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1 Guiarapida

1.1 Guiade arranque

1. Es necesario introducir el cddigo de distribuidor y el idioma correspondientes para

acceder al software.

Welcome to ESNav

Please set

* English

4
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2. Seleccione el sistema de navegaciOn correspondiente y podrd acceder al

software.

3 © % 1006

Welcome to ESNav

Please select your product type

3. Si los usuarios desean cambiar el cOdigo de distribuidor, es necesario ir a [Centro
de configuracion -> Configuracidn del sistema -> Modo de demostracion ->

Configuracion de la guia de arranque] y, a continuacion, repetir el proceso.

= Settings center @
Agriculture management € System settings Data transfer
@ Language & units Demonstration mode
Q@ Alarm settings Production testing
@ Data & signal output
Boot guide settings
<7 Navigation settings
& APN settings
[l Demonstration mode
© Hardware settings
@ About
A Register

@ Privacv securitv

1.2 Registro del software

Vaya a [Centro de configuracidn -> Configuracidn del sistema -> Registrar] para
comprobar si el software esta registrado. Por lo general, es necesario registrar las
funciones [Registro del software], [RTK] y [DirecciOn automatical. Si aparece que

no estan activadas, pOngase en contacto con los técnicos de EFIX y facilite el nU
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mero de serie de la tableta para obtener el registro en linea. Otras funciones, como
ISOBUS y el servicio en la nube, tienen un coste adicional.

»  Settings center

3.0kmn  0.00mu

Agriculture management

Status and detailed information are displayed here,
and can be edited as needed.

System settings

Access 10 all settings here.

Data transfer

Quick data transfer

Settings center @

Agriculture management £ System settings Data transfer

@ Language & units

[} SN 110T008382100901 ok SN 3723601 )
¢ Alarm settings - s p Y
f ~ [
® Data &signal output ( \}.'.ﬁ. @
>, iz
% ; - ; )
< Navigation setiings y o - Nt actatd
#s APN settings Software RTK Auto steering Auto UTum 1SOBUSUT
registration

Demonstration mode

—_——
Hardware settings ﬁ P
FId ¥
g
About Not activated

. Register

© & f2

ISOBUS-TC-SC ISOBUS-TC-GEO Cloud service

) Privacy security

1.3 Nuevo modo GNSS

1. Vaya a [Centro de configuraciOn -> GestiOn agricola -> GNSS].

» Settings center = ‘//:
0.00mu

Agriculture management

Status and detailed information are displayed here,
and can be edited as needed.

System settings

Access to all settings here.

Data transfer

Quick data transfer
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s | Settings center @

#R Agriculture management System settings Data transfer
Field Implement Vehicle
NewField W‘ Implement & Default vehicle
Test & Test
> Width:5.000m  Row spacing:0.000m Other  Other
ﬁ, GNSS PN User
EPPP o User--

Organization code 7836591010
Communication validity period2123-09-03

121.1158120°N 31.1582310°E

Materials Task Safety

Material type : - - NA Maximum autopilot speed

Material category : - - DefaultTask 16.0km/h

Target spray volume1 Start time : 2024-10-17 15:44 Max speed allowed to enable auto steering
Target spray volume2 :- - Track area :0.00 mu 12.0km/h

2. Por ejemplo, seleccione el modo RTK y afiada un nuevo modo de trabajo.

) GNSS A

1 Satellite settings Clear ephemeris

cps @ GLONASS @D BDS @D Galileo @D qzss @

N spp RTK Smart RTK [Z] Enable PPP + Add

@® DGPS / RTD
Base station Distance Status Details

@ EPPP

JAHAJA 6372.427km & Z

7 DRSmooth

) HPPP

3. Si se selecciona el protocolo CORS (NTRIP), asegurese de que la IP, el puerto, la
tabla de fuentes, el nombre de usuario y la contrasefia se hayan escrito
correctamente segun lo proporcionado por el proveedor local.

D Create-RTK @

* Base station Test

* Work mode Display Network
* Protocol CORS

* ServerlP 119.

* Port

* Source table XJRTCM32

* User name

* Password e
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> onss Q

I satellite settings Clear ephemeris

crs @ GLONASS @D Bps @D Galileo @D qzss @
< sPP RTK Smart RTK EnablePPP  + Add
@ DGPS / RTD

Base station Distance Status Details

@ EPPP
Test 6372.405km @ 2 T Detsis
) RTK

Z DRSmooth

) HPPP

4. Vuelva a la interfaz principal para comprobar la barra de estado. Cuando la soluci®
n GNSS obtenga la fijaciOn con el nUmero 4, el sistema estara listo para su uso.

SNav r?’x @ RTK 132 | @ %

42/4 O/NET 0.01 4. 0.0kmm  0.00mu

1.4 Nuevo vehiculo

1.4.1 Seleccion de vehiculo

1. Vaya a [Centro de configuracidn -> GestiOn agricola -> Vehiculo -> Nuevo] para

crear un nuevo vehiculo.



Settings center %
3.0kmm  0.00mu

Agriculture management

Status and detailed information are displayed here,
and can be edited as needed.

System settings

Access to all settings here.

Data transfer

Quick data transfer

Settings center

H#R Agriculture management System settings Data transfer
Field Implement & Vehicle
NewField # Implement Default vehicle
Test & Test
Width :5.000m  Row spacing:0.000m Other  Other
. GNSS User
i -~
EPPP R Ueer--
121.1158120°N  31.1582310° Organization code 7836591010

Communication validity period2123-09-03

Materials Task Safety

Material type : - - NA Maximum autopilot speed

Material category : - - DefaultTask 16.0km/h

Target spray volume1 :-- Start time : 2024-10-17 15:44 Max speed allowed to enable auto steering
Target spray volume2 :-- Track area :0.00 mu 12.0km/h

D Vehicle @

“ /A Default vehicle LA P \,D Q
A

Vehicle brand Other

B Vehicle model Other E _[‘Jl-
| 1 Default vehicle C

Vehicle type Nav. controller Wheelbase (A)F 41
Front steer 2.0 2.450m
2 Hydraulic valve._...
Drive type Antenna height (E) Front hitch(G)
Motor drive 2.750m 2.000m
Wheel angle sensor Antenna Pos Of C
Without WAS Right
Steering wheel type Antenna location
CESTO Front

A: Afiadir un nuevo vehiculo.

B: Busque rapidamente el vehiculo por palabras clave cuando haya muchos vehi

culos.

C: Haga clic para aplicar el vehiculo.
D: Editar los pardmetros del vehiculo.

E: Eliminar el vehiculo.
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F: Haga clic para exportar el vehiculo mediante el cOdigo compartido.

2. Seleccione el tipo de tractor, incluyendo direccidn delantera, direcciOn trasera,
oruga, articulado y trasplantador en la parte derecha. Aqui tomamos como ejemplo
el tipo de direccidn delantera.

Vehicle @

01

« * Steering controller Motor drive
& * Vehicle brand Other

* Vehicle model Other

¢fs

Rear steer
* Vehicle name Other
v
Number plate
Tracked Articulated Steelring wheel nameplate

3. Seleccione el controlador de direccidn, incluyendo accionamiento hidraulico y

accionamiento por motor, la marca del vehiculo y el modelo del vehiculo.

Vehicle @

* Steering controller Motor drive

* Vehicle brand Other

* Vehicle model Other
Rear steer

* Vehicle name CASE
v
Number plate
Steering wheel nameplate ;
iooibnnd

4. También se puede activar aqui el modo de velocidad ultrabaja, con una velocidad

Articulated

minima compatible de 0,1 km/h.

10



NS
EF DX

* Vehicle brand Other
& % * Vehicle model Other

01 =5
Number plate
. Steering wheel nameplate
number

Tracked Articulated I Ultra-low speed mode I

5. Vaya a la pagina siguiente para seleccionar el tipo de sensor de angulo de rueda,

que incluye potenciOmetro, dispositivo GAsensor y sin WAS.

] Vehicle @
% o % “ A
Drive type Automatic Mode
Nav. controller 2.0
I * Wheel angle sensor Without WAS I

1.4.2 Pardmetros del vehiculo

) Vehicle )

“a

Vehicle geometry

* A Wheelbase (A) 245 m

e _T * B Implement tow point (B) 1.00 m

T * G Front hitch (G) 200 m

R * Maximum WAS 25 *
* Reference point for guideline recognition Vehicle rear

(e L ormen ] ]

Distancia entre ejes (A): Mida la distancia entre el eje de rotacién de la rueda

delantera y el eje de rotacién de la rueda trasera. Tenga en cuenta que la cinta mé
trica debe estar paralela al suelo.

11
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Punto de remolque del implemento (B): utilice el valor predeterminado 0 y se
utilizard en el desarrollo futuro.

Enganche delantero (G): mida la distancia entre las dos ruedas delanteras.

te—{d—!

WAS maximo: el valor predeterminado es 25, que representa el angulo maximo que

puede girar el vehiculo.
Punto de referencia para el reconocimiento de la linea guia: se puede seleccionar la

parte delantera o trasera del vehiculo.

Vehicle

GNSS measurements

* € Tomiddle axle (C) 0.000 m
* Antenna Pos Of C Right
* D Torearaxle (D) 000 m

* Antenna location Front

* E Antenna height (E) 275 m

oo L ormien ] ]

Al eje central (C): si el receptor no estda montado en el eje central, mida la distancia
desde el receptor hasta el eje central. Si esta en el eje central, introduzca 0. En
realidad, siempre es mejor introducir 0 y hacer el resto en la calibracién del error de
montaje.

12



EFIX

PosiciOn de la antena de C: Rellene segun la posicién del receptor.

Al eje trasero (D): mida la distancia horizontal desde el centro de la antena hasta el
centro de la rueda trasera. (Es conveniente y preciso proyectar el centro de la antena
y el centro de la rueda trasera sobre el suelo y luego medirlo).

UbicaciOn de la antena: La posicidn relativa entre el centro de la antena (la posicidn

del centro de la antena debe referirse al indicador azul) y el eje trasero. Seleccione
Delante si la antena estd delante del eje trasero, seleccione Detrds si la antena esta
detrds del eje trasero.

Altura de la antena (E): mida la altura vertical desde el centro de la antena hasta el
suelo.

13
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1.4.3 Calibracién de la direccién

) Vehicle @

© steering controller = Installation error calibration

Calibration procedure
The calibration requires an open, flat and solid ground around 10x30 meters. Stop the
vehicle as shown in the picture on the right. Drive forward at a constant speed of 2 km/h,

fan
then click Start Calibration. During calibration, the vehicle will drive forward according to the
trajectory shown on the right. After the system pops up the Calibration Successful prompt,

complete this calibration.

Speed 0.0 Calibration threshold 0.1 ~ Steeringratio  18.0 Steering ratio offset 0.0

‘ Save and exit Calibration

1. La calibracion requiere un terreno abierto, plano y duro de unos 10 x 30 metros.

2. Mantenga el tractor a una velocidad de 2 km/h y haga clic en [CalibraciOn].

Durante el proceso, el volante girard automaticamente.
3. Cuando la pantalla muestre «Esperando calibracién...», aproximadamente 2

minutos después, la calibracion se habra realizado correctamente.

1.4.4 Calibracion de error de instalaciéon

= Vehicle ()]

Steering controller © Installation error calibration

1 Installation Error Calibration

Calibration procedure 1

Stop the vehicle at a proper position close to the current guideline, and click start to check
the result

Calibration procedure 2
Drive the vehicle forward at the speed of 2km/h, stop when the distance displayed at the
E bottom of the screen is greater than 30 meters, and click the next button.

Calibration procedure 3
Manually drive forward for about 10 meters, then turn around, Stop the vehicle on the line

‘ Back ‘ Save and exit m

1. Detenga el vehiculo en una posicion adecuada, haga clic en «lniciar» para
comprobar el resultado y se establecerd automaticamente una linea guia.

14



@ RTK
1/NET 0.01

2. Conduzca el vehiculo hacia adelante a una velocidad de 2 km/h, deténgase cuando
la distancia que se muestra en la parte inferior de la pantalla sea superior a 30
metros y haga clic en el botdn «Siguiente».

SNav K5
|
R?” , |
9 W e @) Donotoperate! V=4
|°| s ,’@‘. Currently it is a calibration line, please do not -
use it for work
mE | KA
1
—8 y
* ]|
o ® -0
oo o . h EoN
% <

Di e from start:30.06m

* w2
- @
I = O qur | L P rex

' ' ' '

3. Conduzca manualmente hacia adelante unos 10 metros, luego dé la vuelta y

detenga el vehiculo en la misma linea guia, haga clic en el botén «Siguiente».

S @ RTK
52/4 1/NET 0.01

Al
& @) Donotoperate! f=1
; "d| Currently it is a calibration line, please do not "t
use it for work
AN,
(4]
EIN
e
 aur e Nen | .

] ' ' ] '

4. Conduzca el vehiculo hacia adelante a una velocidad de 2 km/h de nuevo,
deténgase cuando la pantalla muestre menos de 1 metro desde el punto de partida y
haga clic en el botdn Finalizar. Espere a que el sistema complete automaticamente el
calculo.

15
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O0/NET 0.01

Do not operate!

.
131 3

(A} Currently it is a calibration line, please do not
use it for work
—e-
e—
= A
@
L]

C
Distance from start:0.17m
2

]

L\ QUL

1.5 Nueva implementacion

1.5.1 Seleccién de implementos

0.0k 0.18mu

1. Vaya a [Centro de configuracidn -> GestiOn agricola -> Implemento -> Nuevo] para

afiadir un nuevo implemento.

Settings center
Agriculture management

Status and detalled information are displayed here,
and can be edited as needed.

System settings

Access to all settings here.

Data transfer

Quick data transfer

¥ Agriculture management System settings
Field Implement
NewfField # Implement

Test & Test
SN Width :5.000m  Row spacing:0.000m

¥
g GNSS
EPPP

121.1158120°N 31.1582310°E

v

Materials Task
Material type : - - NA
Material category : - - DefaultTask

Target spray volume1 :--
Target spray volume2 :--

Start time : 2024-10-17 15:44
Track area :0.00 mu

16

3.0kmn 0.

Data transfer

& Vehicle
Default vehicle

Other  Other
User
-~
& Ve

Organization code 7836591010
Communication validity period2123-09-03

Safety

Maximum autopilot speed

16.0km/h

Max speed allowed to enable auto steering
12.0km/h

%
00mu

Settings center
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Hitch type: Universal implement

B Single point mounting E —“_‘jr
|1 s ERC
— F@
2 Implement Implement’s width Row spacing
5.000 m 0.000 m
Hitch point Implement center offset
1.500 m 0.000 m

A: Anadir un nuevo implemento.

B: Busque rapidamente el implemento por palabras clave cuando haya muchos
implementos.

C: Haga clic para aplicar el implemento.
D: Editar los parametros del implemento.
E: Eliminar el implemento.

F: Haga clic para exportar el implemento mediante el cddigo compartido.

2. En esta interfaz, el cliente puede seleccionar el tipo de tarea, incluyendo General,
Pulverizacion, Construccidn de caballones, PlantaciOn, Esparcimiento, Cosecha,
Siembra dispersa, Agua vy fertilizante, y Labranza, introducir el nombre del

implemento y seleccionar el método de montaje del implemento.

D New implement @
* Implernent name: Defau\t,d
-

* Mounting method

e 2T X

17
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1.5.2 Pardmetros del implemento

) New implement @

Implement schematic Setup panel

* A Implement width(A) 5.000 m

Row spacing: 0.000 m
* € Hitch point (C) 1.500 m
+[D Implementcenter oo jae 0,000 m

offset (D)

Bace m m

Ancho del implemento: el ancho del implemento, cuyo valor predeterminado es 5
m.

Espaciado entre hileras: la distancia entre dos hileras, cuyo valor predeterminado es
0Om.

Punto de enganche: la distancia desde el punto de enganche hasta el implemento,
cuyo valor predeterminado es 1,5 m. El algoritmo actual no utiliza este valor, por lo

que no tiene importancia practica.

Desplazamiento del centro del implemento: el desplazamiento desde el centro del
implemento hasta el centro del vehiculo.

Si hay un problema de espaciado entre filas con saltos o solapamientos, es necesario
hacer clic en Calcular para realizar el calculo de la desviacion.

D Implement center offset (D) automatic calculation @
Please select a scene Setup panel
" R .
i
W 52

| |

| |
i S2 B3 S1
| | | ©Operating procedure
| I |

he diagram

n the Fig.1 or Fig
lines to get S1

S
P ‘
W
Y]

|
\»/l Gancel m

Hay dos métodos para elegir, siga las instrucciones para completar el procedimiento.

Scenario 2 S1 52

».
‘M.
|~ o
d b

1.6 Nuevo campo y directriz

1.6.1 Nuevo campo
1. Vaya a [Centro de configuracidn -> Campo].

18



» Settings center

Agriculture management

Status and detailed information are displayed here,
and can be edited as needed.

System settings

Access 10 all settings here.

Data transfer

Quick data transfer

Settings center

#8 Agriculture management System settings Data transfer
Field Implement Vehicle
NewField *" Implement Default vehicle

Test & Test

Width :5.000m  Row spacing0.000m Other  Other
GNSS User
4 2
EPPP = U
121.1158120°N 31.1582310°E Organization code 7836591010

Communication validity period2123-03-03

Materials Task Safety

Material type : -~ NA Maximum autopilot speed

Material category: -~ DefaultTask 16.0km/h

Target spray volume? :-- Start time: 2024-10-17 15:44 Max speed allowed to enable auto steering
Target spray volume2 :-- Trackarea : 0.00 mu 12.0km/h

Field management @

B cE2a

29 Distance D\E, Time l
Test E 4

5462.65km  2024-10-21 16:30

EEE Details K ‘I(’Edu H\u Delete l

DefaultField
5462.65km  2024-10-1710:34

DefaultFarm, DefaultClient

A: DescripciOn general del campo. Es posible ampliar y reducir la imagen, asi como
elegir el tipo de mapa.

B: Busque rapidamente el campo por palabras clave cuando haya muchos campos.

C: Haga clic para crear un nuevo campo.

D: Seleccione para mostrar los campos por distancia o tiempo.

E: Haga clic para exportar el campo mediante el cddigo compartido.

F: Acceda a la interfaz de detalles del campo.
G: Edite el nombre del campo.

19
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H: Eliminar el campo.

I: Aplicar el campo.

2. Cree un nuevo campo con el nombre del campo, el nombre del cliente y el nombre
de la granja.

Field management

A
}

2Q Distance © Time

Test _,1
5462.65km  2024-10-21 1630

‘ i= Details ‘ { [ Edit ‘ T Delete l

DefaultField
5462.65km  2024-10-1710:34

DefaultFarm, DefaultClient

= Create Field @

* Field Name NewField
Client name Test
Farm name Test

Cancel

1.6.2 Nueva tareay directrices

1. Vaya a Detalles y podra crear nuevos limites, directrices, puntos de referencia y

tareas.

20
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Field management @

ch keyword Create
29 Distance @®© Time }
NewField 4
0.00km  2024-10-24 1637
Test, Test
(B
Test

5462.79km  2024-10-21 16:30

DefaultField

Detail @

W% Field overview 7] Boundaries /] Guidelines Q. Landmark [ Tasks

I Basic information

Field name: NewField
Client name: Test
Farm name Test
Field area 0.00 mu
Creation date: 2024-10-2416:37
BaseGpsX BaseGpsY BaseGpsZ />

2. Aqui, cree primero una nueva tarea y directrices AB/curva libre.

D Detail

% Field overview 7] Boundaries /] Guidelines Q. Landmark

& Activearea © Time }

NewField
0.00mu  2024-10-241637
0.00 mu/h

i= Details [ Edit

Detail @
% Field overview 7] Boundaries 1] Guidelines © Landmark [l Tasks

hxeyword
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» Create guideline | @ %

2000 3.6imm  0.00mu
% Manual input

&

AB line Free curve
Advanced

Tooen

90° line Center pivot Center pivot Looped

Regular Whole area AllPath
harrowing path line

@ RTK
1/NET 0.01

The distance between AB point needs to be more than 5 A

0 B =

o I e A >

Cancel planning

@ RTK
0/NET 0.01

i
witREa - The distance between AB point needs to be more than 5
19 i i = =
o $ R » —
Cancel planning ‘ ‘ Replan A ‘

= X

=g P 1=
a,

°

o5 PN
® ~
+

- F—

P(

5. Se ha creado correctamente la nueva linea AB.
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42/4 0/NET 0.01

18 snses

| 3

12r 3.6kmm

2o The distance between AB point needs to be more than 25
¥ V=4
Cancel plannin: A
2 aY :
2 KA
L] ~—
—e
. I
B &
®
.‘. £]
o

®
a

_»;,K : The distance between AB point needs to be more than 25 =M
T meters —
: e e ~
‘ Cancel planning ‘ ‘ Replan A »
Sl ircilebioh ) B (B ol ©
5 > - 2
[ ] -
—e
— Il |
— K/t
e £3%

8. Haga clic en Continuar para seguir creando la linea curva.
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& 3&_ € The distance between AB point needs to be more than 25 ﬁg.
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1.7 Inicio del piloto automatico

Después de completar los pasos bdsicos anteriores, ya puede iniciar el piloto
automatico.

@ RTK
1/NET 0.01

RTK
1/NET 0.01
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2 Interfaz principal

@ RTK ] @ '//:
0/NET 0.01 — 29r 2.0knm | 0.00mu

1. Estado del satélite

Se muestran dos numeros en forma de X/ Y.
X representa el nimero de satélites rastreados;

Y representa el estado RTK:

1: Unico/AutOnomo 2: DGPS/SBAS 4: Fijacion 5: Flotante

2. Estado de la estaciOn base

Hay dos nimeros que se muestran en forma de X/ Y.

X representa la latencia de la sefial. Cuanto menor sea X, mas estable serd la sefial.
Por lo general, el valor recomendado es inferior a 10 en el modo de direccion autom

atica para obtener un mejor rendimiento.

Y es el nUmero de canal de radio actual si se trata del modo de radio; Y cambiara a
NET si se trata del modo de red.

3. Modo GNSS y precisiOn de la posicidn

Haga clic en la barra de estado del satélite para acceder a la configuracién de
correccion GNSS.

RTK

42/4  O/NET  0.01
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I satellite settings Clear ephemeris

crs @ GLONASS @D Bps @D Galileo @D qzss @
N spp RTK Smart RTK Enable PPP + Add
@ DGPS /RTD
Base station Distance Status Details
@ EPPP
Test 6377.922km (2] Z W

W) RTK
¥ DRSmooth

) HPPP

4. DesviaciOn lateral

La desviacion en tiempo real entre la ubicacion actual del vehiculo y la linea guia
marcada. El valor es negativo cuando el vehiculo se encuentra a la izquierda de la

linea guia y positivo cuando se encuentra a la derecha. La unidad es de 1 cm por
cuadricula.

5. NUmero de linea guia

El nimero de la guia actual en la que se encuentra el vehiculo (la guia original es 0).

6. Velocidad del vehiculo

Velocidad del vehiculo en tiempo real.

7. Areatrabajada

Mu es la unidad predeterminada y se puede ajustar en la configuraciOn basica. Haga

clic en este icono para ver el informe detallado de la tarea. Esta interfaz permite ver
las tareas histdricas y crear nuevas tareas.
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F Worked Area® | Remaining Area: Boundary Area’ Effective Area’
o l > l‘\ 1

¥ 0.00 " 0.87m " 0.87mu I 0.00m

0.0%

Dateof creation:: End Time: Working Duration:
2024-10-24 16:25 1970-01-01 08:06 16:47
Efficiency: Auto Steering Area Auto Steering Distance:
132.41 mu/h 2.32mu 311.18m

Auto steering Duration

01:03

Newrecord
Area trabajada: el area de pintura/dibujo con superposicion.

Area restante: el area que se resta del area efectiva del area limite.
Area limite: el area interior del limite.

Area efectiva: el area de pintura/dibujo sin superposicion.

8. Implemento

Consta de parametros del implemento, menU del implemento, desplazamiento del
centro e interruptor del modo ISOBUS.

> Implement setting | @ %
210 0.0kmm  0.00mu

Implement parameter Implement menu

5.000m 0.000m Implement

Center offset

Row spacing
adjustment

ISOBUS mode switch

El parametro Implemento se refiere a la informacidn actual del implemento.

El menU Implemento se refiere a la biblioteca de implementos.

El desplazamiento central significa ajuste rapido del espaciado entre filas: haga clic

en las dos flechas para ajustar el desplazamiento del implemento. Por ejemplo, si el

espaciado entre filas es de 50 cm. Después de conducir dos filas, compruebe el

espaciado real entre filas y compruebe que es de 45 cm. En este caso, haga clic en Ia
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flecha izquierda 5 veces para desplazar 5 cm hacia la izquierda. También es necesario

hacer un clic para restaurar.

Center offset

Row spacing
adjustment

45cm

Pass 2 Pass1
CONFIRM

» Create guideline | @ A
200. 3.6ximm  0.00mu
% Manual input

i

Free curve

© A

Center pivot Center pivot Looped

& 1 3

Advanced

Regular Whole area AllPath
harrowing path line

Linea AB: cree una guia localizando dos puntos. La ubicacidn actual se utilizard como

punto A, luego conduzca el vehiculo hasta el otro extremo del campo como punto B.

Linea A+: La posicién actual se utilizard como punto A para crear la linea A+, que

utiliza el rumbo del vehiculo como azimut. Se recomienda utilizar esta funcién en
situaciones especiales que requieran la creacién rapida de lineas.

Curva libre: La curva libre puede combinar la linea recta AB y la curva idéntica. Con el
uso de un algoritmo optimizado, la linea curva es mas estable.

Linea de 90°: La linea de 90° puede girar la linea AB o la linea A+ 90°. Requiere una
linea AB o una linea A+ existente en la lista de directrices.

Pivote central: la curva circular se puede aplicar en los casos en los que el vehiculo
conduce automaticamente en circulo, como al cortar el césped.

Guia en bucle: la guia en bucle necesita 4 puntos para crear una forma y generara

automaticamente varias guias cuadrangulares separadas.
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Arado regular: Arado en el campo con un limite regular. Se puede aplicar en los casos

en que el usuario necesita una ruta terrestre eficiente en cuanto al consumo de
combustible.

Linea de recorrido de toda la zona: la linea de recorrido de toda la zona necesita 4
puntos para crear una forma y generard lineas de recorrido automaticamente.

Toda la ruta: permite al usuario crear muchos segmentos de linea curva diferentes

que son la trayectoria real del vehiculo. Se utiliza principalmente para vifiedos.

» Create guideline
® Auto planning
A+ Line

AB line coordinate input

‘ Latitude and longitude AB line_1

Longitude

A Latitude

Elevation
Longitude
Latitude

Elevation

IntroducciOn de coordenadas de la linea AB: introduzca las coordenadas del punto A

y del punto B y haga clic en CONFIRMAR para obtener una nueva linea AB.

» Create guideline
PR Auto planning
AB line

A+ line coordinate input

Latitude and longitude A+line_1

Longitude

Latitude

A i Elevation

Azimuth

Tip: True north is 0°, and clockwise is positive.

CONFIRM

Entrada de coordenadas de la linea A+: introduzca las coordenadas del punto Ay el

azimut, y haga clic en CONFIRMAR para obtener una nueva linea A+.

10. Gestores de campo
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Permite gestionar rdpidamente los limites, las directrices, las tareas y los puntos de

referencia. También permite acceder rdpidamente a la biblioteca de campos.

» Field managers

210,

Field name: Test
Client name:

Farm name

Field area: 0.87 mu

Creation date: 2024-10-21 16:30

BOUNDARY GUIDELINES

TASKS LANDMARK

Field Management

» Parameter adjustment

P Gain

9 Scene type

Heavy load Sandy soll

@ Advanced vehicle parameter

Ganancia P: relacidn de velocidad de ajuste del motor. Cuanto menor sea el valor,
mas lento serd el ajuste.

Con el sensor de angulo de rueda, el valor recomendado es 20/25, pero en vehi

culos con poca potencia o una relacién de direccién pequena, generalmente inferior
a 13, el valor recomendado es 25/30.

Sin sensor de angulo de rueda, el valor recomendado es 25/30, pero en vehiculos

con poca potencia o una relacion de direccidon pequefia, generalmente inferior a 13,
el valor recomendado es 30/35.

Ganancia D: Cuanto mayor sea la frecuencia, mas evidente sera la vibracion del
movimiento del motor; cuanto menor sea la frecuencia, mas estable sera el
movimiento del motor.

Con sensor de angulo de rueda, el valor recomendado es 80.
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Sin sensor de angulo de rueda, el valor recomendado es 60/80.

Tipo de escena

Por ahora, solo se permite utilizar el primer tipo de escena, y los otros dos tipos de

escena no estan disponibles, ya que alin se encuentran en fase de pruebas y
desarrollo.

Rutina: este tipo es adecuado principalmente para campos regulares.

Carga pesada: este tipo es adecuado cuando el vehiculo transporta cargas pesadas.

Suelo arenoso: este tipo se utiliza para campos arenosos.

Parametro avanzado del vehiculo

= Vebhicle :Other @
s Oy
) IR 3 General * & Heavy load £» Sandy soil
E3 Motor parameters I Mode 1: General Restore default
& Tracking parameters * Control type Mode2_64
* Terrain compensation Standard
* WAS Gain 20

* Cross track Gain 35

* Heading Gain 100

Tipo de control: se puede seleccionar entre el modo 1y el modo 2_64. El valor
predeterminado es el modo 2_64.

CompensaciOn del terreno: incluye dos tipos, Pendiente y Estandar. Solo es util para

vehiculos con orugas. Cuando cambie al modo de algoritmo NXO01, utilice el estandar;
cuando cambie al modo de algoritmo NX64, utilice la pendiente.

Ganancia WAS: el valor predeterminado es 20, que solo es valido en el modo sin
angulo. Cuanto menor sea la sensibilidad de la direccidn, mas sensible sera el giro de
la rueda delantera. Cuando el espacio libre de la direccion del vehiculo es grande o el
suelo de trabajo es blando y esta en pendiente, es necesario reducir el valor y
establecerlo en 10.

Ganancia de tracciOn transversal: no es necesario ajustarla, utilice la agresividad en
linea para ajustar la sensibilidad.

Ganancia de rumbo: No es necesario ajustarla, utilice la agresividad en linea para
ajustar la sensibilidad.
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o) Vehicle :0ther @

05 ¢E
£3 Motor parameters 1 Mode 1: General Restore default
© Tracking parameters *U Gain 40
* Reverse Gain 10
* Pose accuracy Level 0
* Integral enable [ @)

* PTime on

1.0

Ganancia de marcha atras: el valor predeterminado es 10. Cuando el vehiculo da
marcha atras mediante la direccidn automatica, se utiliza la sensibilidad de
correccién de la desviacién. Cuando el vehiculo da marcha atras, el volante gira hacia
la izquierda y hacia la derecha, por lo que es necesario reducir el valor.

PrecisiOn de la postura: cuando el vehiculo esta parado, el software muestra una

velocidad de 0,2/0,3/0,4 km/h. Se puede cambiar al nivel 1, que elimina la
visualizacidn de la velocidad. El valor predeterminado es el nivel 0.

ActivaciOn integral: desactivarla puede optimizar el problema de la desviacion lateral

fija en los vehiculos con direccién delantera. Sin embargo, para otros vehiculos, no es
necesario desactivarla. El valor predeterminado es activada.
D Vehicle :Other @

05

B i el & General * & Heavy load £ Sandy soil

E3 Motor parameters 1 Mode 1: General Restore default

e

< Tracking parameters *PTime on 1.0
* PTime off 2.0
* Online aggresiveness 100
* Approach aggresiveness 70

* Strict headina control

[ @)

PTime activado: relacidn de tiempo de evaluaciOn en la linea. El valor
predeterminado es 1,0.

Tiempo de desviaciOn: tiempo de evaluacidn de la aproximacion a la linea, el valor
predeterminado es 2,0.

Agresividad en linea: El valor predeterminado es 100. La sensibilidad de Ia

correccion automatica de la desviacion de la conduccion en linea del vehiculo. Si se
tiende a producir desviaciones y la correccion de las mismas es lenta, aumente este
valor a 130/150.
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Agresividad de aproximacion: el valor predeterminado es 70, que controla la

velocidad del vehiculo al entrar en la linea guia. Si el volante se mueve mucho
cuando el vehiculo entra en la linea, reduzca el valor a 40/50.

Control estricto del rumbo: El valor predeterminado es activado.

12. Estilo de la interfaz de usuario

» Ul style

Themes

—a-
= View switch
—e

Temas: hay 2 modos, incluyendo Dia y Noche.
Cambio de vista: es posible elegir entre 3D y 2D segUn las preferencias del cliente.

Camara: active o desactive la camara trasera que sirve para supervisar el
implemento.

13. Centro de configuraciOn

»  Settings center

Agriculture management

Status and detailed information are displayed here,
and can be edited as needed.

System settings

Access to all settings here.

Data transfer

Quick data transfer

GestiOn agricola: es posible utilizar mddulos como Campo, Implemento, Vehiculo,
GNSS, Usuario, Materiales, Tarea, Seguridad y Solucidn de problemas, como se

muestra a continuacion.
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Settings center

R Agriculture management System settings Data transfer
Field Implement Vehicle
NewfField % Implement a Default vehicle
Test & Test
Width :5.000m Row spacing:0.000m Other Other
ﬁ GNSS -5 User
EPPP = U

Organization code 7836591010
Communication validity period2123-09-03

121.1158120°N  31.1582310°E

Materials Task Safety

Material type : - - NA Maximum autopilot speed

Material category DefaultTask 16.0km/h

Target spray volume1 Start time:2024-10-17 15:44 Max speed allowed to enable auto steering
Target spray volume2 :-- Track area : 0.00 mu 12.0km/h

Configuracién del sistema: en esta parte, el cliente puede editar muchos ajustes U

tiles y basicos.

Settings center

Agriculture management £ System settings Data transfer

Language & units
Language

B @

Alarm settings
System units

)

Data & signal output

Navigation settings Area units

B 4

APN settings
Demonstration mode

Hardware settings

© ¢ A

About

h-]

% Register

@ Privacy security

Transferencia de datos: en esta parte, es posible compartir datos mediante cOdigo e

importar o exportar archivos mediante un disco USB.

Settings center

Agriculture management System settings & Data transfer
Import file data Import share code Export file data Export share code
Import data from path NAV/ Import data by share code Export data to path NAV, Export data by share code
DataExchange DataExchange
' '
/ { -
| P 4
. )
[
= =

14. Acerca
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Remote assistant 1.

The one-click assist feature enables us to better help
you get your work done. S

One click log upload

Real-time log uploads and archiving make operations

more efficient

Parameters

Detailed specifications help you quickly understand ’
the device.

Reverse heading

Asistente remoto: pOngase en contacto con los técnicos para obtener asistencia

remota mediante un cOdigo de identificacion.

Carga de registros con un solo clic: envie rdpidamente los registros al servidor para

que los técnicos los comprueben.

Parametros: Parametros del vehiculo, configuracién y calibracién, etc.

Rumbo inverso: cuando el vehiculo circula hacia delante pero la interfaz del software

indica que estd circulando hacia atrds, haga clic en él para obtener el rumbo

correcto.

Aqui puede conectarse al servidor en la nube.

0.0km/m
Equipment

Visitor
Not logged in

Z
0.00m

Aqui puede consultar la informacidn basica y la informaciOn técnica.
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Controller SN 3723601
S e version 5.1.0.20241022.6065
Steering wheel nameplate number

Algorithm version

Local update -f' Online update

» About {;}‘ %
0.0kmn  0.00mu
Help

Basic

Controller version 125
Steering wheel type CEST51
Steering wheel version number 1211
GNSS board type UMaso

oard firmware version number 11833

Local update ’f Online update

15. BrUjula

Haga clic una vez para comprobar la informacidn basica. Haga clic siete veces
seguidas para mostrar la informacién de depuraciOn. Es posible modificar las
coordenadas introduciendo x e y manualmente cuando el dispositivo estd en modo

de demostracion.

. Implement width 5.00m
1970-01-0107:59
11.0020262°
50.0000627°
= 0.0016549m
Bi GNSS Mode RTK
Data Link Display Network
6377.992km
000m  inputy
N
N

ocm
a70°
-0.02"
118V/ 11V

EstaciOn base: distancia entre el vehiculo y la estacidn base.

Error de trayectoria transversal: desviacién lateral. La desviacion en tiempo real entre
la ubicacién actual del vehiculo y la linea de referencia marcada. El valor es negativo

cuando el vehiculo se encuentra a la izquierda de la linea de referencia y positivo
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cuando se encuentra a la derecha.

Error de rumbo: El angulo entre la linea guia y el rumbo del vehiculo.

WAS: El angulo entre la linea guiay la rueda delantera.
Voltaje del motor: X/Y, X representa el voltaje actual del sistema, Y representa el

voltaje minimo.

CAdigo de averia: el cOdigo aparece cuando hay mensajes de error del sistema.

16. Velocidad del tractor

Velocidad del tractor en modo de demostracidn. Es posible ajustar la velocidad del

tractor en el modo de demostracion.

17. Interruptor de vista

Cambia entre la orientacidn del mapa y la orientaciOn del vehiculo.

18. Acercar/alejar
También se puede ampliar o reducir la interfaz deslizando los dedos por la pantalla.

19. Vehiculo y guia

20. BotOn de cambio de guia

Haga clic en el botdn para cambiar rdpidamente de guia cuando el campo tenga

varias guias.

21. Seguimiento de la cobertura del trabajo

El método de cambio de pista se puede configurar en [Centro de configuracidn ->

Configuracidn del sistema -> Configuracidn de navegaciOn -> Registro de cobertural.
Modo de cambio: activa/desactiva la pista manualmente.

Modo automatico: activa la pista automdticamente cuando se activa el modo
automatico.

22. DesviaciOn de linea
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5N=v*
O0/NET 0.01

-

e % Line offset (cm) 'g‘
Ml \ -~ Ao BRI
Bi C° ])1 Eo A
— | Tramline @
—e- .é; # GSolup»
.z. é ' $]

A: Registra la direcciOn desplazada y el valor desplazado.
B: RO borra el desplazamiento de la linea guia.
C: La linea guia se desplaza hacia la izquierda.

D: Introduzca la distancia de desplazamiento, el valor maximo es 999 cm.

E: La linea guia se desplaza hacia la derecha.

F: Hace que la desviacion lateral y los recuentos de la linea guia actual vuelvan a
cero.

G: Haga clic en ConfiguraciOn para establecer los pardmetros de Tramline.

23. U-Turn

0.0km/m

Permite acceder rapidamente a la pagina de giro en U para habilitar el giro en U o
configurar otros ajustes avanzados.

24. GBM
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1/NET 0.01

7z
15
|?| W ‘\‘é'\' € Manually plan the guldelln& &I
' Manual mode ) S
° 3
B 0 2
NAVIGATION e
—e-
e P RN

o< . g
o3
b () -

GUIDELINE: El vehiculo solo reconocera las guias y conducird automdticamente

después de la seleccidn.

LIMITE: El vehiculo solo reconocerd el limite/cabecera y conducird automaticamente

después de la seleccion.

MANUAL: El vehiculo no podra cambiar al modo de conduccién automética después

de la seleccion.

25. ConfiguraciOn de capas de cobertura

witl . Coverage layers setting

—e-
-
— kam/h
B4 i -

G © O

B
I+
3o

26. Punto marcador y linea marcadora
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S Marker point

A <
o

I
Marker line

-
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=

{

©
f

i
=
-
Re I 0,
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27. RecopilaciOn de trayectorias

Es posible iniciar la recopilacidn de la trayectoria real del vehiculo, pausarla,
continuarla, finalizarla y exportarla.

41



RTK
1/NET 0.01

o : i
. —all 9

sesen  -26

A: Comenzar a recopilar la trayectoria.

B: Pausar la recopilaciOn.

C: Finalizar la recopilacion.

D: Exportar el archivo de trayectoria.

28. Informacion del trabajo

Este mOdulo contiene informaciOn sobre el campo actual, los implementos y el
espaciado entre hileras.

Y & @ RTK
42/4 0/NET 0.01 Ll 2_6
? w :};’\, € Job information ~
3 e S
S— Test
naviine: ’\"
m AB line_2 \";
== By mplements
o TR o 3
L - - =
() = 0.000m
= e
®
+ 9
b ( =
-!g

29. Configuracion OBD

Es posible conectar un OBD a su dispositivo. Por ahora, la nueva funcidn se
encuentra en fase de desarrollo.
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* OBD connection Please Choose

* Whether to apply OBD Settings

* Rotational speed 3000.0 @ r/min
*Engine temperature 100.0 T
20.0 %

* Amount of remaining oil

30. Activar o desactivar

Automatico: Manual:

% o

3 Caracteristicas principales

3.1Servicios en la nube

1. Dirigete a [Acerca de -> Yo -> Ir al inicio de sesion].

! @ %
0 0.0kmn  0.00mu

Equipment

Visitor
Not logged in
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2. Registrese aqui para crear una nueva cuenta o utilice la cuentay la

contrasefa que ya tiene para iniciar sesion.

\ Log in

New UserjRegister Account

Account Phone Email
*Account
Farm Master |
Make your work more efficient ireeword

[ password  Forgot

Or
© G

Copyright © 2024 EFIXNav Inc

i B8

\\
.
\\
< Create a account Existing account? Go log in

Phone Email
Farm MaSter First Name Last Name
Make your work more efficient

*Email

&R More accurate
£ More intelligent

Copyright © 2024 EFIXNav Inc.

\ Log in

New User? Register CHC Account

Account Email
*Account
Farm Master 7@aq.com \
Make your work more efficient Bissierd
password  Forgot
R
& g or
~
L4

Copyright © 2024 EFIXNav Inc.
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=W~ EEQoqq.com
2 mEE

“

Dealer organizat

2123-09-03 07:59:59

Communication renewal

3. Después de iniciar sesiOn en el servicio en la nube, se puede establecer la

comunicacion bidireccional entre el software ESNav5.0 y el servidor en la nube.

@ FarmLink

3.2 Modos de guia avanzados

El software ESNav5.0 también afiade algunos modos de guia nuevos, que incluyen la

guia en bucle y la linea de ruta de toda el area, en comparaciOn con el software

ESNav3.0.

Create guideline

% Manual input
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3.2.1 Guiaenbucle

1. La creaciOn de una guia en bucle requeria 4 puntos.

i - A
=0 The distance between CD point needs to be morethan 5
° ‘W meters o
. (cancetplanng o
Cancel planning Replan C
S
BA
—e- \/
< o
-— km/h
B
M o =
-+
e 3 i
e

2. Después de crear un cuadrildtero basado en cuatro puntos, se puede ajustar el

punto de partida y la direcciOn inicial.

) Edit Line A

Basic information Field Planning
1 Loop Line setting
* Start work point A

* Operation direction AB

Preview H Adjustment

3. Vuelva a la interfaz principal e inicie la direcciOn automatica basandose en las gui
as planificadas. El sistema se desactivard manualmente y sera necesario cambiar

manualmente de una guia a otra al llegar a la esquina.
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3.2.2 Linea de trayectoria de toda el drea

1. Una linea de recorrido de toda el drea también necesita 4 puntos.

@ A
1/NET 0.0kmm  0.00mu
|?| w—!ﬁ%’x e ;h;:rw:mncehmwgen CD point needs to be more than 5 T =)
| o] (o D :
‘ Cancel planning ‘ ReplanC
AN
—e
]
S i aal
[: e
.’.
. EIN
O] o
+
- i

2. Después de crear un cuadrildtero basado en cuatro puntos, se puede ajustar el
punto de partida, la direccidn de partida, las filas que se saltan y el nUmero de

bucles, como se muestra a continuacion.
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Basic information Field Planning

I Area-coverage path planning

* Start work point A
* Operation direction AB
* Skipping rows number 0
* Loops number 0

Preview ‘ Adjustment

3. Vuelva a la interfaz principal e inicie la direcciOn automatica basandose en las

directrices planificadas. Todo el proceso se realiza con direcciOn automatica y no es

necesario intervenir manualmente.

T
SNav 5 3 @ RTK

42/4 1/NET 0.01
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3.3 Nuevo li mite

1. Vaya a [Centro de configuracidn -> GestiOn agricola -> Campo -> Detalles].

Cree un nuevo limite con una ubicaciOn diferente del implemento.

) Detail @
Field overview Guidelines Landmark Tasks

Bl Aea © Time }

o New boundary @

* Boundary Name test _boundary

* Planning way

3 8,

2. Es posible planificar lineas rectas y curvas pulsando el primer botdn Pausa/Inicio.
También es posible afiadir/eliminar puntos de referencia en el limite pulsando el

segundo/tercer botOn. Una vez finalizado el registro del limite, haga clic en el botOn

final para completarlo.
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3. Ahora es posible establecer el ancho del espaciado y un maximo de 10 cabeceras.

9 Edit boundary @
* Boundary Name _boundary
Margin spacing 5m
Number of circles 2>
Location Inner of boundary >
Fill Line

o [ ] By

‘ Select points

4. Es posible ajustar puntos para crear lineas rectas o curvas en el limite. Ademas,

también se puede configurar la distancia de desplazamiento, cuya distancia

predeterminada es la mitad del ancho del implemento.

9 Edit boundary @
* Boundary Name _boundary
Margin spacing 5m
Number of circles 2>
Location Inner of boundary >
Fill Line

] w iy
T I TR T
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Boundary selection point Line type

Make sure that the points are on the area line and that other areas cannot be correctly captured i Z : ..L
‘\ $|;rm Ilr:\e Free (;urv!
Offset distance
- 10 -»>

Left-skew (L) Right-skew (R)

cancel

3.4 Puntos de referencia

El software ESDav5.0 permite afadir puntos de referencia para recordar a los
usuarios cuando trabajan en el campo por la noche.

1. Vaya a [Centro de configuracidn -> GestiOn agricola -> Campo -> Detalles -> Punto

de referencial.

R Detail A
% Field overview 72 Boundaries /] Guidelines 9 Landmark 1 Tasks
‘ Manage m
© e 1

2. Se pueden configurar diferentes marcadores en la biblioteca de puntos de
referencia.

Manage landmark @

Landmark Library Recording Position
Configuration area Flag Point details
[ @ Flag l . LANDMARK NAME
Caution
PointA
Danger
Danger
LANDMARK TYPE
Water Trough
9 Water Trough Point marker
Tree OBSTACLE
Yes
Weed
Tower
Rork
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3. ConfiguraciOn de la referencia del marcador en la posicion de registro.

s ) Manage landmark @

Landmark Library Recording Position

* Planning way

M 8§,

Cancel

4. Es posible configurar marcadores en la interfaz principal mediante un icono de

acceso directo.

® "™ geses -126

0/NET 0.01

Marker point

Q QO =

Marker line

DOO O

4
\

3.5 Color de pintura de la pista

El color de pintura de la pista admite actualmente 6 colores. Es posible cambiar el

color de pintura en tiempo real.

57',{ @ RTK
42/4 1/NET 0.01

o «!|w
X )
- - Coverage layers settin,
[ . b ge lay ']
—
— i .

. =
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3.6 Actualizacion con un solo clic

Vaya a [Centro de configuraciOn -> Configuracidn del sistema -> Acerca de ->
ActualizaciOn con un solo clic]. El software y el firmware se actualizaran a la versidn

mas reciente con un solo clic en Actualizacidn con un solo clic.

] Settings center @
Agriculture management 3 System settings Data transfer

Language & units Software version(110T008382100901) 5.1.0.20241022.6065
) e Firmware version(3723601) 125
@ Data & signal output

GNSS board firmware version 11833
< Navigation settings

Update
&5 APN settings

Update channel Official version
[ Demonstration mode
& Hardware settings I One-click update I

| @ About
¢ :

A Register =& I@: C € @ .

® Privacv securitv

update_A100_v1.2.5.2_b20241021.bin

o

Verification successful 100

3.7 Transferencia de datos

1. Vaya a [Centro de configuraciOn -> Transferencia de datos].



» Settings center

Agriculture management

Status and detailed information are displayed here,
and can be edited as needed.

System settings

Access 10 all settings here.

Data transfer

Quick data transfer

2. Es posible importar datos de archivos, importar mediante cOdigo compartido,

exportar datos de archivos y exportar mediante cOdigo compartido.

) Settings center Q
Agriculture management System settings & Data transfer
Import file data Import share code Export file data Export share code
Import data from path NAV/ Import data by share code Export data to path NAV, Export data by share code
DataExchange DataExchange

3. Actualmente, se admiten archivos SHP e ISOXML para la importaciOn. Es necesario

crear una carpeta llamada NAV/DataExchange/SHP o NAV/DataExchange/ISOXML y

colocar la carpeta SHP o el archivo ISOXML en este directorio. Por Ultimo, inserte el
dispositivo USB en la tableta y el software reconocerd automaticamente el USB y los

archivos. Seleccione el archivo que desea importar e impOrtelo.
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Import file data Current Path: /storage/udisk(id=E84A-CO6A)/NAV/DataExchange/SHP

SHP ISOXML

-

— ]

Please insert ush
Please insert the USB device and click Get,path NAV/DataExchange
“ S
= Import file data @
Import file data Current Path: /storage/udisk(id=E84A-CO6A)/NAV/DataExchange/SHP
SHP ISOXML

- = Test

boundary.shp

() NavLine.shp

4. Al importar por cOdigo compartido, escriba el cddigo desde otra tableta y se le

redirigird a la interfaz de importacidn, donde deberd seleccionar el archivo que

desea importar.

s | Import share code Q
Import share code
e
e

Import the share code

Please save the share code in time and share the file with others immediately
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Import share code
» Vehicle

»  [J Implements
» () Farms

» [ client

» () Fields

5. Al exportar archivos, actualmente se admiten archivos SHP e ISOXML. Es posible
exportar a la memoria interna o a un dispositivo USB externo.

= Export file data @
Export file data Current export path: /storage/emulated/0/NAV/DataExchange/
- Fields SHE  1SOXML
- Test

» Boundary
» Guidelines

» Record

6. Al exportar mediante el cOdigo compartido, es posible exportar informaciOn sobre
vehiculos, implementos y campos a otra tableta. Seleccione el archivo y haga clic en
Compartir; finalmente, se generara el cOdigo compartido.

= Export share code @

Export share code
» & Vehicle
» () implements
~ @ Fields
v @ Test
» Boundary

» [ cuidelines
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Export share code

393776097

Export the share code

Please save the share code in time and share the file with others immediately

Confirm

3.8 Giro en U avanzado

1. Vaya a [Centro de configuraciOn -> GestiOn agricola -> Implemento], donde podra

habilitar/deshabilitar el giro en U automatico en la primera opcion.

o) New implement @

I Auto U-Turn

U-Turn type
| @ " * Turning type AB line U-Turn

AB Distance to AB point
% U-Turn mode . o
»{' U-Turn method

fam Advanced parameters

e

2. Es posible seleccionar el tipo de giro en U, incluyendo giro en U en linea AB, giro

en U en linea A+, giro en U en limite y giro en U en cabecera.
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n By o jui o [4 o 0
Auto U-Turn @

| @ U-Turn type

* Turning type AB line U-Turn >
AB Distance to AB point
) U-Turn mode e o l?
™' U-Turn method
B Advanced parameters . o a

3. También es posible determinar ddnde el vehiculo habilita la funcidn de giro en U

automatico estableciendo la distancia al punto AB.

b | New implement
o Py =] Nz
Auto U-Turn @
© U-Turn type The range is from 0 to AB distance
| AB Distance to AB point
. e l;l ............
% U-Turn mode
@ .2 0.00
» U-Turnmethed
0.00
&n Advanced parameters  T00 | ¢ 9

4. Se puede seleccionar la forma del giro en U y establecer el radio.

D New implement @

01 By

Auto U-Turn [ @)

@ U-Turn type C\\' = /.—\
A\ /)
AB pistance to AB point N Y |

5 U-Turn mode
I Radius setting
»{ U-Turn method 5
3 5.000
s Advanced parameters
Range: 0.1-50.0m

5. Es posible elegir el método de giro en U, incluyendo el modo en U, el modo

alternativo y el modo unidireccional, definiendo la direccion del giro en U y las filas
gue se saltan.
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b | New implement ( ; )
Auto U-Turn o«
@ U-Turn type
* Type U-shaped mode ﬁ
AB pistance to AB point
——
88 U-Turn mode + { 1 1 skip rows

*{ U-Turn method (1]

] Range: 0-1(Free)
B Advanced parameters # ¥4 Range: 04 Fre

6. Hay algunos parametros avanzados relacionados con el giro en U.

= New implement @

T
Auto U-Turn @
@ U-Turn type * Forecast coef 3.500
48 Distance to AB point * Forecast time 2.500 s
& GAlmmas * Minimum forecast distance 2.000 m

™{ U-Turn method )
* Distance after turn 2.000 m

f&a Advanced parameters

=

Coeficiente de prevision: disminuya el valor si el vehiculo entra lentamente en la
siguiente directriz después del giro en U. El rango es de 0,1 a 5,0.

Tiempo de prevision: aumente el valor si la distancia de desviacién del vehiculo es
grande durante el giro en U. El rango es de 0,1 a 5,0.

Distancia minima de prevision: predice la trayectoria de giro segun la posicién actual

del vehiculo para dar tiempo suficiente para el giro en U. Cuanto menor sea el valor,
mas tarde girard el vehiculo. El rango para la trasplantadora es de 1,7 a 2,5, para el
tractor es de 2,0 a 4,0 y el intervalo de ajuste es de 0,1.

Distancia después del giro: distancia necesaria para que el vehiculo entre
completamente en la linea guia después del giro en U.

7. En la interfaz principal, el tractor iniciara el giro en U automatico en funciOn de la

distancia a la linea AB. También es posible iniciar el giro en U mediante ajustes

manuales.

59



"
SNav [ 2 @ RTK

| Y
42/4 O0/NET 0.01

O/NET  0.01 0.0cn  0.00m

8. Ademas, el giro en U en el limite también puede funcionar como la distancia

preestablecida hasta el limite.

@ RTK @ A
1/NET 0.01 — 2.2kmm  0.45mu
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3.9Vias de acceso

La funciOn de caminos de acceso se utiliza normalmente para situaciones de zanjas

de drenaje, como se muestra en la imagen siguiente.

1. Vaya a [Centro de configuraciOn -> GestiOn agricola -> Campo -> Detalles -> Lineas

s
gulal.
:) Detail @
% Field overview 7 Boundaries 11 Guidelines ©. Landmark I Tasks
Search keywords
ABline_2 4

ABline 2024-10-2519:18
A 1844 &5 3272m |- 0.00cm

|z e | ’ ® Disable ]

Edit Line A

Basic information Access paths Tram Line
1 Enable Access paths Whether to enable
9 « @ Rows in first group 1
§—> « € Access path width 0.00 m
e « €) How many lines per access path 1
+ & Line place in first group 1
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Filas del primer grupo: el nUmero de lineas del primer grupo.
Ancho de la via de acceso: |a distancia entre cada dos vias de acceso.
NUmero de lineas por via de acceso: el nUmero de lineas para cada via de acceso.

Posicion de la linea en el primer grupo: el nUmero que introduzca determinara qué

linea serd lalinea 0 en el primer grupo.

2. Veamos un ejemplo: establezca 2 filas en el primer grupo, 1 m de ancho de camino

de acceso, 3 filas por camino de acceso y la primera posiciOn en el primer grupo.

) Edit Line A
Basic information Access paths Tram Line
IEnable Access paths Whether to enable @
: * o Rows in first group 2
* @) Access path width 1.00 m
e « £) How many lines per access path 3

*O Line place in first group 1

Cance! m

3. Vuelva a la interfaz principal y compruebe la pantalla.

@ RTK ] é\ %
1/NET 0.01 46r 0.0kmn  0.45mu
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3.10Linea de tranvia

Los principios de las lineas de tranvia son que se colocan en el campo en el momento

de la siembra. El ancho de la barra de pulverizacién debe ser divisible de manera
uniforme por el ancho de la sembradora/sembradora neumatica, por ejemplo, una
sembradora neumatica de 30' y una barra de pulverizacion de 60', o una sembradora

neumatica de 40' y una barra de pulverizacion de 120'.

1. Vaya a [Centro de configuraciOn -> GestiOn agricola -> Campo -> Detalles ->

Directrices].

=) Detail @
% Field overview Boundaries 11 Guidelines ©. Landmark 4 Tasks
Search keywords
~ ABline_2 4

ABline 2024-10-2519:18
A 1844 &5 3272m |- 0.00cm

IEEET | [@ Disable ]
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Basic information Access paths I Tram Line I
IEnable Tram Line Whether to enable @D
* o Swath Spacing 2
1)
*Offset Center
Initial Swath 0

Cancel m

Espaciado entre hileras: Las hileras que se saltan y el rango es de 1 a 99.

Desplazamiento: seleccione entre izquierda, centro y derecha.

Franja inicial: la ubicaci®n del nUmero de la primera linea de trayecto.

2. Veamos un ejemplo: establezca el Espacio entre franjas en 5, seleccione
Desplazamiento como Centro y establezca la Franja inicial en 0.

o) Edit Line )
Basic information Access paths Tram Line
IEnable Tram Line Whether to enable @D
* o Swath Spacing 5
1)
*Offset Center
Initial Swath 0

Cancel m

3. Vuelva a la interfaz principal y compruebe la pantalla.
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Tramline

"g: * Setup>>

4]

LOCK LINE CREATION

Set Tramline

Do you want to move the tramline to the current area
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) Edit Line )
Basic information Access paths Tram Line
IEnable Tram Line Whether to enable @D
* o Swath Spacing 5
1)
*Offset Center
I Initial Swath 47 I

Cancel m

3.11 Registro de trayectoria

Con la funcidn de registro de trayectoria, el software puede registrar las coordenadas

3D de la pista en tiempo real, que se pueden exportar en formatos txt y shp. En Brasil,
muchos clientes desean registrar la pista real cuando realizan la direccidon automatica,
ya que algunos terrenos pueden no ser planos y el vehiculo puede deslizarse, por lo
gue es necesario registrar la pista real y utilizar la misma la préxima vez.

1. Haga clic en el icono que se muestra en la imagen siguiente para activar la

recopilaciOn de la trayectoria.

RTK

1/NET 0.01

—e
e
—e *
=
L)
‘.‘

Trajectory collection

b
B ¢
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2. Es posible pausar o finalizar la recopilacion.

> 2 ) RTK
42/4 O/NET  0.01

3. Después de iniciar la recopilaciOn, es posible comprobar la informaciOn basica y

exportar los datos en formato TXT/SHP/ISOXML.

Output format

Please select a commonly supported format

9

SHP ISOXML

Cancel Confirm

3.12 Implementar entrada de seial

1. Vaya a [Centro de configuraci®n -> GestiOn agricola -> Implementar -> Entradal.
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o1 Pgny 02 fui 0 [4 o £

I Input

* Input detection

2. Se permite habilitar/deshabilitar el piloto automatico o el trazado de pistas.

b | Edit implement @
01 By 02 03 [4 04 )
I Input
* Input detection «©
* Feature type Engage/Disengage >
* Signal triggered Rising edge signal >

Cancel Confirm

Engage/Disengage

3. También se pueden configurar cuatro tipos de sefiales, incluyendo sefial de flanco

ascendente, sefial de flanco descendente, sefial de alto nivel y sefal de bajo nivel,

para activar el software y ejecutar instrucciones especificas.



EFX

Cancel Confirm

Falling edge signal

3.13 Panel multifuncién

ESNav5.0 también permite consultar la informacion del panel multifuncidn y

personalizar diferentes funciones para el botdn reservado *.

1. Vaya a [Centro de configuraciOn -> ConfiguraciOn del sistema -> ConfiguraciOn del

hardware -> Mando] para comprobar la versidn del mando.
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Settings center @

Agriculture management € System settings Data transfer
@ Language & units
Conversion interface

2 Alarm settings

. Camera channel 5>
@ Data & signal output
< Navigation settings Camera orientation 0>
& APN settings Handle >
I Demonstration mode Port settings >
© Hardware settings 0BD settings S
@ About
A Register

@

Privacv securitv

= Settings center @

Agriculture management € System settings Data transfer

Language & units < Handle
Alarm settings

Hardware type 5
Data & signal output

Hardware version 101 >
Navigation settings

Custom command RZ >

Demonstration mode
Hardware settings
About

®

o

®

<

& APN settings
=]

@

0]

A Register

®

Privacv securitv

2. Actualmente es posible personalizar las dos funciones [RZ] y [interruptor tema

tico].

Cancel Confirm

RZ

Switch thematic

3.141SOBUS UT y TC-SC

1. Vaya a [Configuracidn del implemento -> Interruptor de modo ISOBUS] para

habilitar ISOBUS.
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» Implement setting

Implement parameter Implement menu

2.000m 0.000m Implement

Center offset

Row spacing
adjustment

CONFIRM

ISOBUS mode switch

2. Vaya a [MenU Implemento] para afiadir un nuevo implemento y seleccione este

implemento ISOBUS.

» Implement setting

Implement parameter Implement menu

2.000m 0.000m Implement

Center offset

Row spacing
adjustment

CONFIRM

ISOBUS mode switch

Extension settings

ECU-ADOAB0000B3A7686

3. Active el control de la aplicacidn, cree un nuevo control de la aplicaciOn y

configure el canal.
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p=] New implement @
o By o i & w4 s )
Application control EI

Please create a new instance first

Channel settings

Work arm

Boom

Channel

%  CHANNEL-1

Cancel

4. Asigne un nombre, seleccione el tipo de material y configure el valor de

compensacion.

=2 New application control A

L]

Type and material Offset Segment settings Delay
I Type
* Application contrel name test
* IS0 implement data ECU-ADDAB0000B3A7686
| Material

* Material type

Material Please Choose
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A
Type and material gfsct Segment settings Delay
Offset
* Application Left/Right 0.000 m
* Application Front/Rear 0.000 m

5. Configure las cantidades de secciOn y la latencia, etc. Por Ultimo, finalice el nuevo

control de aplicaciOn.

> New application control A
{ o

Type and material Offset Segment settings Delay

Segment settings

* Section quantity 8

Implement width  8.100m Section width  8.100m

1

i

H
- New application control ()

9

Type and material Offset Segment settings Delay
Delay
* Enable latency 0.200 s
* Disable latency 0.200 s
* Turn off sections when stopping
* Coverage switching overlap 50 %
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Application control

4 test
CHANNEL-0  ECU-AODABODODB3A7686

6. Vuelva a la interfaz principal, el cliente puede cambiar entre AUTO y Manual para
ISOBUS TC-SC.

F 3 @ RTK
42/4 O/NET  0.01

2

3.15 Seguridad

Para garantizar la seguridad, actualmente es posible ayudar a los usuarios a
configurar la

velocidad maxima del piloto automatico, la velocidad maxima permitida para activar
el piloto automatico y la velocidad mdaxima permitida para habilitar el giro automa
tico en U . También es posible establecer el nivel para desactivar manualmente el

piloto automatico. Vaya a [Centro de configuracidn -> GestiOn agricola -> Seguridad].
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o) Safety @
* Maximum autopilot speed 16.0 @ km/h
*Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h
*Manual override Medium

* Fatigue driving tips
* Fatigue driving prompt time 30 min

* Autopilot switch of the motor button

This feature is only allowed in field areas

* Max speed allowed to enable auto U-Turn 8.0 km/h

‘ Cloud service authentication code

3.15.1 Velocidad mdxima del piloto automdtico

Establezca la velocidad maxima del piloto automatico. Cuando el vehiculo esta en
modo piloto automadtico, su velocidad

no puede superar los limites establecidos.

o) Safety @

I * Maximum autopilot speed 16.0® km/h I
* Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h
*Manual override Medium

* Fatigue driving tips
* Fatigue driving prompt time 30 min

* Autopilot switch of the motor button

This feature is only allowed in field areas

* Max speed allowed to enable auto U-Turn 8.0 km/h

‘ Cloud service authentication code ‘ m

Si la velocidad actual es 2 km/h inferior al umbral, apareceran mensajes

y se activaran alarmas sonoras para recordar a los usuarios que la velocidad actual
esta cerca del limite maximo

y se desactivara la direccién automatica.

La velocidad maxima predeterminada del piloto automatico es de 16 km/h y el rango
de configuracién es de

1 km/h hasta el infinito.

75



|?| w _'<'§, € Abnormal

° s Please note that the autopilot speed is about to A
exceed the threshold and will be disengaged!

Si la velocidad actual supera la establecida por el operador, se desactivara la
direccién automatica.

3.15.2 Velocidad maxima permitida para activar el modo de direccién
automdtica

Establezca la velocidad maxima permitida para activar el piloto automatico. Si la
velocidad actual supera el

umbral, no se podrd entrar en el modo de piloto automatico.

La velocidad méaxima permitida por defecto para activar el piloto automatico es de
12 km/hy el

rango de configuracion es de 1 km/h a infinito. Ademas, debe ser inferior a la

velocidad maxima del piloto automatico indicada anteriormente.

m Safety @
* Maximum autopilot speed 16.0 km/h

I *Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h I
*Manual override Medium
* Fatigue driving tips
* Fatigue driving prompt time 30 min
* Autopilot switch of the motor button «©

Thie feature is only allowed in field areas

*Max speed allowed to enable auto U-Turn 8.00 km/h

Cloud service authentication code m
N
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15.0kmm = 0.45mu
? w. ."o"( € #1 Abnormal
| () | s The current speed exceeds the maximum speed ‘sa
allowed to activate autopilot! N
s -
= e
==
— km/h
S £A
.’.
LJ
+ Auto setup failed @
- L)
g0 -

3.15.3 Anulacién manual

La funcion de anulacién manual permite a los usuarios girar el volante para
desactivar

el modo de piloto automatico en caso de emergencia. Se permite establecer
diferentes niveles para

desactivar el piloto automatico, que incluye los cuatro modos: Simple, Medio, Dificil
y Prohibitivo

Cancel Confirm

Hard

3.15.4 Conduccidn en estado de fatiga

Con el fin de garantizar la seguridad, actualmente se ofrece a los usuarios la
posibilidad de configurar la

alerta de fatiga al volante y el tiempo de activacion.
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* Maximum autopilot speed 160 km/h
*Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h
*Manual override Medium >

I * Fatigue driving tips @« I
* Fatigue driving prompt time 30 min

* Autopilot switch of the motor button
This featureis only allowed in field areas

* Max speed allowed to enable auto U-Turn 8.0 km/h

Cloud service authentication code Apply

Cancel Confirm

30min

3.15.5 Interruptor del piloto automdtico del botén del motor

Permite controlar el modo de piloto automatico a través del botén del motor. La
opcion predeterminada estd activada y algunos

pueden desactivarla por motivos de seguridad.

= Safety @
* Maximum autopilot speed 16.0© km/h
* Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h
*Manual override Medium >
*Fatigue driving tips o«
* Fatigue driving prompt time 30 min
* Autopilot switch of the motor button «©
This feature s only allowed in field areas
* Max speed allowed to enable auto U-Turn 8.0 km/h

Cloud service authentication code Apply
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3.15.6 Velocidad mdxima permitida para activar el giro automdtico en
U

Cuando la velocidad del vehiculo supera el umbral, no se activara el giro automatico

en U.
= Safety @
* Maximum autopilot speed 16.0© km/h
*Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h
*Manual override Medium
* Fatigue driving tips «©
* Fatigue driving prompt time 30 min

* Autopilot switch of the motor button
This feature s only allowed in field areas

I * Max speed allowed to enable auto U-Turn 8.0 km/h I

‘ Cloud service authentication code m

e Warning! Speeding!
Ead Speed is higher than normal! Please slow down!

I
b

RN
®

3.16 Seguridad de la privacidad

ESNav5.0 afiade una nueva funcidn para proteger diferentes ajustes con una

contrasena.

1. Vaya a [Centro de configuracidn -> ConfiguraciOn del sistema -> Seguridad vy

privacidad]. Se puede acceder a ella para proteger varios elementos con la
contrasefia definida. Por ejemplo, establezca 123456.
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- Settings center @

% Agriculture management £3 System settings = Data transfer
@ Language & units
11 Alarm settings ‘ & ' 2
@ Data & signal output ‘\/-
Set the application protection password
< Navigation settings Fully protect application data for enhanced security.
£ APN settings
[ Demonstration mode 1 2 3 4 5 6 @
® Hardware settings
© About
A Register
I @ Privacy security

= Settings center @

Agriculture management € System settings Data transfer

@ Language & units
&
1@ Alarm settings “ o
@ Data & signal output
Password is valid!
< Navigation settings Fully protect application data for enhanced security.
& APN settings
[ Demonstration mode
@ Hardware settings
@ About I RTK setting protection 1 Vehicle protection
A Register I Boot guidance protection | Implement protection
I @ Privacy security 1 Tablet serial port protection I Log file switch

2. También es posible eliminar la contrasefia o cambiarla.

Delete the password
Are you sure to delete the password?

Cancel Confirm

Change password

*| Please enter old password

* Please enter new password

*| Please enter the confirmation passy

Cancel Confirm
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3. Una vez establecida la contrasefia para los ajustes seleccionados, serd necesario

introducirla para realizar algunas operaciones.

Please enter a 6-digit password

* Please enter password

Cancel Confirm

3.17 Materiales

Vaya a [Centro de configuracidn -> GestiOn agricola -> Materiales]. Gestione los

equipos y materiales de pulverizaciOn en esta interfaz.

D Materials @
t to obt
N¢ tent, ple
~n] Create materials @
* Materials Name Please enter
* Materials classificition Anhydrous >
* Material type Other >
* Unit kg/ha >
* Target spray volume 1 Please enter
* Target spray volume 2 Please enter
* Progressive steps Please enter
* Minimum spray Please enter

Cancel m
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3.18 Solucién de problemas

Vaya a [Centro de configuraci®n -> GestiOn agricola -> Solucidn de problemas].

Cuando se produzca un fallo, compruebe la informaciOn de cada mddulo en esta

interfaz y facilitela a los ingenieros de EFIX.

po]

& system

£ GNsS

& Auto steering
@ 1soBUS

[ Log debug

B Error code

@
O/NET

Troubleshooting

Component name

Controller

IMU

Motor Drive

GNSS board

ESNav5.0

RTK
0.01

Component version

125

1.211.1

11833

5.1.0.20241022.6065

-gs
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Component status
°
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EFIX Geomatics

1.2 planta, n.2 258 Pingyang Rd., Minhang

Distrito, Shanghai, 201102, CHINA

Tel.: +86 15021007664

Correo electrdnico: sales@ efix-geo.com |support@ efix-geo.com
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Skype: support@efix-geo.com

Sitio web: www.efix-geo.com
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