50:14

5.0/0.0rm

2010823171735

2021708723 171735

2001/08/23 171735

5.0/0.0m

202108231112

201 OB 1T

2021708523 1720

2010822171137

20 QREIITNET

2021085231737

20210823170302

20021 AR 170502

2021/08/23 170302

2021081095837

202170819 095837

20010819 09:58:37

2010819095739

200 089 H5739

2037089 09:57:39

20210815%095721

20017089 05572

202170819 09:57:21

20210815095706

2021 MEND 05T 06

202108519 09:57.06

Export

b. Pulse la tarea de destino y pulse Exportar. La tarea de destino se
exporta automaticamente al directorio raiz de la tarjeta TF o la
memoria flash insertada.

1.2.4 Obtener una tarea de la plataforma de servidores
Se utiliza para obtener una tarea de la plataforma servidor EAG
para control remoto. Para obtener una tarea de la plataforma de

Pulse Nube+Terminal =:

Al = § 7048/ T I

servidor, haga lo siguiente:

1.

a"'

Get Near Task

Issued Time Task Mode Issued Type Task Source

Delete

2. Para cargar la tarea objetivo, pulse la tarea objetivo y pulse Cargar.
3. Opcional: Para obtener una tarea cercana, pulse Obtener tarea cercana.

4. Opcional: Para eliminar la tarea de destino, seleccione la tarea de destino y pulse
6
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1.3 Establecer lineas guia

La interfaz principal de la linea de guiado es la siguiente:
Current working mode  Accuracy Current system status

View mode —Q
Zoom mde—@

Info bar

H“"EPBQE_G Speed:0 Area:0.00Ha

: la vista 3D del modo de trabajo actual. En este modo, el vehiculo no
se movera mientras que el mapa modo.

: en este modo, el vehiculo se movera mientras que el mapa no se
movera. La parte superior del MC5 es el norte.

: en este modo, el vehiculo no se movera mientras que el mapa si
lo hara. La parte superior del MC5 es la direccion de conduccién.
Modo zoom: puedes acercar o alejar la vista con dos dedos y restaurar la vista

predeterminada pulsando “sisusssis” .



Barra de informacion

* Velocidad: la velocidad de conduccién del vehiculo.

« Area: el area que se ha terminado.

¢ Direccion: la direccion del vehiculo.

* Linea: cuando se crea la linea objetivo, habra un grupo de lineas directrices. 0
indica la linea objetivo, un valor negativo indica la directriz a la izquierda de la
linea y un valor positivo indica la directriz a la derecha de la linea.

* Horay fecha: la hora y fecha actuales del sistema.

Pagina de inicio: para volver a la interfaz principal del software.

@ ATENCION: De este modo, el menu principal Iniciar trabajo cambia a Reanudar
trabajo.

1.3.1 Utilizar el modo Linea AB

En este modo, la pista de trabajo es una linea y puede desplazar la linea guia si no es la
deseada en lugar de crear una nueva.

Para utilizar el modo de linea AB, haga lo siguiente:

1. En la interfaz de seleccion de un modo de trabajo, pulse Linea AB y-
, y seleccione el nombre del implemento de destino en el cuadro de dialogo

Informacion del implemento:
prorm N[

§ -r!‘fi;'-_‘.:ﬁ;‘-'-' M’:‘: i <<

3.74

Autopilot

02:53
Speed:0 Area:0.00Ha Line:120 2021/09/29

fap

2. Para fijar la posicién actual como punto A, pulse A.
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3. Para ajustar el punto B, conduzca una cierta distancia y pulse B. El sistema
genera automaticamente lineas de guiado AB de acuerdo con la anchura de
la hilera de la siguiente manera:

(AR {{{ 47.2 = >> ‘@ Normal Sl

PRk LR AR

4. Opclonal SI la linea guia AB no es la deseada realice una de las siguientes
acciones:

o Para desplazar automaticamente la linea guia AB, conduzca el vehiculo
hasta la posicion objetivo y pulse Alinear. El sistema desplaza
automaticamente la linea de guiado AB.

o Para desplazar manualmente la linea guia AB, pulse Mayus e introduzca

un valor. La linea guia AB desplaza el valor establecido.

5. Pulse “Camkadiid para activar la conduccion automatica y detenga el
vehiculo cuando llegue a la cola de la parcela.

6. Deé la vuelta al vehiculo, conecte la conduccidén automatica para entrar en
cualquiera de las lineas de guiado AB y comience a trabajar.

10



-SUu rvey SHANGHAI ESURVEY GNSS CO., LTD.

1.3.2 Utilizar el modo de linea A+

Para utilizar el modo de linea A+, haga lo siguiente:

1. En la interfaz de seleccién de un modo de trabajo, pulse A+ y= Y
seleccione el nombre del implemento de destino en el cuadro de dialogo
Informacién del implemento:

s

3D

o
Rustore Ca

loge Ta

: _ 03:00
Q Speed:0 Area:0.0000Ha 23 ~ Line: 2021/09/29

2. Para fijar la posicién actual como punto A, pulse A.

3. Para establecer un angulo para la linea guia A+, realice una de las siguientes
acciones:

o Gire el volante y pulse Angulo.
o Introduzca un valor en la casilla de entrada de Angulo.
El sistema genera automaticamente lineas de guiado A+ en funcioén de la anchura
de la hilera de la siguiente manera:

s

3D

Speed:1. ' Area:0.( a  Di :9.03 Line:-2
4. Opcional: Si la linea guia A+ no es la deseada, desplacela.

11
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5. Opcional: Para comprobar la pista de trabajd .
El area en verde indica que esta area ha sido terminada.

@

6. Pulse il para activar la conduccién automatica y detenga el

vehiculo cuando llegue a la cola de la parcela.
7. Dé la vuelta al vehiculo, conecte la conduccion automatica para entrar en

cualquiera de las lineas de guiado A+ y comience a trabajar.
1.3.3 Utilizar el modo pivote
Para utilizar el modo pivote, haga lo siguiente:

1. En la interfaz de seleccion de un modo de trabajo, pulse Pivot y= Y
seleccione el nombre del implemento de destino en el cuadro de dialogo
Implement Info:

3595555 |

o

<LK

-

A J0BD

.
S
Restore Ca_
S
=]
Close Ta
. 03:03
Speed:0 Area:0.0000Ha | Line:0 2021/09/29

12



2. Para establecer un circulo de orientacion, realice una de las siguientes acciones:

o Para crear un circulo de ajuste, pulse A para fijar la posicién actual como
punto A, conduzca el vehiculo en una curva y pulse B. El sistema crea
automaticamente un circulo de ajuste segun la curva AB.

o Para dibujar un circulo, pulse CENTRO para fijar el punto actual como
centro del circulo y conduzca el vehiculo durante una distancia
determinada. El sistema dibuja automaticamente un circulo con la distancia
como radio.

§ roosers L <<LLLKLL -0em DIDDIDDD

03:05
Speed:1.75km/h  Area:0.0126Ha 2021/09/29

3. Opcional: Si el circulo de la linea directriz no es el deseado, desplace la linea.
4. Opcional: Para comprobar la pista de trabajo, pulse

Direction:141.: Line:8

. La zona en verde indica que esa zona esta

terminada.

5. Pulse “Camkauiid para activar la conduccion automatica y detenga el
vehiculo cuando llegue a la cola de la parcela.

6. Dé la vuelta al vehiculo, conecte la conduccién automatica para entrar en
cualquiera de los circulos de guiado y comience su trabajo.

13
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1.3.4 Utilizar el modo cuadricula

En la ruta planificada, la ruta en el lado largo es una curva mas lenta, y el otro lado es
una curva en forma de pera. Cuando conduzca el vehiculo en una curva, debera reducir
la velocidad a 10 km/h para la curva lenta y a 8 km/h para la curva en forma de pera.

Se sugiere hacer lo siguiente antes de utilizar el modo rejilla:

» Pulse el menu principal Calibrar vehiculo, y haga lo siguiente:

a. Pulse Vehiculo y modifique el valor del parametro Radio de giro minimo a
10.

Si no esta satisfecho con el resultado del giro, auméntelo a 13.

b. Pulse Control Para, modifique el valor de rejilla de la linea a 10, y de la
curva a 3 en la pagina Adquisicion de Linea, y modifique el valor de P1
a4ydel1ab5enlapagina PID.

» Para aumentar el area superpuesta, ajuste la anchura del implemento a un valor
inferior a la anchura real.
Por ejemplo, la anchura real del implemento es de 7,3 m, se sugiere establecerla
en 6,8 m para aumentar el area solapada.
» Conduzca el vehiculo hasta el borde de la parcela y gire el volante 45° antes
de fijar los puntos.
Para utilizar el modo de cuadricula, haga lo siguiente:

1. En la interfaz de seleccion de un modo de trabajo, pulse Grid y= Y
seleccione el nombre del implemento de destino en el cuadro de didlogo
Implement Info:

§ oo R >>> J@) normal [ SR
s

c-D: om

Restore Ca_ -Q
Close Task

Speed 03:07
Q 4 2021/09/29

2. Para fijar el punto A, conduzca el vehiculo hasta una esquina de la parcela y pulse
A

3. Para fijar el punto B, conduzca el vehiculo hasta la segunda esquina de la parcela y
pulse B.

4. Para fijar el punto C, conduzca el vehiculo hasta la tercera esquina de la parcela y
pulse C.

14



5. Para fijar el punto D, conduzca el vehiculo hasta la cuarta esquina de la parcela 'y
_;:)?ul§ D:

>>>’fi'. Normal | "ML

2.04

Close Task
Area: L . 03:15
0.2711H4  Direction:83.79 2021/09/29

6. Opcional: Si la ruta planificada en ambos extremos del terreno no esta
totalmente cubierta, desactive la conduccién automatica y conduzca el
vehiculo alrededor de la curva, conduzca el vehiculo de vuelta a la linea roja
cuando haya terminado y siga la direccion de la flecha para continuar la
conduccion automatica.
7. Seleccione un modo de planificacion de parcelas:
o Parcela irregular
o Parcela regular
8. Pulse Inicio. El sistema genera automaticamente lineas de guiado de cuadricula:

Parcela irregular
<< -1.6 = >>> N Normal T

(" Change
mode /@‘

@z

Autopilot
A-B: B0.59m e
5 o
C-D: 61.37m Track
D-A: 41.7m SRR
Morth
(o 5
Restors Ca.-. -B
Close Task
Area: : > : 03:15
Q Speed: 0 0.2711Ha Direction : 83.79 Line No.:1 2021/09/29

15
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Parcela regular

<< 1.4 = >>> A Nomal |

4.8

o

A-B! 80.59m
B-C: 41.05m
C-D: 61.37 m
D-A: 41.7m

Nnrh

o =
Restore Ca- -Q

L Area: - 2 03:15
Q Speed: 0 0.2711Ha  Direction:83.79 057109126
9. Opcional: Si no esta satisfecho con el resultado, pulse lzquierda / Derecha

para ajustar el numero de lineas.

En general, para una parcela de 1000 m, el numero de lineas es de 6 ~9.
10. Opcional: Para comprobar la pista de trabajo, pulse
f—__.

. La zona en verde indica que esa zona esta
terminada.

=3

1. Pulse Camlalll para activar la conduccién automatica y detenga el
vehiculo cuando llegue a la cola de la parcela.

2. Deé la vuelta al vehiculo, conecte la conduccidén automatica para entrar en
cualquiera de las lineas de guiado de la red y comience a trabajar.

1.3.5 Utilizar el modo Contorno
El modo Contorno incluye los siguientes tipos y puedes cambiarlos cdmodamente:

» Curva equidistante (recomendada): garantiza la hilera de la tarea con una ligera
deformacion de la curva.
e Curva AB: garantiza la deformacion de la curva inalterada sin
garantizar la hilera de la tarea.
e Curva libre: se aplica a curvas con gran curvatura. Para
utilizar el modo de contorno, haga lo siguiente:

1. En la interfaz de seleccion de un modo de trabajo, pulse Contorno y=
, ¥ seleccione el nombre del implemento de destino en el cuadro de dialogo
Informacién del implemento.

16



2. Seleccione un tipo de modo de contorno:
= . B o

3D
3 =]
Restore Ca- Close Task
03:20
Q Speed:0 Area:0.0000Ha 2021/09/29

3. Para fijar el punto actual como punto A, pulse A.
4. Conduzca el vehiculo en forma de arco y pulse B. El sistema genera

automaticamente Ias lineas de iwado en funcién de la via:

@

Autopilot
;—‘“ = “—
ﬂmht

=3

i
' Close Task

03:21
2021/09/29
5. Opcional: Para ajustar la posicion del arco, pulse lzquierda / Derecha.

6. Pulse Skl para activar la conduccién automatica y detenga el
vehiculo cuando llegue a la cola de la parcela.

7. Dé la vuelta al vehiculo, conecte la conduccion automatica para entrar en
cualquiera de las lineas de guiado del contorno y comience a trabajar.

:0.0000Ha Direction:13.95° Line:0

17
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1.3.6 Modo de medicion del terreno
Para utilizar el modo de medicion terrestre, haga lo siguiente:
1. En la interfaz de seleccion de un modo de trabajo, pulse Medicion del terreno y

.-"_G_'

Rextone Ca_

03:22
2021/09/29

Speed:0 - Direction:84.96°

2. Seleccione una forma de definir el borde de la parcela:
o Medio: la linea central del vehiculo.
o lzquierda: el mas a la izquierda de los implementos.

o Derecha: el mas a la derecha de los implementos.
3. Pulsa Start.

4. Conduzca el vehiculo alrededor de la parcela y pulse Fin cuando haya
terminado todo el borde de la parcela.

1.3.7 Utilizar el modo de trasplante
Para utilizar el modo de trasplante, haga lo siguiente:

1. En la interfaz de seleccion de un modo de trabajo, pulse Trasplante y=
, y seleccione el nombre del implemento de destino en el cuadro de dialogo
Informacién del implemento.

2. Pulsa Start.

18



e 4 (1)
= § 7468/S ii’: Transplanter (<< ul 111l RTK2

CMce

' llhum Turn. I
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hieatode caene, SN

[ Restart
Detour

= B End Detour ylad
SR - '_

Suoagih | Mesiun i s

l a0
|
F

|

4. (_)hbéi_o_na oicar I ru, pI Rlnlcir y czc I ehqu por
la parcela.
5. Vuelva al punto inicial y pulse Completar.

1.4 Configurar el implemento

Para configurar el implemento, haga lo siguiente:

1. Pulse el menu principal Configurar implemento:

Select Implement

Swath Width

(@) Implement Width

(2) Skip(+)/Overlap(-)

() F(+)/B(-) Offset

@ L(-)/R(+) Offset

Calibrate Ridge

2. Opcional: Para crear un implemento, haga lo siguiente:
a. Pulse el cuadro desplegable de Seleccionar aplicacion.
b. Pulse Nuevo e introduzca un nombre para el nuevo apero.

19
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3. Configure los siguientes parametros del implemento:
o Anchura del implemento: la anchura del implemento.

o

o

Omitir(+)/Solapar(-): un valor positivo significa la distancia omitida
mientras que un valor negativo significa la distancia solapada.

F(+)/B(-) Desplazamiento: distancia vertical entre el eje trasero del
vehiculo y la parte trasera del implemento. Un valor positivo significa que el
implemento esta instalado en la parte delantera del vehiculo, mientras que
un valor negativo significa que esta instalado en la parte trasera del
vehiculo.

Desplazamiento L(-)/R(+): distancia entre la linea central del vehiculo y el
centro del implemento. Un valor positivo significa que el centro del
implemento esta a la derecha de la linea central del vehiculo, mientras que
un valor negativo significa que esta a la izquierda de la linea central del
vehiculo.

4. Pulse Calibrar cresta:

@ L(-)/R(+) Offset

{8 Right Distance

(E) Left Distance

Calculate

5. Pulse Calcular. El sistema calcula automaticamente el resultado y lo rellena en
las casillas de entrada.

6. Pulse para confirmar.



1.5 Calibrar el vehiculo

La calibracion correcta del vehiculo es la premisa para que el vehiculo pueda lograr una
conduccion automatica de alta precision. Y es necesario después de montar todo el
sistema y antes de establecer un trabajo.

La interfaz principal del calibrado del vehiculo es la siguiente:

o

1.Vehicle 2.Control Mode 3.ECU Direction

e

/- e S -

b 4.Callbration 5.Roll Pitch 6.Antenna Offset

N 'lencoder G'i"'ift:) & [

Transplanter /a ._
L fe;

Control Para Reset ECL

Antes de realizar la calibracién del vehiculo, asegurese de que el simbolo del estado del

satélite en la parte superior derecha es
(retardo) esta dentro de 1 - 3.

, y el valor después de RTK

Para calibrar el vehiculo, haga lo siguiente:

1. Pulse el menu principal Calibrar vehiculo e introduzca la contrasefa.
2. Seleccione un tipo de vehiculo:

o Tractor estandar

o Combine

o Transplantadora

21
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3. Haz lo siguiente:

e

h J

Setthe vehicle

l

Select a control mode

Y

Select the ECU direction

¥

Calibrate the encoder

h 4

Set roll and pitch

h

Setthe antenna offset

r

Set control parameters

C

End )

CAUTION: Calibrating the encoder is required only when the
- Control mode is set to EWheel Steering with Encoder.

22



1.5.1 Ajustar el vehiculo

Al configurar el vehiculo, asegurese de que todos los valores estan ajustados con precision,
ya que es el requisito previo para la conduccién automatica precisa.

Para ajustar el vehiculo, haga lo siguiente:

/o
’

0%

1.¥ehicle Setup 8

1. Para acceder a la interfaz del
I

ehicul 3e
ehiculo, pulse

(D Antenna Height

(@) Antenna F(+)/B(-)
Offset

(3) Antenna L(-)/R(+)
Offset

(@) Wheelbase

Antenna Orientation

Min Turning Radius

2. En la pagina Parametros, configure los siguientes parametros:

@ PRECAUCION: Todos los parametros relacionados con la antena son
parametros relacionados con la antena de posicionamiento del MC5 (en adelante,
antena de posicionamiento).

o Altura de la antena: distancia entre la antena de posicionamiento y la
parte inferior de la rueda trasera.
o Antena F (+) / B (-) Offset: distancia entre el centro de la antena
de posicionamiento y el centro de la rueda trasera:
= Sila antena de posicionamiento esta delante del centro de la
rueda trasera, introduzca un valor positivo.
= Si esta detras del centro de la rueda trasera, introduzca un valor
negativo.
o AntenalL (-) / R (+) Offset: distancia entre el centro de la antena
de posicionamiento y el eje central del vehiculo:
= Sila antena de posicionamiento esta a la derecha del eje
central, introduzca un valor positivo.
= Siesta alaizquierda del eje central, introduzca un valor negativo.
o Distancia entre ejes: distancia entre el centro de la rueda delantera y
el centro de la rueda trasera. Consulta este valor en el manual del
vehiculo.
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o Orientaciéon de la antena: angulo entre la linea que conecta la antena
inteligente MC5 y la antena GNSS UA35 y el eje central del vehiculo.

= Sila antena de posicionamiento se encuentra en la parte trasera
del techo del vehiculo, la linea es paralela al eje central. Utilice el
valor predeterminado 0°.

= Sila antena de posicionamiento esta a la izquierda del techo del
vehiculo, la linea es vertical al eje central. Por favor, introduzca
90°.

= Sila antena de posicionamiento esta a la derecha del techo del
vehiculo, la linea es vertical al eje central. Introduzca 270°.

@ ATENCION: 180° no esta permitido. Y se sugiere ajustarlo a 0°.

o Radio de giro minimo: es el valor mayor entre el radio de giro a la
izquierda, calculado girando el volante a la izquierda al maximo a baja
velocidad, y el radio de giro a la derecha, calculado girando el volante a la
derecha al maximo. Consulte el manual del vehiculo para conocer este
valor.
3. Opcional: Para configurar el estado de la IMU y la antena GNSS UA35, pulse Otros
para entrar en

Parameters

Built-in
External

Antenna Mode
Single Antenna

Dual Antennas

Tipo de IMU
o Integrada: no se instala una IMU externa en la cabina.
o Externa: se instala una IMU externa en la cabina.
Modo GNSS
o Antena unica: no se utiliza una antena GNSS US35.
o Antenas dobles: se utiliza una antena GNSS UA35.

4. Para guardar los ajustes, pulse
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1.5.2 Seleccionar un modo de control

Q PRECAUCION: Reinicie el sistema cada vez que modifique el modo de control.

Para seleccionar un modo de control, haga lo siguiente:

1. Para entrar en la interfaz del Modo Control, pulse Skl .

2. Seleccione uno de los siguientes modos de control:
o Direccion hidraulica con Gyro-WAS
o Direccion E-wheel con Gyro-WAS
o Direccién E-wheel con codificador

3. Para guardar los ajustes, pulseu.

1.5.3 Seleccione la direccion de la ECU

Se utiliza para seleccionar la direccion correcta del cable (la direccién del conector de
bus en el MC5 (ECU-MAIN-CABLE)).

La orientacion superior del MC5 esta fijada para UP la direccion del logotipo en el MC5.

@ PRECAUCION: Reinicie el sistema cada vez que modifique la direccién de la ECU.

Para seleccionar la direccion de la ECU, haga lo siguiente:

1. Para entrar en la interfaz Direccién 3.ECU Direction g

U pulse
oker e 704B/S

Cable Direction: Left ) Laft
Right

Front

Back
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2. Seleccione una de las siguientes direcciones de cable segun las condiciones reales:

©)
@)
©)
o

Izquierda: el conector del bus esta a la izquierda del EUC.

Derecha: el conector del bus esta a la derecha de la ECU.

Frontal: el conector del bus se encuentra en la parte delantera de la ECU.
Parte trasera: el conector del bus se encuentra en la parte trasera de la ECU.

3. Para guardar los ajustes, pulsem )
Después de seleccionar la direccion de la ECU, reinicie el MCS5 sin reiniciar la pantalla.
1.5.4 Calibrar el sensor

Durante la calibracion del sensor, controle la velocidad entre 1y 1,5 km/h.

Para calibrar el sensor, haga lo siguiente:

1. Conduzca el vehiculo a una zona de al menos 30 m * 50 m.

e

Encoder

2. Para acceder a la interfaz de calibracion del sk

O i .dCC

Attention: At least 30 m x 50 m area is required.
Calibration steps:

1. Click Start. The vehicle automatically drives an S-shaped curve for about 30 m. (Please make sure
the speed is within 1 - 1.5 km/h.}

After the calibration |s completed, the result shows in the Result input box.

2. Click Complete to finish the calibration.

[ s

3. Haga clic en Inicio. El sistema controla automaticamente el vehiculo para que
recorra una curva en forma de S durante unos 30 m, y el resultado se rellena
automaticamente en el cuadro de introduccion de resultados al finalizar.

4. Pulse Completar para salir del ajuste.
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1.5.5 Ajustar balanceo y cabeceo

Debe realizarse en una zona llana y abierta. De lo contrario, el valor de la Desviacién
puede exceder el rango permitido (£2,5 cm) durante la conduccién automatica.

Durante el ajuste de balanceo y cabeceo, por favor mantenga la velocidad del vehiculo
dentro de 3 km/h ~ 5 km/h y asegurese de su propia seguridad.

Para ajustar el balanceo y el cabeceo, haga lo siguiente:

1.

w N

s

'l T

g

e

5.Roll Pitch

Para entrar en la interfaz Roll

& Deviation 75.07 m Speed  0.0kmvh

Complete

e
Ld

Para fijar el punto actual como punto A, pulse Fijar A.

Para ajustar el punto B, conduzca el vehiculo al menos 50 m y pulse Set B.
Conduzca el vehiculo una distancia larga, gire el vehiculo, conduzca el vehiculo en
la linea extendida de AB, y asegurese de que el valor de Desviacioén esta dentro
de 5 cm antes de que el vehiculo alcance el punto B.

Desviacion: la distancia entre el vehiculo y la linea AB.

Pulse Piloto automatico activado para activar la conduccién automatica desde el
punto B al punto A, y pulse

Piloto automatico desactivado para desactivar la conduccién automatica cuando
el vehiculo alcanza el punto A.

Conduzca el vehiculo una distancia larga, gire el vehiculo, conduzca el vehiculo en
la linea extendida de AB, y asegurese de que el valor de Desviacién esta dentro
de 5 cm antes de que el vehiculo alcance el punto A.

Pulse Piloto automatico activado para activar la conducciéon automatica del punto
A al punto B, y pulse

Piloto automatico desactivado para desconectar la conduccion automatica cuando
el vehiculo alcanza el punto B.

Pulse Completar. El sistema rellena automaticamente las casillas de entrada de
Balanceo y Cabeceo.

Pulse Completar para salir del ajuste.
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1.5.6 Ajustar el desplazamiento de la antena

Durante la conduccion automatica, la velocidad debe controlarse entre 1,5y

3 km/h. Para ajustar el desplazamiento de la antena, haga lo siguiente:

1-;4

h &Antennsg Offsat

1. nasos de calibracidn en la siguiente in

Pulse terfaz:

alibration steps:

Note: During automatic driving,
please keep vehicle speed within
1.5 - 3 km/h.

1. Press Set A to set point A,
drive vehicle a certain distance

Calculate

3. Stop vehicle when the value
of deviation is less than £ 1cm,
and mark the location where is

engaged,

2. Para entrar en lainterfaz Antenna Offset, pulse | CONOZCA. Aparece la
interfaz Desplazamiento de antena:

h Deviation 0 cm Speed  0.0km/h

ﬁ Measured

Value

Complete

Antenna L(-}/R(+) Oﬁsatn m

Si no esta seguro de los pasos de calibracion durante el ajuste de la linea de
retroceso, pulse Ayuda.
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9.

Para ajustar los puntos A y B, haga lo siguiente:
a. Para fijar el punto actual como punto A, pulse Fijar A.
b. Para ajustar el punto B, conduzca el vehiculo una cierta distancia y pulse Set
B.
Conduce el vehiculo una cierta distancia, dale la vuelta y pulsa Piloto
automatico activado para activar la conduccion automatica desde el punto B
al punto A,
Detenga el vehiculo cuando el valor de la Desviacién sea inferiora+ 1 cm,y
marque el lugar donde se encuentra verticalmente hacia fuera a 50 cm de la
rueda real derecha.
Conduzca el vehiculo una cierta distancia con la conduccién automatica
activada, pulse Autopilot Off para desactivar la conduccion automatica y dé la
vuelta al vehiculo.
Pulse de nuevo Piloto automatico activado para activar la conduccion
automatica y realice una de las siguientes acciones segun el valor de
Desviacién:
o Siesinferiora =1 cm en el lugar marcado, detenga el vehiculo y pulse
Piloto automatico desactivado para desactivar la conduccién automatica.
o Sino es inferior a £ 1 cm en el lugar marcado, dé marcha atras y vuelva a
conducir el vehiculo hasta el lugar marcado.
Si sigue siendo inferior a £ 1 cm, repita la operacion o comience desde el
paso 1 en otra zona abierta.
Mida la distancia entre la ubicacién marcada y la rueda trasera izquierda, e
introduzca el resultado en la casilla de entrada de Valor medido. El sistema
rellena automaticamente la casilla de entrada de Desplazamiento Antena L(-
)/R(+).
Pulse Completar para salir del ajuste.

1.5.7 Establecer parametros de control

Se utiliza para ajustar la adquisicion de linea, los parametros de seguridad y los
parametros PID. Se sugiere utilizar los parametros de control por defecto.

Para ajustar los parametros de control, haga lo siguiente:

1.

£
{

&
-}

Control Setup

Para acceder a la interfaz Control
ara, pulse’’

Creeper o o—— %Y s C—

(< 1kmyh) 5 (1- 4 kmyh) !
Mmoo Cn— o - O

(4- 10 km/h) 5 Mo 26 ban <

Line

Con oL
0.1

Pivot S DEFAULT
1.5
Grid GO O DEFAULT
8 0.1 29

Line Curve
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2. Ajuste los parametros relacionados con la
adquisiciéon de lineas. Rango: 1 - 10.
Cuanto menor sea el valor, mayor sera la frecuencia de la direccion del volante.

3. Para configurar los parametros de seguridad, pulse Seguridad para cambiar a

la pagina Seguridad y configurar los parametros correspondientes:

Line Acquisition m PID

Alarm Current (0 - 15 A) Duration (0 - 2000 ms)

Line @ (S a0 ((SSS_—"
7 1200
Contour EEEEESSSESTSTCHINNENN GRS Co
9 1600

Pivot @ (S O
5 1600

Grid G O aEmmmmmr (6]
15

DEFAULT

4. Para ajustar los parametros PID, pulse Ajustes PID y ajuste los parametros
relacionados:

Al = § 7048/5

*

Line Acquisition

DEFAULT
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1.5.8 Reiniciar la ECU
Se utiliza para restablecer los ajustes de calibracidén del vehiculo a los ajustes de fabrica.

A Atencion: Esta operacion es irreversible. Se borraran todos los datos de calibraciéon
del vehiculo y del sensor. Tenga cuidado.

Para reiniciar la ECU, pulse i

1.6 Establecer modo de comunicacion

Para establecer el modo de comunicacion, haga lo siguiente:
1. Pulse el menu principal Modo de comunicacion:

l External Correction
Correction Source  Display 2 ATLAS

SBAS

2. Para seleccionar una fuente de correccion, pulse Fuente de correcciéon y
seleccione una de las siguientes:
o Mostrar
o MC5
3. Para conectar Wi-Fi, pulse Wi-Fi y seleccione la Wi-Fi de destino.
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32

Internal Correction

Correction Source  Display » )
Internal Radio

Ntrip

Differential Age
SBAS

a. Realiza una de las siguientes acciones:
= Seleccione si desea activar la radio interna.
= Seleccione si desea activar Ntrip.

@ PRECAUCION: Si Ntrip esta activado y la sefial de red es
mala, active el punto de acceso de su teléfono moévil y conecte el
terminal de pantalla ST6 al punto de acceso.

b. Seleccione si desea activar aRTK.
Con ella activada, el receptor es capaz de generar posiciones RTK incluso
si la fuente de correccion RTK deja de estar disponible dentro del limite de
antigledad aRTK establecido.

c. Fijar edad diferencial.

d. Seleccione si desea activar SBAS.
SBAS: sistema de aumento diferencial de area amplia (sistema de aumento
basado en satélites).



External Correction

Correction Source  Display » ATLAS

SBAS

o Seleccione si desea activar ATLAS.

Con ella activada, seleccione un canal de entre los siguientes:

= Auto
= 1545,855 MHz (Asia)
= 1545,915 MHz (EE.UU.)
= 1545,905 MHz (UE)
o Seleccione si desea activar SBAS.

1.7 Diagnosticar

Para empezar a diagnosticar el sistema, haga lo siguiente:

1. Pulse el menu principal Diagnosticar.

2. Haz lo siguiente:

Compruebe el estado del satélite.
Compruebe los parametros del sistema.
Comprueba el estado del sistema.
Comprueba el estado de la red.

Utiliza la asistencia a distancia.

O O O O O
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1.7.1 Comprobar el estado del satélite

Para comprobar los ajustes del satélite, pulse Estado del Satélite para cambiar a la pagina
Estado del Satélite, y compruebe lo siguiente:

MIII ulh” RTK 2

T system .
Par:meters System Status Metwork Status Remote Assistance
2021/06/17 05:1%:18 N31.08443512 E121.53039019

Solution Status

Distance to Base

““

GMSS Signal

L1,L2,61,62,81,82,83,828 E18,ESA E58,9,0,4,0,9,0,0,0,5,0,0,6,AD,0,C B, DB,CDA

e HoraUTC

Latitud, longitud y altitud: las coordenadas de la posicion actual.
Estado de la solucién: el estado actual de la solucion.

Velocidad: la velocidad actual del vehiculo.

Direccién: la diferencia de angulo del MC5 y la direccion norte.
Precision: unidad: m

Distancia a la base: la distancia entre la posicion actual y la estacién base.
GNSS SN: se utiliza para el registro y la autorizacion.

Display SN: el SN de la pantalla.

« Angulo de la rueda: el angulo actual de la rueda.

» Senal GNSS: el GNSS de seguimiento y la intensidad de la sefal.

e Suscripcion: Autorizacion GNSS, precision Atlas y tiempo de caducidad.

1.7.2 Comprobar los parametros del sistema

Se utiliza para comprobar los valores de distancia entre ejes, anchura de barrido,
suavidad, altura de antena, desplazamiento F(+)/B(-) de antena, desplazamiento L(-
)/R(+) de antena, orientacién de antena, balanceo, cabeceo, WAS izquierda, WAS
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centro, WAS derecha, radiofrecuencia, GYRO, TB (X, Y y Z), implementar desplazamiento

F(+)/B(-), implementar desplazamiento L(-)/R(+), modo de control y resultado del
codificador.

Para comprobar los parametros del sistema, pulse Parametros del sistema
para cambiar a la pagina Parametros del sistema y compruebe los
parametros relacionados:

40 (1]
il anl RTK2

Satellite Status E System Status Metwork Status Remote Assistance

Swath Width Antenna Helght

Antenna F{+)/B(-) Offset Antenna L{-)/R(+) Offzet Antenna Oriemtation

WAS Left WAS Center WAS Right

Radio Frequency GYRO,TB,X GYRO,TB,Y GYRO,TB,Z

m 0.000129,0.001867 0.000043,-0.005647 0.000357,-0.011059

Implemnent Offset F(+)/B(-) Implement Offset L{-)/R(+) Control Mode Encoder Result

1.7.3 Comprobar el estado del sistema
Para comprobar el estado del sistema, haga lo siguiente:

1. pagina Estado del sistema:

49 (1
il a1l RTK2

; System = x
Satellite Status Par:meters 1 Stati Metwork Status Remote Assistance

ECU 5 Angle sensor @

ECU Serial Port @

Pulse Estado del sistema para cambiar a la

GNSS Serial Port ()

Antenna @

Solution Status @

2. Compruebe el siguiente estado:
o ECU: incluye puerto serie ECU y puerto serie GNSS.
o Antena: incluido el estado de la solucién y el curso HDT.
o Motor: incluye conexion, corriente, tension y temperatura.
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o Volante eléctrico: incluye la conexién del volante eléctrico, la corriente,
la tensién y la temperatura.
3. Para consultar los registros de errores para la solucion de problemas, pulse
REGISTRO DE ERRORES.
4. Para comprobar la direccion, pulse STEERING CHECK y pulse < o > para
ajustar el angulo del volante:

Steering check

Wheel angle: 20.0

O ©

1.7.4 Comprobar el estado de la red

Para comprobar el estado de la red, pulse Estado de la red para cambiar a la pagina
Estado de la red y compruebe lo siguiente:

w

“all - |'I| RTK 2

& 3 System - 1
Satellite Status Par:meters System Status SISl Remote Assistance

Succeeded in logging in the platform

5T6 ICCID: 89860425102040046862

MCS ICCID: 89860620000004506300

» Estado de conexion de la plataforma
e Estado de la cuenta CORS

» Estado de conexion del CORS

* Velocidad de descarga

¢ Velocidad de carga

1.7.5 Utilizar la asistencia remota

Para utilizar la asistencia remota, pulse Asistencia remota para cambiar a Asistencia
remota
pagina.
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@ PRECAUCION: Antes de utilizarlo, péngase en contacto con nosotros.

1.8 Ajustes

Para configurar los ajustes del sistema, haga lo siguiente:

1. Pulse el menu principal Ajustes:

Ul = § 70485

Brightness

Language

f

Day/Night

Authorization

2. Configura los ajustes basicos.
3. Autorizar el sistema.
4. Compruebe la version del sistema.

1.8.1 Configuracion basica

Para establecer la configuracién basica, configure una de las siguientes opciones en
funcion de sus necesidades:

* Seleccione la unidad de velocidad: incluidos km/h y mph.
» Seleccione la unidad de superficie: incluyendo Mu y Ha.
* Selecciona un idioma.

* Selecciona el modo de trabajo: diurno y nocturno.

e Ajusta el brillo.

¢ Ajusta el volumen de la voz.

1.8.2 Autorizar el Sistema
Incluye lo siguiente:

e Autorizacion horaria: para obtener la fecha de caducidad.

» Autorizacién de funciones: para desbloquear funciones como la baja velocidad, el
modo de guiado por cuadricula y el modo de guiado por contorno.

e Autorizacion de Atlas: para obtener la fecha de caducidad de Atlas.
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1.8.2.1 Autorizacion de tiempo de trabajo
Para realizar la autorizacion de tiempo, haga lo siguiente:

1. Para entrar en la pagina Hora, pulse Autorizacion — Hora:

Expiry Date

Authorization Code

2. Pulse la casilla de Codigo de autorizacion e introduzca el codigo de autorizacion.

3. Pulse . Los datos de caducidad se muestran automaticamente en el cuadro

de introduccion de la fecha de caducidad.

1.8.2.2 Autorizacion de la funcion Do
Para autorizar la funcion, haga lo siguiente:
Se utiliza para desbloquear la funcion de trabajo a baja velocidad, el modo de cuadricula y
el modo de contorno.

1. Para entrar en la pagina Funcién, pulse Autorizacién — Funcioén:

2. Pulse la casilla de Cédigo de autorizacion e introduzca el cédigo de autorizacion.
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de entrada de Funclon autorizada.
1.8.2.3 Autorizacion Do Atlas
Para realizar la autorizacion Atlas, haga lo siguiente:

pagina Atlas, pulse Autorizacion — Atlas:

1. Para entraren la

Expiry Date

Authorization Code

2. Pulse la casilla de Cédigo de autorizacién e introduzca el cédigo de autorizacion.

3. Pulse- Los datos de caducidad se muestran automaticamente en el cuadro
de introduccion de la fecha de caducidad.

1.8.3 Compruebe la version del sistema

Incluye la comprobacion de la version del software y del firmware, y su actualizacion a
través del sistema o del USB si no son la ultima version.

Si necesita actualizar la versidon de software y la version de firmware a través del USB,
antes de comprobar la version del sistema, inserte un USB con las ultimas versiones y
asegurese de que los archivos de firmware se colocan en el directorio Root
directory/devfrm del USB y los nombres de firmware son los siguientes:

« ECU: AUP_MC5RC.psr
« Rueda E: EES_E2910.bin

« Tarjeta GNSS: V28 BRD_FRM.bin
« iMM1: iMM1_FRM.bin
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Para comprobar la version del sistema, haga lo siguiente:

1. Versién para la prensa:

Software R2.0.0.21091501_International

Firmware App,V4.2.003F_xa210719,Mon,2.000,BL V100, HW,MC5_V5.1,,,RVG149.00.09

GNSS Board

Update Software by USB Update Firmware by USB

Check Software Version Check Firmware Version

2. Opcional: Comprobar la informacién de la version actual del software, firmware
y placa GNSS.

3. Para comprobar la version de software, pulse Comprobar version de software /
Actualizar software por USB. El sistema comprueba automaticamente si la
version de software actual es la mas reciente. El sistema actualiza automaticamente
el software si no es el mas reciente.
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4. Para comprobar la version del firmware, haga lo siguiente:
a. Pulse Comprobar Version de Firmware / Actualizar Firmware por
USB. El sistema comprueba automaticamente si la version actual del
firmware es la mas reciente y comienza a descargar el firmware,
mostrandose la siguiente interfaz en caso contrario:

1. Confirm the item to update, and press Start.

2. Press Start. Updating starts.

Note: During updating, please do not power off ECU and display, restart or remove USB.
3. Restart the system after updating.

ECU EWHEEL GNSS [IMM1

Start update

b. Compruebe el elemento de destino para actualizar (incluyendo ECU, E-
wheel, placa GNSS y iMM1).
c. Pulse Inicio. Se inicia la actualizacion.

@ Precaucién: Durante la actualizacién, por favor, no apague la ECU y
la pantalla, reinicie o retire el USB.

Alternativamente, para actualizar el firmware a través de Web Ul en su PC, consulte
Web Ul para mas detalles.
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