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Instrukcje bezpieczenstwa

Przed uzyciem danego zestawu automatycznego kierowania FIDynamics (w
skrocie zwanego zestawem), nalezy uwazne przeczyta¢ ,Instrukcje obstugi
oprogramowania zestawu automatycznego kierowania FJDynamics" w celu

wykorzystywania pozyskanych informacji w trakcie obstugi.

Wymogi dotyczace operatora

1. Osobom ponizej 18 roku zycia zabrania sie prowadzenia pojazdow.

2. Jazda pod wplywem alkoholu jest zabroniona.

3. Jazda w stanie zmeczenia jest zabroniona.

4. Kierowcy muszg uzyska¢ odpowiednie prawo jazdy wymagane przez lokalne

przepisy.

Warunki eksploatacji
. Nalezy jezdzi¢ w otwartym terenie z dala od ludzi oraz upewni¢ sie, ze w

obszarze pracy nie jest obecny zaréwno personel jak i pojazdy, ktére nie sg
absolutnie niezbedne.

. Nalezy jezdzi¢ z dala od ludzi, zwierzat gospodarskich, przeszkdd, przewoddw
elektrycznych, wysokich budynkéw, lotnisk, wiez sygnatowych itp. tak, aby nie
zaktocac sygnatu i nie wptywac na prace zestawu.

. Nalezy pracowac¢ przy dobrej pogodzie (nie przy ekstremalnych warunkach
pogodowych takich jak ulewny deszcz, mgta, $nieg, wytadowania atmosferyczne,
silny wiatr itp.)

. Kiedy zestaw jest w fazie testowania, kalibracji, regulacji lub pracuje w trybie
automatycznego kierowania, nalezy upewnic sig, ze nie ma ludzi lub przeszkéd
w poblizu toru jazdy, co ma zapobiec obrazeniom ciata lub uszkodzeniu mienia.

Zasady eksploatacji
Podczas jazdy lub obstugi, wsiadanie i wysiadanie z pojazdu jest

surowo zabronione.

Pojazd musi by¢ stale monitorowany przez kierowce w celu zapewnienia

interwencji w odpowiednim momencie.
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3.Gdy pojazd wyposazony w dany zestaw porusza sie po drogach
publicznych lub w obszarach publicznych, nalezy upewnic sig, ze zestaw

jest wylgczony.

Inspekcje
1. Nalezy upewnic sig, ze w jadacym pojezdzie znajduje sie wystarczajgca ilosé

paliwa.

2. Nalezy upewnic¢ sie, ze parametry w zestawie sg skalibrowane przed
rozpoczeciem automatycznej jazdy.

3. Nalezy upewnic¢ sie, ze antena i czujnik kata sg prawidtowo zainstalowane.
Jesli wystepuja jakiekolwiek ruchy, nalezy je ponownie skalibrowa¢ przed
uzyciem.

4. Nie nalezy korzysta¢ z zuzytych lub uszkodzonych kabli. Nalezy dokonaé

zakupu nowych kabli oraz ich wymiany w odpowiednim terminie.

Pozostate zasady
1. Nie nalezy samodzielnie demontowaé produktu, w przeciwnym razie bedzie

to miato wptyw na serwis gwarancyjny.

2. Uszkodzenia sprzetu spowodowane dziataniem sity wyzszej (uderzenie
pioruna, wysokie napiecie, kolizja) nie sg objete bezptatng ustugg
serwisowa.

3. Nalezy podtgczy¢ urzadzenie $cisle wedtug wskazéwek zawartych w
instrukcji. W przypadku kabli, takich jak kable do transmisji danych, nalezy
Scisng¢ koniec wtyczki i delikatnie jg wtozy¢. Nie nalezy mocno ciggngc¢ ani
nawet obracac kabla, gdyz moze to spowodowac ztamanie igly.

4. Przy zasilaniu danego produktu (zestawu) nalezy zwréci¢ uwage na
wymagania dotyczace zasilania urzgdzenia (moc sterownika i kierownicy

elektrycznej wynosi 10-30V).
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Rozdziat | Informacje dotyczace niniejszego dokumentu

1 Cel

Niniejszy dokument opisuje sposob korzystania z zestawu do
automatycznego kierowania FJDynamics dla pojazdéw rolniczych. Jezyk uzyty w
dokumencie jest zwigzly, a proces obstugi jest prosty i jasny, tak aby uzytkownik

maogt szybko i w sposéb doktadny nauczy¢ sie wykonywaé kazdg operacje.

2 Wsparcie techniczne
Uzytkownicy beda mieli zapewnione wsparcie techniczne i ustugi aktualizacji
przez FJ Dynamics Technology Co., Ltd. przez dtugi czas od daty zakupu

danego produktu.

Oficjalna strona FJ Dynamics: https://www.fjdynamics.com/
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Rozdziat Il Podstawowe informacje o produkcie

1 Wstep

Zestaw FJDynamics dla pojazdéw rolniczych, wprowadzony na rynek przez
firme FJ Dynamics, stanowi wsparcie jazdy po prostej linii i zapewnia w petni
bezobstugowg eksploatacje pojazdéw rolniczych. Zestaw potrafi nie tylko
sterowac uktadem kierowniczym, aby zapewni¢ wspomaganie jazdy, ale
takze realizowac¢ w petni bezobstugowe kierowanie pojazdem rolniczym
poprzez sterowanie pedatem gazu, hamulcem, sprzegtem, skrzynig biegow i
komponentami operacyjnymi pojazdu. Zestaw sktada sie z wyswietlacza
poktadowego i terminala sterujgcego, sprzetu do pozycjonowania GNSS o
wysokiej precyzji, silnika, czujnika kata, czujnika potozenia, anteny
komunikacyjnej, wigzki kabli i tak dalej.

Terminal sterujacy jest wyposazony w oprogramowanie do automatycznego

kierowania opracowane niezaleznie przez FJ Dynamics.

2 Gléwne komponenty

!

Rys. 2.2.1 Gtéwne komponenty

2
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1. Terminal sterujacy

Interfejs interakcji cztowiek-komputer, petnigcy funkcije terminala

sterujgcego i komunikacyjnego pojazdu.

2. Kierownica

Zapewnia kontrole nad uktadem kierowniczym.

3. Czujnik kata

Monitoruje kat obrotu kota, aby okresli¢ kierunek ruchu pojazdu w czasie
rzeczywistym.

4. IMU

Kompensacja danych we wszystkich kierunkach zapewnia doktadno$¢ pojazdéw
rolniczych na pochytych polach i w Srodowiskach pracy z duzymi predkosciami.
5. Antena GNSS

Odbiera dane satelitarne w celu uzyskania szerokosci i dtugo$ci geograficznej
pojazdu.

6. Antena 4G

Umozliwia komunikacje z danymi komérkowymi (4G). (Element (6) to antena 4G
- jest krétsza niz element (7))

7. Antena radiowa

Realizuje komunikacje z przeno$ng stacjg bazowg (RTK).

Srodki ostroznosci przy instalacji anteny
1. Nie wolno demontowac¢ anteny ani podtgczac/odtgczaé kabla, gdy zasilanie

jest wtagczone.

2. W przypadku instalacji anten na zewnatrz nalezy zastosowac¢ odpowiednig
ochrone przed wytadowaniami atmosferycznymi, aby zapobiec uderzeniom
pioruna.

3. Podczas instalacji na zewnatrz urzgdzen stacji bazowej, host stacji bazowej
powinien by¢ wodoszczelny.

4. Podczas uzywania lub testowania, antena radiowa stacji bazowej musi by¢

umieszczona w otwartym srodowisku zewnetrznym.
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5. Stacja nadawcza moze wytwarzac ciepto podczas uzytkowania. Nalezy
zachowac ostroznos¢, aby unikngé poparzen.
6. Nalezy unika¢ lub ograniczy¢ wystepowanie pokryw na powierzchni

stacji i utrzymywac¢ odpowiedni poziom wentylacji,

Rozdziat Il Instrukcja obstugi terminala sterujacego

1 Opis interfejsu terminala sterujagcego Type-c -Typ ¢

SIM Card- Karta SIM

Video Transmission
Camera-Kamera

TypeC @ 1 l SIM Card transmisji wideo,

$ Camera- Kamera,

Radio- Radio,

GNSS- Antena GNSS,

4G- Antena 4G

Type-C @

RS

Video Transmission 4G
Camera @ GNsS @

Camera @ Radio

Rys. 3.1.1 Opis interfejsu terminala sterujacego

Rozdziat IV Instrukcja oprogramowania terminala
sterujacego

1 Przeglad procesoéw roboczych
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Aby utatwi¢ uzytkownikom zrozumienie dziatania i korzystania z
oprogramowania, w niniejszym dokumencie opisano procedure dziatania i
powigzane funkcje pomocnicze przeptywu pracy zestawu z perspektywy nowego
uzytkownika. Nowy uzytkownik musi wykonac instalacje, konfiguracje i czynnosci
przygotowawcze przed pierwszym uzyciem zestawu i ptynnym wejsciem w tryb

automatycznego kierowania pojazdem.
2 Rozruch
Proces wstepnego rozruchu zestawu jest nastepujacy:
Wybierz jezyk — Zarejestru;j si¢ i zaloguj na swoje konto — Wprowadz

informacje dotyczace instalacji — Potgcz sie z RTK — Ustaw parametry pojazdu

— Skalibruj czujnik kata — Skalibruj caty pojazd — Zakoncz rozruch

Register and log in o| Enter installation -
Select a language 16 your account it Connect to RTK

Select language/Wybierz jezyk — Register and login to your
account/Zarejestruj sie i zaloguj na swoje konto — Enter installation
information/Wprowadz informacje dotyczace instalacji — Connect to RTK/Potgcz sig

Com z RTK —Set vehicle parameters/ Ustaw parametry pojazdu —Calibrate the angle
commis| sensor/ Skalibruj czujnik kgta — Calibrate vehicle/Skalibruj caty pojazd — Complete
commissioning/Zakoncz rozruch

Rys. 4.2.1 Proces wstepnego rozruchu

2.1 Wybér jezyka
Wiaczy¢ terminal sterowania w pojezdzie i wybrac jezyk dla zestawu.

Klikng¢ przycisk Next step. Wyswietlony zostanie ekran rejestracji i logowania.

5
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b 2 4 4 11016 AM

Hello

Please select language

3z

English v
B3

Espafiol

Turk

Rys. 4.2.2 Wybor jezyka

2.2 Rejestracja/logowanie

Po zakonczeniu ustawien jezyka, nalezy przej$¢ do ekranu rejestracji i
logowania.

Rejestracja konta: Do pierwszego uzycia zestawu wymagana jest rejestracja
konta. Nalezy klikng¢ opcje Register immediately. Na wyswietlonym ekranie nalezy
wprowadzi¢ swdj adres e-mail, kod weryfikacyjny i hasto, a nastepnie klikng¢ opcje
| agree w Polityce prywatnosci uzytkownika.

Logowanie do konta: Jesli uzytkownik posiada zarejestrowane konto, moze
zalogowac sie bezposrednio, wprowadzajgc swojg nazwe uzytkownika (adres e-
mail) i hasto, aby wejs¢ na ekran gtéwny zestawu.

Opcja Forgot password, gdy uzytkownik zapomniat hasta: pozwala na
wejscie do ekranu resetowania hasta, gdy uzytkownik nie pamigta hasta. Nalezy
wprowadzi¢ swoj adres e-mail, kod weryfikacyjny i nowe hasto. Nastepnie klikng¢
przycisk Login, aby przejs¢ do ekranu gtéwnego zestawu.
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A & 10:16 AM

Register immediately

Rys. 4.2.3 Ekran gtéwny rejestracji i logowania

2.3 Wejscie do panelu zawierajacego informacje dotyczace instalacji

Po udanej rejestracji i zalogowaniu sig po raz pierwszy, uzytkownik musi
wprowadzi¢ odpowiednie informacje dotyczgce instalacji, informacje o uzytkowniku i
informacje o zestawie. Nalezy pamietaé, ze wprowadzone informacje poczatkowe
bedg miaty bezposredni lub posredni wptyw na obstuge posprzedazowsg. Dlatego
nalezy Scisle przestrzega¢ ponizszej procedury:

Krok 1 : Wprowadzi¢ informacje o uzytkowniku po udanej rejestraciji i klikng¢ opcje
Next step.

7
©FJ Dynamics Technology Co., Ltd. Wszelkie prawa zastrzezone.



-y e v .4 L1019 AM

Please enter user information

We need to obtain the following information for better service.
Input None if no information is availiable.

User Name ‘

Age \

Rys. 4.2.4 Wejscie do panelu informacji o uzytkowniku

Krok 2 : Wprowadzi¢ informacje i nacisng¢ przycisk Next step. Zostanie

wyswietlony ekran wprowadzania informacji o pojezdzie rolniczym.

= ye v 4 & 1019 AM

Please enter the information of Autosteering Kit

We need to obtain the following information for better service.
Input None if no information is availiable.

Installer's Name | ghi{ |

Installation Date  2020-10-17 v |

|
< (o] m}

Rys. 4.2.5 Wejscie do panelu informacji o zestawie
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Krok 3 : Poda¢ wszystkie parametry dotyczgce pojazdu rolniczego i klikng¢ przycisk
Save.
Zostanie wyswietlony ekran gtéwny.

b e VA G1019AM

Please enter the information of agricultural vehicle

Type of the vehicle Tractor The program will restart after switching type
Vehicle Brand hhjn bhhn
Vehicle Model ghh

Vehicle Serial Number {01

=1 < (o) O

Rys. 4.2.6 Wejscie do panelu zawierajgcego informacje o pojezdzie

Po wybraniu typu pojazdu, zestaw wejdzie bezposrednio do panelu
dotyczgcego odpowiedniego zestawu pojazdu rolniczego. Nalezy wybraé typ
pojazdu, ktéry bedzie faktycznie uzywany.

2.4 Ekran gtéwny

Po pomys$inym zalogowaniu sie do systemu, pojawi sie ekran gtdwny. Mozna
przegladac stan potgczenia sieciowego i stan pracy w czasie rzeczywistym. Rekord
logowania do konta zostanie automatycznie zapisany lokalnie. Dlatego mozna
bezposrednio wejs¢ na ekran gtowny zestawu za kazdym razem po jego otwarciu.
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Location New Guidance

History i

Rys. 4.2.7 Strona gtéwna
1.Aktualny tryb jazdy

Pokazuje aktualny tryb jazdy, w tym tryb jazdy recznej i jazdy z automatycznym
kierowaniem.

2.Sygnat 4G

Sygnat 4G, sygnat sieci komoérkowej, pokazuje transmisje danych komérkowych w
czasie rzeczywistym systemu jazdy autonomiczne;.

3.Sygnat GNSS
Sygnat GNSS, sygnat satelitarny, pokazuje status potgczenia systemu.
4.Sygnat RTK

Sygnat RTK jest sygnatem réznicowym fazy nosnej. Obejmuje on dwa tryby
przenosnej stacji bazowej i sieci RTK, pokazujgc site sygnatu réznicowego w czasie
rzeczywistym.

5.Czas

Czas systemu Android; uzytkownicy mogg recznie zmieni¢ strefe czasowg w
systemie Android

10
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6.Przelgcznik perspektywy

Ustawi¢ perspektywe widoku tréjwymiarowego, naciskajgc przycisk.

7.Nowa linia prowadzenia

Ustawi¢ nowa linie prowadzenia, naciskajgc ten przycisk skrotu.

8.Przycisk Start / Stop automatycznego kierowania

Nacisng¢, aby uruchomi¢ lub zatrzymac pojazd.

9.Status

Nacisng¢ przycisk ,STATUS", aby uzyskaé dostep do informacji w czasie
rzeczywistym i aktualnego statusu maszyn rolniczych.

10.Linia prowadzenia

Nacisng¢ opcje ,GUIDANCE LINE", aby uzyska¢ dostep do strony szczegotowej linii
podstawowej, umozliwiajgcej sprawdzanie, dodawanie, wybieranie i usuwanie linii
prowadzenia.

11.Historia lokalizacji

Nacisng¢ opcje ,LOCATION HISTORY", aby uzyska¢ dostep do danych operacji, w
tym do Daty, Odstepu, Powierzchni, Przebiegu, Predkosci i Trasy.

12.Ustawienia

Nacisna¢ opcje ,SETTINGS", aby uzyska¢ dostep do Ustawien parametréw, Ustawien
RTK, Sprawdzania usterek, Aktualizacji systemu i Wers;ji.

13.Pojazd

Pokazuje ruch pojazdu w czasie rzeczywistym.

2.5 Polaczenie z RTK
Po pomysinym przejsciu do ekranu gtéwnego, nalezy podigczy¢ zestaw do

RTK. Nalezy wykona¢ nastepujgce operacje:

Krok 1 : Wybra¢ Ustawienia > Ustawienia RTK. Pojawi sig ekran ustawien
RTK.
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"M i 10:31 AM

Driving in Manual Mode AMITUSI

User Information

Status Z

RTK settings
Working Width Alerts
Auxiliary Functions

Parameter Settings

Location New Guidance

‘ ine
History Troubleshooting

° Vehicle information

Rys. 4.2.8 Lista ustawien

Krok 2: Wybrac¢ tryb potaczenia z RTK, ktérego uzytkownik chce uzyc.

M & 10:30 AM

MU

-
Driving in Manual Mode

g < RTK settings
£ Mobile Base Station

Status

Frequency Code Frequency Connecting

@ NetworkrTk (DS [ )

Guidance Line ( No host information

Location New Guidance
Line

History

Rys. 4.2.9 Potagczenie z RTK
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-Zestaw moze by¢ podtgczony do stacji bazowej RTK lub do internetowego RTK.
Domysinie zestaw jest podtgczony do mobilnej stacji bazowej. Mozna przetgczy¢
tryb potaczenia za pomocg przetgcznika Enable/Disable. Jesli zestaw jest
przetgczony w tryb RTK, tryb ten bedzie domysinie wyswietlany przy nastepnym

logowaniu.

Jesli uzytkownik chce podtagczy¢ mobilng stacje bazowg RTK, nalezy wigczy¢ opcje
Mobile Base Station. Nastepnie, nacisna¢ opcje Frequency Connecting. W
wys$wietlonym oknie dialogowym, wprowadzi¢ wymagany kod czestotliwosci
podtaczonej stacji bazowej. (Szczegdtowe informacje na temat zasad

wprowadzania kodu czestotliwo$ci stacji bazowej znajduja sie w Instrukcji obstugi

stacji bazowej).

Rys 4.2.10 Wprowadzanie kodu czestotliwosci

- Jesli uzytkownik zamierza potaczy¢ sie z Internetowym RTK, nalezy wtgczy¢
funkcje Internet RTK i dotkna¢ przycisku Connect. W wyswietlonym oknie

dialogowym wprowadzi¢ nazwe domeny Ntrip i informacje o koncie.
13
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Informacje o nazwie domeny Ntrip: Okresli¢ Host i Port, a nastgpnie klikngé
przycisk Get Source. Port o najsilniejszym sygnale pasujgcym do zestawu
zostanie automatycznie wyswietlony domyslinie w polu Source Node, co oznacza,

ze zakonczono podawanie informacji o domenie Ntrip.

Informacje o koncie Ntrip: Wprowadzi¢ informacje o swoim koncie w Account
and Password po okresleniu informacji o domenie Ntrip. Nastepnie kliknaé

przycisk Connect, aby potgczy¢ sie z odpowiednim internetowym RTK.

Source
Node:

Account:

Password:

Cancel

Rys 4.2.11 Potgczenie z RTK

Uwagi do potaczenia z RTK:
1. Potaczenie z czestotliwoscig stacji bazowej zajmie do 3 minut, prosimy o
cierpliwos¢.

2. Jesli nie udaje sie potaczy¢ z RTK, nalezy sprébowac przetgczy¢ sie na
potaczenie RTK dwukrotnie. Jesli blgd nie ustgpi, sprawdzi¢ czy RTK jest
wyswietlany nieprawidtowo, wybierajac Settings > Troubleshooting, jak
pokazano na ponizszych rysunkach.
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"M § 10:31 AM

AMTUSI

Driving in Manual Mode

User Information

RTK settings
Working Width Alerts

Auxiliary Functions

Parameter Settings /’&

Location New Guidance
i ine
History Troubleshooting

° Vehicle information

Rys. 4.2.12 Lista ustawien
Diagnostyka :
Diagnostyka problemow jest podzielona na dwa stany: zielony oznacza

zaliczenie testu, podczas gdy czerwony oznacza niepowodzenie.

"M § 10:32 AM

~
Driving in Manual Mode AMIUSZ

a < Troubleshooting

Status Hall Sensor

IMU Status

o2

Guidance Line

ilat N

Location New Guidance
History Line

Rys. 4.2.13 Diagnostyka
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2.6 Ustawianie parametréw pojazdu

Po przejsciu do ekranu giéwnego zestawu nalezy wykonac¢ nastepujgce
operacje, aby ustawi¢ parametry pojazdu:

Krok 1: Na pasku bocznym wybrac¢ kolejno Settings (Ustawienia) > Vehicle
Information (Informacje o pojezdzie).

M § 10:31 AM

Driving in Manual Mode p AMTUSH

User Information

RTK settings

Working Width Alerts

uidance Line - 5
Auxiliary Functions

I l Parameter Settings / ;k

Location New Guidance

N Line
History Troubleshooting

2

Q Vehicle information

Rys. 4.2.14 Lista ustawien

"M & 10:32 AM

~
Driving in Manual Mode o AMIUSZ

E < Vehicle information

Statue Front wheelbase
Front to rear wheelbase
9 S Distance from front suspension to front axle

Guidance Line

Distance from rear axle to hardpoint

III' GNSS antenna space

Location X New Guidance
History Distance from GNSS antenna to rear axle Line

GNSS antenna height
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Rys. 4.2.15 Informacje o pojezdzie

*Aby uzyska¢ szczegdtowe informacje na temat operacji pomiarowych,
nalezy zapoznac¢ sie z odpowiednim filmem instruktazowym dotyczacym
rozruchu.

2.7 Kalibracja czujnika kata

Po zakonczeniu ustawiania parametréow pojazdu nalezy skalibrowa¢ czujnik
kata. Wykona¢ nastepujgce czynnosci:

Krok 1: Wybra¢ Settings > Parameter Settings.

o M 4 10:31 AM

Driving in Manual M i AMIUS

User Information

RTK settings

99 Working Width Alerts
A

uidance Line
Auxiliary Functions

2
III' Parameter Settings /!x

Location New Guidance

$ ine
Hhstory Troubleshooting

@ Vehicle information

Rys. 4.2.16 Lista ustawien

Krok 2: Klikng¢ ,Angle Sensor Calibration” na stronie ustawienia parametréw.
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M § 10:31 AM

Driving in Manual Mode AMITUSI

( Parameter Settings

Approach Aggressiveness
Online Aggressiveness
Reverse Approach Aggressiveness

. . Reverse Online Aggressiveness
uidance Line

Motor Debugging

II.I Vehicle Calibration /ix

Location New Guidance
History ) e Line
Steering calibration

3
Angle sensor Calibration

° Accessories Caiibration

Rys. 4.2.17 Kalibracja czujnika kata
Krok 3: Uzytkownik musi wybra¢ typ czujnika po wejsciu na strone ustawien
czujnika kata.

"M 41031 AM

Prompt

Hall Sensor

Attitude sensor

No Angle Sensor

Rys. 4.2.18 Wybdr typu czujnika kata
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-Jesli wybranym typem jest ,Hall Sensor", wéwczas uzytkownik musi wybra¢
pozycje instalacji czujnika kata. Po wybraniu miejsca instalacji, nalezy klikng¢
,Calibrate", aby bezposrednio przej$¢ do procesu kalibracji. Aby przeprowadzi¢
kalibracje, nalezy postepowaé zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi w ponizszym
interfejsie. Obrdci¢ kierownice zgodnie z procedurg ,w lewo do oporu-w prawo do

oporu-na $rodek" i klikng¢ ,OK" po zakonczeniu kazdej czynnosci.

Please turn the wheel to the leftmost

Rys. 4.2.19 Obroét kierownicy w lewo do oporu
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Please turn the wheel to the rightmost

Rys. 4.2.20 Obroét kierownicy w prawo do oporu

Please turn the wheel to the Center

Calibration Completed

Rys. 4.2.21 Ustawienie kierownicy w pozycji Srodkowej
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Jesli typ czujnika kata jest wybrany jako ,attitude sensor (czujnik

potozenia)", nalezy wybra¢ pozycje instalacji czujnika kata.

Uwaga: po wybraniu opcji ,attitude sensor", nalezy jecha¢ prosto przez 15-
20m w trybie recznym, aby zakonczy¢ zbieranie danych (przy kazdym otwarciu

systemu).

-

‘M & 311 PM
PM3TT

< Angle sensor Calibration

Angle Sensor Type Atttude sensor %

Installation Position Right Wheel 4 |

o

Guidance Line

il iy

Location New Guidance
History Line

Rys. 4.2.22 Czujnik potozenia

-Jesli typ czujnika kata jest wybrany jako ,no angle sensor (brak czujnika
kata)", po wybraniu opcji ,no angle sensor", nalezy wej$¢ do jego interfejsu, jak

pokazano ponize;.
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Driving in Manual Mode

< Angle sensor Calibration

Angle Sensor Type | No Angle Sensor & |

Set the vehicle steering speed ratio

Guidance Line  Current vehicle speed ratio:16.0

Maximum Steering

Current Maximum Steering: 30.0

18

Location
History

&

Settings

New Guidance

Automatic detection of transmission ratio

Tips: Please keep 2-3KM/H speed to drive on the

smooth road

Rys. 4.2.23 Opcja braku czujnika kata

Po wejsciu do ekranu ustawien dla opcji no angle sensor, najpierw nalezy
wrzuci¢ niski bieg pojazdu. Nastepnie klikng¢ Detect (Wykryj) i wcisnaé pedat gazu,
aby pojazd rolniczy jechat prosto przez okoto 20 m po réwnej powierzchni z
niewielkg predkoscig (2-3 km/h), az zostanie wyswietlone okno dialogowe
Detection Succeeded (Wykrycie zakonczone powodzeniem). Woéwczas
automatycznie wykryte zostanie przetozenie predkosci kierowania pojazdu, a
ustawianie braku czujnika kata zostanie zakonczone.
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upgrading....

ase keep 2-3KM/H speed to drive on the smooth road

Cancel

Rys. 4.2.24 Wykrywanie predkosci

Detection Done

Rys. 4.2.25 Wykrywanie zakonczone
Jesli typ czujnika zostanie zmieniony, urzgdzenie musi zosta¢ ponownie

uruchomione po zmianie czujnika.
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2.8 Kalibracja pojazdu

Po zakonczeniu kalibracji czujnika kata nalezy skalibrowa¢ pojazd, aby
skorygowac przesuniecie robocze. Nalezy wykonaé nastepujgce czynnosci:

Krok 1: Na ekranie ,Settings” wybra¢ opcje ,Parameter Settings”.

M 4 10:31 AM

Driving in Manual Mode I AMITUSH

User Information

RTK settings

°° Working Width Alerts
&)

uidance Line
Auxiliary Functions

2
Parameter Settings
il

i

Location New Guidance

History

Troubleshooting

@ Vehicle information

Rys. 4.2.26 Lista ustawien

Krok 2: Klikngé ,Vehicle Calibration” na stronie parametréw.

"M & 10:31 AM

) .
Driving in Manual Mode ! AMTU31
< Parameter Settings

Status Approach Aggressiveness

Online Aggressiveness

Reverse Approach Aggressiveness

&)

- Reverse Online Aggressiveness
uidance Line

Motor Debugging

|_| Vehicle Calibration

Location New Guidance
History ~ -~ : Line
Steering wheel calibration

Angle sensor Calibration

o Accessories Calibration
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Rys. 4.2.27 Kalibracja pojazdu

Krok 3: Klikng¢ ,Start calibration" na stronie kalibracji pojazdu, a nastepnie
przejs¢ do procesu kalibraciji.

M & 10:31 AM

Driving in Manual Mode AMTUSI

< Vehicle Calibration

Roll angle otfset

Install angle offset

99 Angle center value
A

Guidance Line

Pitch angle

Illl Roll angle

Location
History

I

New Guidance
Line

0.0
0.0
0.0

Note:
1. Please make sure there is enough open area for vehicles.

< (6]

Rys. 4.2.28 Rozpoczecie kalibraciji

Krok 4: Na ekranie kalibracji sprawdzi¢ wyswietlany biezgcy krok kalibracji.
Nastepnie okresli¢ punkty A i B doktadnie tak, jak pokazano na ekranie. Przesunaé
pojazd rolniczy do punktu poczatkowego i nacisng¢ przycisk Confirm point A na
ekranie.
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Rys. 4.2.29 Potwierdzanie punktu A

Krok 5: Po potwierdzeniu punktu A nalezy recznie przejecha¢ prosto 50 m
i potwierdzi¢ punkt B.

"d & 3:00 PM
i PMSOY

Rys. 4.2.30 Potwierdzanie punktu B
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Podczas jazdy w kierunku punktu B, w prawym gérnym rogu ekranu w czasie
rzeczywistym wyswietlana jest przebyta odlegtos¢. Na podstawie tej wartosci
mozna sprawdzi¢ czy aktualna odlegtosé od punktu A spetnia wymdg odlegtosci
50m.

Krok 6: Po potwierdzeniu punktu B, nalezy postepowac zgodnie z instrukcjami
z kroku 3 na ekranie, aby recznie odwroci¢ pojazd i sprawi¢, ze powrdci do punktu
B na wtasnie potwierdzone;j linii prowadzenia (z przodem pojazdu skierowanym w
strone punktu A). Po zakonczeniu regulacji nacisng¢ Start, aby pojazd ruszyt do
punktu A w trybie automatycznego kierowania zgodnie z potwierdzong linig
prowadzenia.

Rys. 4.2.31 Rozpoczecie automatycznego kierowania po zawrdceniu

Krok 7: Nacisng¢ Stop po tym, jak pojazd dotrze do punktu A w trybie jazdy z
automatycznym kierowaniem.
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Rys. 4.2.32 Zatrzymanie jazdy w trybie automatycznego
kierowania

Krok 8: Recznie odwréci¢ pojazd, aby powrdcit do punktu A na linii
prowadzenia (z przodem pojazdu zwréconym w kierunku punktu B). Nastepnie
wcisngc¢ przycisk Start, aby pojazd przejechat z punktu A do punktu B w trybie jazdy
z automatycznym kierowaniem.
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Rys. 4.2.33 Reczne zawracanie i uruchamianie automatycznej pracy

Krok 9: Po osiggnieciu przez pojazd punktu B w trybie jazdy z
automatycznym kierowaniem, nacisna¢ Stop, aby zatrzymac biezaca operacje
jazdy z automatycznym kierowaniem.

Rys. 4.2.34 Zatrzymanie jazdy z automatycznym kierowaniem po osiggnieciu
punktu A

Krok 10: wcisng¢ przycisk Calibrating completed, aby zakonczy¢ kalibracje
pojazdu i powrdci¢ do ekranu giéwnego.

29
©FJ Dynamics Technology Co., Ltd. Wszelkie prawa zastrzezone.



Rys. 4.2.35 Zakonczenie kalibrac;ji

Po zakonczeniu powyzszych czynnosci zwigzanych z rozruchem, mozna

rozpoczaé korzystanie z terminala sterujgcego w celu wykonywania inteligentnych

operacji.

3 Czynnosci przygotowawcze

Sprawdzi¢ potgczenie RTK — Doda¢ nowsa linie prowadzenia —
Importowac linie prowadzenia — Wybrac¢ tryb pracy — Rozpocza¢ jazde

automatyczng

Check RTK connection/Sprawdzi¢ potgczenie RTK — Add
new guidance line/Doda¢ nowa linie prowadzenia — Import the
guidance line/Importowac¢ linie prowadzenia — Select operating
mode/ Wybraé tryb pracy — Start auto-driving/Rozpocza¢ jazde

automatyczng

Start auto-driving Se\ec:“?)%eefaﬂng

]

Rys. 4.3.1 Procedura czynnosci przygotowawczych
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3.1 Sprawdzanie potaczenia z RTK

Potwierdzi¢ aktualne potgczenie z RTK przed wykonaniem operac;ji
przygotowawczych.

(1) Sprawdzi¢ czy aktualny tryb potgczenia z RTK jest prawidtowy.

Q < RTK settings
£ MobileBasestation Giimess @D

Frequency Code Frequency Connecting

°° @ NetworkRTK (RS [ ]

Guidance Line ( No host information

il [i

Location New Guidance
History Line

Rys. 4.3.2 Ustawienia RTK
(2) Sprawdzi¢, czy aktualne potgczenie z RTK jest stabilne.

A 3,08 PM
wl o PS8

Guidance Line}

Location
History
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Rys. 4.3.3 Strona gtéwna

Sprawdzi¢, czy wskazanie sygnatu RTK na pasku stanu jest petne, lub czy
Status RTK w opcji Real-time status (Status w czasie rzeczywistym) ma
wartos¢ 4.

3.2 Dodanie nowej linii prowadzenia

Po potwierdzeniu potaczenia z RTK, mozna rozpoczg¢ ustawianie punktéw.
Mozna postepowac zgodnie z podpowiedziami, aby zakonczy¢ ustawianie punktow
A'i B, zapisa¢ nowg linig¢ prowadzenia i zaimportowa¢ nowg linie prowadzenia do
biezacej operacji, jak ponizej:

-Tryb liniowy

Krok 1: Nacisng¢ opcje ,New Guidance Line" na stronie gtownej, aby

rozpoczaé procedure tworzenia nowej linii bazowe;j.

Driving in Manual Mode
AN
d o
- N
(L8 : \

Status

M § 10:24 AM
Al

110:24

()4

uidance Line|

il e e i}

Location New Guidance
History Line

o

Rys. 4.3.4 Strona gtéwna
-Lub nacisngé pasek boczny ,Guidance line", aby rozwingé strone
szczegotéw linii bazowej, po czym nacisngé ,Add" w interfejsie na stronie

szczegotow linii bazowej, aby rozpoczaé proces tworzenia nowej linii bazowe;j.
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M G 10:24 AM

Driving in Manual Mode AMTU:24

Q Guidance Line 2 .
Status Add ﬂ

| 2020-10-24 17:39:55  139m <

vl

]

A ‘ 2020-10-24 17:38:02  160m
@

I

Location New Guidance
History Line

e

Rys. 4.3.5 Lista linii prowadzenia
Krok 2: Przesungé pojazd do punktu poczatkowego operacji i nacisngé
przycisk Confirm point A na ekranie terminala sterujgcego, aby okresli¢ aktualng
pozycje jako punkt A nowej linii prowadzenia. Po potwierdzeniu punktu A, recznie

poprowadzi¢ pojazd prosto przez 15-20 m.

Driving in Manual Mode

Straight line

¥y :

Exit
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Rys. 4.3.6 Potwierdzanie punktu A

Krok 3: Zahamowac pojazd i nacisna¢ przycisk Confirm point B na
ekranie terminala sterujgcego w pojezdzie, aby okresli¢ aktualng pozycje

jako punkt B na linii prowadzenia.

7

Straight line

1. (_D

Exit

Rys. 4.3.7 Potwierdzanie punktu B

Krok 4: Po potwierdzeniu punktu B, nacisna¢ przycisk Import i wprowadzi¢
nazwe linii prowadzenia w podpowiedzi. Nastepnie wrocic do listy linii
prowadzenia po nadaniu nazwy nowej linii. Nowo dodana linia zostanie
wyswietlona na gorze listy.
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Driving in Manual Mode

Guidance Line Name /
Straight line

[2020-11-10 15:09:20

6 <J
Cancel Exit

) UM & 10:24 AM
Driving in Manual Mode

AM1T:24
Q Guidance Line

Status

* | 2020-10-2417:39:55 139m
®

Pl

9‘7 * | 2020-10-24 17:38:02  16om
Guidance Line /

?

i

Location New Guidance
History Line

Rys. 4.3.9 Lista linii prowadzenia

Tryb krzywej linii :

Krok 1: Nacisna¢ ,New Guidance Line" na stronie gtéwnej, aby rozpoczaé

procedure tworzenia nowej linii bazowe;.
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Location
History

M & 10:24 AM

Driving in Manual Mode = AMI1U24

lih

New Guidance
ine

Rys. 4.3.10 Strona gtéwna

-Lub klikng¢ pasek boczny ,Guidance Line", aby rozwing¢ strone szczegoétow

linii bazowej i nacisngé¢ ,Add" w interfejsie na stronie szczegotéw linii bazowej, aby

rozpoczaé proces tworzenia nowej linii bazowej.

M & 10:24 AM

“Driving in Manual Mode t AMITU24

~

Status

Location
History

e}

Guidance Line

- ~
W"

2020-10-24 17:39:55  13%m
]

2020-10-24 17:38:02  16om
®

18

New Guidance
ine
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Rys. 4.3.11 Lista linii prowadzenia
Krok 2: Na wyswietlonej stronie ustawien Linii Prowadzenia, klikngé

przycisk Straight Line, aby przetaczy¢ tryb wytyczania linii na krzywa.

Straight line

Rys. 4.3.12 Przetgczanie trybu wytyczania linii na krzywa

Krok 3: Po przetaczeniu na tryb krzywej, nalezy przesungé pojazd do punktu
poczgtkowego operacji i klikngé przycisk Confirm point A na ekranie, aby
potwierdzi¢ biezaca pozycje jako punkt A na krzywej linii prowadzenia.
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Rys. 4.3.13 Potwierdzanie punktu A

Krok 4: Po potwierdzeniu punktu A, nalezy bezposrednio zakrzywi¢ droge
pojazdu do punktu konicowego innej strony, ktérg chcemy okresli¢ (np. od punktu
poczatkowego do drugiej krawedzi pola) w trybie recznym i nacisng¢ przycisk
Confirm point B.

Rys. 4.3.14 Potwierdzanie punktu B

Uwagi dotyczace trybu linii krzywej:

1. W trybie linii krzywej punkt A jest punktem poczgtkowym, a punkt B jest punktem
na innej krawedzi pola.

2. W trybie wielu linii, nalezy upewnic¢ sie, ze pojazd jedzie na tej samej dtugosci linii
co krzywa linia prowadzenia, w przeciwnym razie trasa poza krzywa linig
prowadzenia bedzie stopniowo zmierzaé do linii proste;j.

3. W trybie linii krzywej, po potwierdzeniu punktu A, nie mozna bezposrednio nacisngé
opcji Linear, aby przetgczy¢ sie na tryb liniowy. Nalezy anulowa¢ wytyczanie linii
przed przetgczeniem trybu.

Krok 5: Po potwierdzeniu punktu B, nalezy klikng¢ Import i wprowadzi¢
nazwe nowej linii, a nastepnie mozna dosta¢ sie do strony roboczej trybu linii
krzywej.
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~

Guidance Line Name

2020-11-10 15:12:51

7 «]
Cancel ‘ @ Exit

Rys. 4.3.15 Importowanie nowe;j linii prowadzenia

Krok 6: Zestaw automatycznie zaimportuje krzywa linie prowadzenia do
biezgcej operacji, jak pokazano na ponizszym rysunku.

‘M & 313 PM
W PM3IS

all il

Status

Q°

uidance Line| oo

Operation
Settings

a \
ILIJ | »RN \
Location |

History

o

Rys. 4.3.16 Automatyczne kierowanie w trybie linii krzywej
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3.3 Importowanie linii prowadzenia
Mozna bezposrednio zaimportowa¢ wymagang linie prowadzenia z listy linii

prowadzenia na potrzeby biezacej operacji w nastepujgcy sposob:

Krok 1: Jesli juz wczesniej zapisano linie¢ prowadzenia, nalezy znalez¢ linie,
ktorg chcemy zaimportowac na liscie linii prowadzenia. Nastepnie wybrac

przycisk Import w zakladce wymaganej linii prowadzenia, aby zaimportowac linie

do biezgcej operaciji.

4§ 10:24 AM

AMTO24

Driving in Manual Mode

Guidance Line
Status
2 | 2020-10-2417:39:55 139m
g < \ @
9‘-) 7 ‘ 2020-10-24 17:38:02  16om

uidance Line ?

ihi [ih

Location New Guidance
History

Rys. 4.3.17 Lista linii prowadzenia
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‘M & 308 PM
i PM3SOs

SENTH

Q°
[Guidance Line} oo
=}

Operation
1 Settings

Location
History

o

Rys. 4.3.18 Zaimportowana linia prowadzenia

3.4 Wybor trybu pracy

Po pomysinym zaimportowaniu linii prowadzenia, nalezy wybrac tryb pracy.
Moze to by¢ tryb pojedynczej linii lub tryb wielu linii. Tryb pracy mozna przetgczy¢
przed wykonaniem operacji jazdy automatycznej lub podczas jej zawieszenia,
zgodnie z aktualnymi potrzebami.

Tryb wielu linii: odnosi si¢ do pomocniczej operacji liniowej z tym samym
odstepem.

Tryb pojedynczej linii: odnosi sie do pomocniczej operacji liniowej z dowolnym
odstepem.

Po zaimportowaniu linii prowadzenia, domysinie wybierany jest tryb wielu linii.
Biezacy tryb pracy mozna przetaczyé, klikajgc opcje Multi Line Mode/Single Line
Mode w ustawieniach pracy, w zaleznosci od potrzeb.
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" w 3,08 PM
wl PMS0s

o

Status

99

(Guidance Line} = 3 / R oo

Operation
1 Settings

. =
1l

Location

History

oo
o
Operation

Settings

Location
History

Rys. 4.3.20 Tryb pojedynczej linii

-Jesli potrzebny jest tryb pojedynczej linii, nalezy klikng¢ przycisk
pokazujgcy Multi Line Mode po zaimportowaniu linii prowadzenia.
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-Jesli potrzebny jest tryb wielu linii, nalezy wejs¢ w opcje Settings >
Parameter settings > Working width alerts, aby ustawi¢ szeroko$¢ robocza dla
operacji przygotowawczej w trybie wielu linii, jak pokazano na ponizszym rysunku.

i 10:31 AM
AMTO:31

in Manual Mode
< Working Width Alerts

Status Operating space 3.0m
Speed Alert 10.8km/h

Offset Range Alert

I

Location New Guidance
History

o

Rys. 4.3.21 Ustawianie odstepu roboczego

Po ustawieniu odstepu roboczego, nalezy wréci¢ do strony obstugi i nacisngé
przycisk, aby przetaczy¢ aktualny tryb pracy na tryb wielu linii. Nastepnie klikng¢
przycisk Start, aby wykonaé operacje automatycznego rozmieszczania wielu linii z
ustawionym odstepem roboczym.

3.5 Rozpoczecie jazdy w trybie automatycznego kierowania

3.5.1 Wejscie w tryb automatycznego kierowania

Po zaimportowaniu linii prowadzenia i ustawieniu trybu pracy, nalezy

klikng¢ opcje ,Start", a nastepnie wejs¢ w tryb jazdy automatyczne;j.
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Status

i oo
o
Operation

1 Settings

Location
History

Rys. 4.3.22 Rozpoczecie jazdy w trybie automatycznym

3.5.2 Dostosowanie operacji

Po zakonczeniu rozruchu i czynnosci przygotowawczych w kolejnosci jak
powyzej, nalezy zaimportowaé linie prowadzenia, aby rozpocza¢ jazde
automatyczng. Podczas jazdy w trybie automatycznego kierowania mozna
dokonac nastepujacych regulacji, zgodnie z rzeczywistymi potrzebami:

(1) Przesuniecie linii prowadzenia
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Driving in Manual Mode
Guidance Line Shift

Please select moving direction.

¥ Move to left

Please select moving distance.

Guidance Line

Location
History

Note: After movement, the moving line will be
used as the guidance line.

Q2 .

Settings

Rys. 4.3.23 Przesunigcie linii prowadzenia

Przed rozpoczeciem operaciji lub po wstrzymaniu operaciji inteligentnej mozna
przesungc¢ linie prowadzenia w aktualnym trybie wielu linii zgodnie z aktualnymi
potrzebami. Nastepnie nalezy klikngé przycisk Start/Continue
(Rozpocznij/kontynuuj), aby biezgca operacja przebiegata wzdtuz dostosowanej
linii prowadzenia.

1.Przesunigcie linii prowadzenia: Mozna przesuna¢ linie prowadzenia w aktualnym
trybie wielu linii, naciskajgc najpierw przycisk przesunigcia linii prowadzenia na
ekranie operacyjnym. Nastepnie mozna ustawic kierunek i odlegtos¢ w aktualnej
linii prowadzenia zgodnie z aktualnymi potrzebami. Nastepnie, po wprowadzeniu
ustawionej odlegtosci, nalezy klikng¢ OK, aby zakonczy¢ ustawienia.

2. Klikng¢ przycisk Start/Continue. Po przesunigciu aktualnej linii prowadzenia,

nalezy nacisng¢ Start/Continue na ekranie gldwnym- wéwczas pojazd rozpocznie
jazde z automatycznym kierowaniem zgodnie z ustawiong linig prowadzenia.

Uwagi:

1. Przesunigcie linii prowadzenia jest dostepne tylko w trybie wielu linii.
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(2) Przelaczanie trybow pracy

Driving in Manual Mode

=

Status B

Real-time
Video

0°
uidance Line| y "'H.

Guidance Line
shift

Location
History

2

Settings

Rys. 4.3.24 Przefagczanie trybow pracy

Po zaimportowaniu linii prowadzenia mozna przetgczyé aktualny tryb pracy. W
miedzyczasie mozna klikng¢ przycisk Start/End, aby sprawdzi¢, czy wigczyé
automatyczne prowadzenie pojazdu.

1.Przetaczanie trybéw pracy. Mozna przetaczyé aktualny tryb jazdy z automatycznym
kierowaniem, wybierajac Tryb wielu linii/Tryb pojedynczej linii, zgodnie z aktualnymi
potrzebami.

Tryb pojedynczej linii: odnosi sie do operacji liniowej bez ograniczania odstepow
roboczych.
Tryb wielu linii: odnosi sie do operacji liniowej z tym samym odstgpem roboczym.

2. Klikngé przycisk Start/End. Po zaimportowaniu linii prowadzenia, nalezy klikng¢
Start na ekranie gtéwnym, a pojazd rozpocznie jazde automatyczna. Nastepnie klikng¢
End- pojazd opusci tryb automatycznego kierowania.
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(3) Zaznaczanie krawedzi

Status

=
-

Real-time
Video

Q°

Guidance Line| $ =] s oo

Location
History

Rys. 4.3.25 Zaznaczanie krawedzi pola

1. Po zaimportowaniu linii prowadzenia lub podczas inteligentnej operacji, jesli
operator chce skorzystaé z tej funkcji, musi dojecha¢ pojazdem do krawedzi pola i
nacisng¢ przycisk Mark the field edge, aby zaznaczy¢ aktualng pozycje pojazdu
jako krawedz pola.

2. System wyemituje dzwigk ostrzegawczy i komunikat ostrzegawczy, gdy pojazd
odjedzie 20 m od zaznaczonej krawedzi pola.

3. Gdy system ostrzega kierowce, mozna wcisng¢ przycisk Pause, aby zawiesi¢

biezgca jazde w trybie automatycznym i wznowi¢ reczny tryb jazdy. Woéwczas
dzwiek i komunikat ostrzegawczy natychmiast znikna.

Uwagi:

1. Dozwolona jest tylko jedna krawedz pola zaznaczona w tym samym kierunku.
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Oprocz wykonywania operacji rozruchu i automatycznego kierowania, na
terminalu sterujgcym w pojezdzie mozna réwniez sprawdzac stan pojazdu w czasie
rzeczywistym i dokonywac innych ustawien systemu.

4 Pozostate funkcje
4.1 Status

- M 10:24 AM
Driving in Manual Mode ; AM10:24

Offset distance: 0.0 m l |

Interval Distance: 0.0m

Real-time Speed: 0.0 m/s

Current Heading: 0.0°
Guidance line Heading: 0.0°
Guidance Line  pitching Angle: 0.0°
Rolling Angle: 0.0°
Latitude: 0.0

II.I Longitude: 0.0 /:L

Location New Guidance
History Mode: manual G

Park Brake:0

RTK Status: 0
@ Motor State: Available

&1

Rys. 4.4.1 Status

Uzytkownik klika opcje ,STATUS", aby uzyska¢ dostep do statusu pracy i
dziatania pojazdu.

Offset Distance: Odlegto$¢ przesuniecia pojazdu;;
Real-time Speed: Predkos¢ pojazdu w czasie rzeczywistym;
Current Heading: Aktualny kat kursu pojazdu
Guidance Line Heading: Kat kursu linii AB;
Pitching Angle: Catkowity kat nachylenia pojazdu;

Rolling angle: Catkowity kat toczenia pojazdu
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Longitude and Latitude: Szerokos¢ i dlugos¢ geograficzna pojazdu w czasie
rzeczywistym;

Mode: Reczny, automatyczny interwat, taki jak linia AB, btedne wyréwnanie
kursu, odlegto$¢ punktu AB jest zbyt mata, limit czasu aktualizacji kursu, limit
czasu aktualizacji pozycji i limit czasu impulsu zegarowego;

Park brake: Hamowanie awaryjne;

RTK Status: Aktualny status potgczenia z RTK. Potgczenie z RTK jest bardzo
stabilne, gdy pokazuje warto$¢ 4, w przeciwnym razie nalezy sprawdzi¢
Srodowisko pracy.

Motor status: Status silnika;

Motor Error Code: Numer btedu w przypadku wystgpienia btedu;

4.2 Linia prowadzenia

M § 10:24 AM
AM10:24
Guidance Line

2020-10-24 17:39:55  13om
®

2020-10-24 17:38:02  166m
?

lib

Location New Guidance
History Line

Rys. 4.4.2 Lista linii prowadzenia

Uzytkownicy moga klikng¢ na opcje ,Guidance Line", aby uzyska¢ dostep do
szczegotow i przejrzec liste linii prowadzenia.

1. Sprawdzi¢ informacje dotyczace linii prowadzenia.
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Na stronie szczego6tow linii prowadzenia, uzytkownicy mogg przeglagda¢ informacje
historyczne, w tym date i godzine uzycia itp.

2. Usuwanie linii prowadzenia.
Nalezy klikng¢ ,DELETE" przy kazdej zapisanej linii bazowej, aby jg usung¢.
3. Import linii bazowe;.

Podczas przygotowania, uzytkownicy moga wybrac¢ okreslong linie bazowa z listy i
zaimportowac jg do biezgcej operacji.

4.3 Historia lokalizacji

G 2020.11.01 00:00 2020.11.09 23:59

Status

20201105115232332137760 oo

()4

Guidance Line

Location
History

Rys. 4.4.3 Dane eksploatacyjne

1. Sprawdzenie listy operacji

Uzytkownicy mogg sprawdzi¢ informacje na temat kazdej operacji, klikajgc kazdg
zaktadke, aby uzyskac¢ dostep do szczegdtdw historycznej trasy operacji, w tym
takich danych jak Odstep, Akr, Przebieg, Predkos¢ i itp.

2. Filtrowanie listy zadan

Uzytkownicy moga filtrowa¢ informacje o operacjach wedlug miesiecy. Po
wypetnieniu danych, nalezy klikna¢ opcje ,FILTERING", aby odswiezy¢ liste.
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Srodki ostroznosci dotyczace danych eksploatacyjnych:

1. Historyczne dane eksploatacyjne to dane eksploatacyjne zgromadzone dla
kazdego linii bazowe;j.

2. Najnowsza operacja jest umieszczona na gorze listy, posortowana wedtug
daty.

3. Data na liscie jest datg, w ktorej pole zostato zapisane, a nie datg ostatniej
operacji roboczej.

4. Areat i przebieg sg skumulowanymi pozycjami operaciji historycznych, a nie
pojedynczg dang ostatniej operac;ji.

4.4 Ustawienia

User Information

Status

RTK settings

99 <« Working Width Alerts
~

Guidance Line

Auxiliary Functions

II.I Parameter Settings /!L

Location New Guidance
Line
History Troubleshooting

° Vehicle information

(o

Rys. 4.4.4 Lista ustawien
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4.4.1 Ustawienia RTK

M 4 10:30 AM
AMITUSU

in Manual Mode

< RTK settings
£ Mobile Base Station

Frequency Code { Frequency Connecting

99 @ NeworkrTk DS [
>

Guidance Line [ No host information

ihi i)

Location New Guidance
History

Rys. 4.4.5 Ustawienia RTK

RTK jest technologig, ktéra moze =zapewni¢ centymetrowg precyzje
pozycjonowania maszyn rolniczych. Istniejg sieciowe RTK i mobilne stacje bazowe.
Sie¢ RTK jest dostarczana przez lokalnych operatoréw telekomunikacyjnych,
natomiast ustuga mobilnej stacji bazowej wymaga zakupu stacji bazowych FJD.

1. Przedrozpoczeciem korzystania z sieci RTK, uzytkownicy muszg wykupi¢ ustugi
u lokalnego dostawcy ustug RTK, aby uzyska¢ informacje o koncie ntrip.

2. Wychodzgc z zatozenia, ze powyzsze informacje ntrip sg dostgpne, nalezy
wigczyé sie¢ RTK, po czym klikng¢ przycisk Connect, aby wprowadzi¢ informacje
Ntrip. Nastepnie klikng¢ przycisk Connect- system automatycznie wyswietli okno z
prosbg o wprowadzenie nazwy domeny i informacji o koncie. Nastepnie nalezy
klikngé przycisk Get Source, aby zapisa¢ potgczenie i zakonczy¢ ustawienia RTK.

3. Po pomys$inym wdrozeniu systemu, bedzie on domyslnie automatycznie
dostepny przy nastepnym uruchomieniu, a w razie potrzeby mozna go recznie
odigczyc.
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4.4.2 Alerty szerokosci roboczej

M G 10:31 AM
AMTUST

Uriving in Manual Mode

< Working Width Alerts

Operating space
Speed Alert 10.8km/h

° Ny Offset Range Alert

Guidance Line

il I3
| !
Location New Guidance
History Line

Rys. 4.4.6 Alerty szeroko$ci roboczej

Na wys$wietlonym ekranie Parameter Settings nalezy wybra¢ zakladke Working width
alerts (Alerty szerokosci roboczej). Wyswietlony ekran szczegétdw umozliwia
ustawienie Odstepu roboczego, Alertu predkosci, Alertu zakresu przesuniecia i
Ostrzezenia o odlegtosci do przejechania. Klikng¢ element, ktéry ma zosta¢ ustawiony
i wprowadzi¢ odpowiednig wartosc¢.

Operating Spacing/Odstep roboczy: wskazuje odlegto$é pomiedzy sasiadujgcymi
liniami prowadzenia w trybie wielu linii.

Speed Alert/Ostrzezenie o predkosci: wskazuje wstepnie ustawione ostrzezenie o
predkosci. Umozliwia on systemowi wezwanie kierowcy do recznego zwolnienia
pojazdu w trybie jazdy z automatycznym kierowaniem w przypadku przekroczenia
predkosci.

Offset Range Alert/Alert zakresu przesuniecia: wskazuje ostrzegawcze ustawienie
przesunigcia dla pojazdu w trybie jazdy z automatycznym kierowaniem.
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Parametry pojazdu

M & 10:32 AM
AMTUSZ

Driving in Manual Mode
< Vehicle information

Front wheelbase
Front to rear wheelbase

Distance from front suspension to front axle

Distance from rear axle to hardpoint

GNSS antenna space / ;k

Location . - New Guidance
History Distance from GNSS antenna to rear axle

o

GNSS antenna height

Rys. 4.4.7 Ustawienie parametréw pojazdu

Klikng¢ zaktadke Vehicle Parameters. Na wyswietlonym ekranie, wybrac
wymagane pozycje i wprowadzi¢ odpowiednie dane pojazdu, aby zakonczy¢
ustawianie parametréw pojazdu. Szczegoétowe informacje na temat pomiaréw
mozna znalez¢ w filmie instruktazowym.

Czujnik kata

"M G 10:31 AM

Driving ir wa de A AMITUS

E < Angle sensor Calibration

Status Angle Sensor Type Hall Sensor &

Installation Position

Angle sensor Calibration Calibration
Guidance Line e

Calibration of Angle Sensor:

Median Voltage: 0.0V

|
llll Left Limit Voltage: 0.0V /'k

it Vo
Right Limit Voltage: 0.0V New Guidance

Line

Location
History

Real-time parameters of angle sensor

Output Voltage: 2.989V
Output Angle 1: 0.0°

@ Output Angle 2: 0.0°
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Rys. 4.4.8 Ustawienia czujnika kata

Klikng¢ w zaktadke Angle Sensor Calibration (Kalibracja czujnika kata) na stronie
kalibracji parametréw. Na wyswietlonym ekranie szczegdtow, ustawi¢ Angle
Sensor Type, Installation Position i wybra¢ Calibration, aby skalibrowa¢ czujnik
kata w danej pozycji. Szczegotowe informacije znajdujg sie w punkcie

2.5 ,Kalibracja czujnika kata" w rozdziale IV ,Instrukcja obstugi oprogramowania

terminala sterowania".

Driving in Manual Mode

Q < Angle sensor Calibration

Status Angle Sensor Type

Set the vehicle steering speed ratio

Guidance Line  Current vehicle speed ratio:16.0

Maximum Steering

Location
History

&

Settings

[

Current Maximum Steering: 30.0
New Guidance

Line

Automatic detection of tras ion ratio

lease keep 2-3KM/H speed to drive on the

h road

Rys. 4.4.9 Ustawienia dla opcji braku czujnika kata
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Kalibracja akcesoriow

Driving in Manual Mode

< Accessories Calibration

Offset Direction

lib

New Guidance
Line

Location
History

Set the value of Current value of

: offset offset:0
-

Rys. 4.4.10 Kalibracja akcesoriow

Jesli po wyposazeniu w narzedzie, $ciezka automatycznej jazdy ma
przesunigcie w granicach 3 cm, nalezy zmierzy¢ te wartos¢. Jesli Sciezka jazdy ma
tendencje do skrecania w lewo w stosunku do ustawionej linii prowadzenia, nalezy
wybrac¢ ,implement offset to the left/przesuniecie narzedzia w lewo" i wprowadzi¢
warto$¢ odchylenia ,a", a nastepnie klikng¢ ,OK", aby zapisa¢ ustawienie; jesli
$ciezka jazdy ma tendencje do skrecania w prawo, nalezy wybra¢ "implement offset
to the right/przesuniecie narzedzia w prawo" i wprowadzi¢ warto$¢ odchylenia "a",

a nastepnie klikngé ,OK".
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Ustawianie parametréw (tylko FAE)

‘M G 10:31 AM

-
Driving in Manual Mode S AMTUST

< Parameter Settings

Approach Aggressiveness

Online Aggressiveness

9 Reverse Approach Aggressiveness
o
Guidance Line

Reverse Online Aggressiveness

Motor Debugging

|!__ Vehicle Calibration

Location
History

Iy

New Guidance
Line

Steering wheel calibration

Angle sensor Calibration

Q Accessories Calibration
<

Rys. 4.4.11 Ustawienia parametrow

Opcja Approach Aggressiveness: wptywa na czas, w jakim pojazd wjezdza
na kolejng linie prowadzenia podczas wykonywania skretu. Im wigksza jest ta
wartosc¢, tym krétszego czasu potrzebuje proces regulacji. Jednak niestabilnos¢
jazdy jest wyzsza.

Opcja Online Aggressiveness: wptywa na liniowg doktadnos$¢ jazdy pojazdu.
Im mniejsza warto$¢, tym wyzszy stopien kontroli, ale niestabilnos¢ odpowiednio
wzrosnie. Na przyktad, mozliwos¢ wykonania zakretu w ksztatcie litery ,S" jest
wieksza.
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Kalibracja pojazdu

"4 4 10:31 AM
Al

in Manual Mode S MIU3H
< Vehicle Calibration
Roll angle ottset

Install angle offset

Angle center value

Guidance Line
Pitch angle

II" Roll angle

Location
History

I

New Guidance
ine

1.0
1.0
0.0
0.0
0.0
[ st cttration
| Confm Manuat Moditcaton
0 Note:
1. Please make sure there is enough open area for vehicles

(N < (6]

Rys. 4.4.12 Kalibracja pojazdu

Szczegotowe informacje na temat operacji znajdujg sie w punkcie 2.8
,Kalibracja pojazdu" w rozdziale IV ,Instrukcja obstugi oprogramowania terminala
sterujgcego”.

4.4.1 Ustawienia parametrow

Wybraé Settings (Ustawienia) > Parameter Settings (Ustawienia parametrow). Na
wys$wietlonym ekranie mozna ustawi¢ Parametry pojazdu, Czujnik kata i Kalibracje
akcesoriéw, aby zapewni¢ doktadnos¢ pracy.
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4.4.3 Diagnostyka

M & 10:32 AM
AMIUSZ

lanual Mode
< Troubleshooting

Hall Sensor
IMU Status

46

Guidance Line

GPS

1 I
Location New Guidance
History Line

Rys. 4.4.14 Diagnostyka

W przypadku napotkania jakiegokolwiek problemu podczas uzytkowania,
uzytkownik moze wejs¢ w opcje , Troubleshooting”, aby przeprowadzi¢ wykrywanie
btedow oprogramowania i sprzetu pojazdu. Uzytkownik moze szybko dostosowac
elementy usterki wyswietlane jako ,x" na ekranie- interfejs pokazano na rysunku
powyze;.
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4.4.4 Wersja systemu (Aktualizacja OTA)

‘& 10:32 AM

AMTUSZ

Driving in Manual Mode

- < System Settings

Status Volume

Brightness

9 ) Night mode
uidance Line

System Upgrade

About
1L

Location
History Technical Support

[

New Guidance
Line

@)
Rys. 4.4.15
Aktualizacja OTA

W przypadku aktualizacji wersji oprogramowania mozna wykona¢ nastepujgce
operacje, aby dokona¢ aktualizacji zestawu automatycznego kierowania za jednym
dotknigciem:

. Wigczy¢ terminal sterujacy dla zestawu do automatycznego kierowania pojazdem.
Upewni¢ sie, ze terminal sterujgcy moze uzyska¢ dostep do Internetu za
posrednictwem sieciowe] karty SIM/sieci Wi-Fi oraz Zze stan sieci jest stabilny
(upewnic sie, ze antena 4G jest prawidtowo podtgczona).

. Jesli dostepna jest nowa wersja, system automatycznie wyswietli powiadomienie o
koniecznos$ci dokonania aktualizacji.

. Klikngé przycisk Confirm Update w oknie z powiadomieniem, aby rozpocza¢ proces
aktualizacji.

. Podczas aktualizacji nie nalezy wykonywa¢ zadnych czynnosci. Postep aktualizacji
mozna sprawdzi¢ za pomocg wyswietlanych informacji i poczeka¢ na jej
zakonczenie.

. Po pomys$inym przeprowadzeniu aktualizacji system wyswietli komunikat o
pomysinym przeprowadzeniu aktualizacji, a nastepnie automatycznie wprowadzi
nowa wersje.

. Jedli aktualizacja nie powiedzie sie, system wysSwietli powiadomienie o
koniecznosci ponowienia préby- nalezy klikng¢ przycisk Retry, aby ponownie
zaktualizowac¢ system.
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Uwagi do aktualizacji OTA:

1. Upewni¢ sie, ze stan sieci jest stabilny podczas catego procesu aktualizacji.

2. Nie wylgczaé zasilania terminala podczas procesu aktualizacji.

3. Jesli wystgpig jakiekolwiek problemy podczas aktualizacji, nalezy skontaktowaé

sie z lokalnym sprzedawca w celu uzyskania pomocy lub zadzwonic¢ na infolinig
serwisu technicznego.

4.4.5 Pozostate ustawienia
Poza Ustawieniami parametrow, Ustawieniami RTK i Diagnostyka, ekran

Ustawienia pozwala na ustawianie i wyszukiwanie innych ogélnych informaciji,
takich jak Gtosnosé¢, Jasnos¢ i informacje o urzadzeniu.

Rozdziat V FAQ

Lp Uster Dziatania
ka naprawcze
Sprawdzi¢, czy dane dotyczace kata obrotu i kata
pochylenia zmieniajg sie w czasie rzeczywistym.
1 Skretv; ksztak_:le litery Skalibrowa¢ czujnik kata
w trybie
automatycznego | gprawdzié, czy ztgcze instalacyjne anteny GNSS
kierowania jest prawidiowe.
Sprawdzi¢ stan hamulcéw.
Sprawdzi¢ silnik
Wylaczy¢ zasilanie i ponownie uruchomi¢ pojazd.
Nieprawidtowe
2 dziatanie Sprawdzi¢, czy czujnik kata jest prawidtowo
kierownicy zainstalowany.
podczas operacji » - -
automatycznego Sprawdzi¢, czy ztacze instalacyjne anteny GNSS
korygowania toru jest prawidiowe.
jazdy Ponownie skalibrowaé czujnik kata na ekranie
Ustawien.
Sprawdzi¢, czy karta SIM jest wiozona.
3 Brak sygnatu 4G
Sprawdzi¢, czy antena 4G jest prawidtowo
podigczona.
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Po podiaczeniu mobilnej stacji bazowej nalezy
sprawdzi¢, czy stacja bazowa jest normalnie
zasilana/uzywana.

4 Brak sygnatu RTK | Gdy potaczenie internetowe RTK jest prawidtowe,
sprawdzi¢ czy sygnaty 4G sa w normie.

Gdy potgczenie internetowe RTK jest prawidiowe,
sprawdzi¢ czy konto Ntrip jest dostepne.

Sprawdzi¢, czy parametry pojazdu zostaty
prawidtowo wprowadzone.

Niespojne odstepy
5 miedzy liniami w Sprawdzi¢, czy kalibracja pojazdu w Ustawieniach
trybie wielu linii zostata zakonczona.

Ponownie skalibrowa¢ akcesoria.

Rozdziatl VI Zatacznik

1 Gléwny sprzet i jego specyfikacja

Lp. Zespot Komponenty Specyfikacja

Rozmiar: 300x190%x43mm;

10.1-calowy pojemnosciowy ekran
dotykowy, podswietlenie LED,
1280*800 pikseli, 700cd/m2 LCD;
Podwaéjny gtosnik;

2G RAM, 8G ROM;

Ro6zne cyfrowe i analogowe interfejsy
wyjsciowe, itp.

Zasilanie: 10-30V;

1 Terminal Terminal Sygnat RF, pozycjonowanie satelitow i
sterujgcy sterujgcy 4G sygnat itp;

Temperatura pracy: -30°C~+70°C;
Temperatura przechowywania: -
40°C~+85°C; Klasa IP: IP65;
Wilgotnos$¢ wzgledna: 0% do 95%,
@40°C (brak kondensacji)
Specyfikacja WIFI: 2.4GHz pasmo
czestotliwosci, zakres czestotliwosci:
2.4GHz-2.5GHz, moc

wyjsciowa: 14dB+1.5dB
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Zakres czestotliwosci: GPS L1/L2,
GLONASS L1/L2, BDS B1/B2/B3;

Antena GNSS | Napiecie robocze: 3.3~12VCD;
Prad roboczy: <45mA;
Rozmiar: 152*63mm

Antena na przyssawke:

Zakres czestotliwosci:
B1/B2/B3/B5/B8/B38/B39/B40/B41;
VSWR: £2.0;

Antena 4G Wzmocnienie (dBi): 2+0.5;

Zespot Impedancja (Q): 50;

anteny Polaryzacja: Liniowa, Pionowa;
Rozmiar anteny: ®370*82mm;
Temperatura pracy: -20°C~+60°C

Antena na przyssawke:

Zakres czestotliwos$ci:433/470MHz;
VSWR: £2.0;

Wzmocnienie(dBi): 1£0.5;
Impedancja (Q): 50;

Polaryzacja: Liniowa, Pionowa;
Rozmiar anteny: ®490*82mm;
Temperatura pracy: -20°C~+60°C

Antena radiowa

Wejscie zasilania: 5V;

Doktadnos$c¢ przyspieszenia: 0.09mg;
IMU IMU Dokladnof,cl': zyroskopu: 0.004°s;
Doktadnos¢ kata kursowego: 1°;

Kat przechytu i skoku: 0.5°.

Zasilanie: 5V,

Czestotliwos¢ aktualizaciji: typowa
3.4KHz; Rozdzielczos¢: < 0.1°;

Czujnik kata Czujnik kata
Klasa ochrony IP: IP67;
Temperatura pracy: -40°C~+85°C
Zasilanie: 12V/24V;

Elektryczna :

kieroryvnica Kierownica Szczytowy moment obrotowy:

20Nm (12V); 30Nm (24V);
Klasa ochrony IP: IP65
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Zasilanie: 12V/24V;

Silnik Szczytowy moment obrotowy:
(12V /24V) 20Nm (12V); 30Nm (24V);

Klasa ochrony IP: IP65

Zasilanie: 12V/24V;

Szczytowy moment obrotowy:
20Nm (12V); 30Nm (24V);

Klasa ochrony IP: IP65

Tuleja
wielowypustowa
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