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Security Summary

Operator Requirements

1. The driver must obtain the driving license for agricultural vehicles required by
relevant local regulations.

2. Drunk driving and fatigue driving are prohibited.
3. When an accident occurs, please cut off the power first.
Working Environment

1. Please test, calibrate, adjust or operate in an open field away from crowds, and
ensure that there are no irrelevant personnel and vehicles in the operation area to
prevent personnel injuries or property loss.

2. Please stay away from crowds, livestock, obstacles, electric poles, tall buildings,
airports and signal towers, etc., so as not to suffer from signal interference and thus
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affecting the operation.

3. Do not work in extreme weather such as heavy rain, heavy fog, snow, thunder,
lightning and strong wind.

Regulation of Practice

1. The driver must monitor the operation status in real-time throughout the driving
process to ensure timely manual intervention.

2. When a vehicle equipped with this system is driving on public roads or public
places, please be sure to drive manually.

Examination

1. Make sure that the antenna is installed properly. If moved, please calibrate them
again before use.

2. Make sure that all connecting cables are in good condition. If damaged, please
stop using it and replace it with a new one.

Other

1. Please do not disassemble this product by yourself, so as not to affect the
warranty service.

2. If the equipment is damaged due to force maje\rrlAIightning strike, high voltage,
collision, etc.), it is not within the scope of fre intenance.

3. The product supports 9-36V input. Whe@upplying power to this product, pay
attention to the power supply requirem&h&a

X
Hardware Wiring Har*e’%s Connection
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1. Main Power Cable

2. Main wiringHarness

3.  GNSSReceiverwiringHarness
4.  Angle Sensor Assembly

5. Radio Antenna

Please pay attention to whether the back cover nut is in place when
g plugging and unplugging the GNSS receiver plug;

The dustproof and waterproof performance is not permanently effective
and may be weakened with the passage of time or changes in the working
environment.

1. The copyright of all content in this manual belongs to FJDynamics, and any form of
copying, extracting, reusing, reprinting, etc. is prohibited.

2. For detailed information on installation, use and function updates, please check
FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Software User Manual and
FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Hardware Installation Manual on the
official website.

3. Official website address: www.fjdynamics.cdm;\

4. Company address: 1709, WeiXing Build] %1 Gaoxin South 9th Rd Nanshan
District, Shenzhen(4th-5th floor building&Mh floor building 2, Nangang Second
Industrial Park, Nanshan District, Sh@en)

>

Software Instructions

Commissioning

Select the language — Register and log into the account — Fill in the installation
information — Mode Selection — Connect the GNSS receiver — Connect the signal
source — Obtain the heading angle — Set the vehicle parameters — Calibrate the
angle sensor — Calibrate the vehicle — Calibrate the implement — Complete the
installation and calibration.

Connect the GNSS receiver

1. Click "Device Settings - WLAN Device Connection" to enter the connection page.
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LW MENU & Manually driving

DEVICE SETTINGS . I I »
0o & O
FIELD
Coefficient Driver Debugging Implement Automatic
DIAGNOSTICS CENTER Commissioning Calibration Driving Settings

UNIVERSAL @ L~ e

APPLICATIONS

Correction WLAN Device Material library
Source Connection
SYSTEM
)

= M = xph

oYO T ova
Vehicle Library Implement Angle Sensor Vehicle

Library Settings Calibration

2. The system will automatically turn on Bluetooth and search for GNSS receiver
devices. Please select your GNSS receiver in the Device List.

6 GNSS Receiver connect

Bluetooth connection BLE-config Wi-Fi connection Communication status

ST ~5
Device list -

4A00174ZC

3. After selecting the GNSS receiver, the system will automatically connect it.

4. After connecting successfully, the Bluetooth connection will be turned off
automatically and system needs some time to complete communication initialization.
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¢
L B e @ @ ® @ e @ @ ® @ e o @

Bluetooth connection BLE-config Wi-Fi connection Communication status
Device list

~5
T

ano0174z¢ (@ .

o

Select Correction Signal Source

Go to the Menu list and click on Correction Sourca—tDewce Settings to enter the
correction signal source interface.

U2l MENU (5 Manually driving o ‘ LW correction Source RTKE 15:48

_ "'ﬁ.( e V @ Network RTK

Cosfficient Deiver Debugging Iregiernent Automatic
Calibeation Driving Settings

FIELD

UNIVERSAL @ = e ? Mobile Base Station RTK
=
AFPLICATIONS
Carrection WLAM Device Material library

Soure Connect
svsTew s e & ssas

Mm N & &

LY LS
Wehicle Libeary Mrnphacssnd Angle Sanace Vhiche Gﬂ Internal Bluetooth RTK @

Library Sattings Calibration

Network RTK

Ntrip connection: Enter "Host" and "Port", and click "Get Source". The port with the
strongest signal is automatically displayed in the "Source Node".

After obtaining the node, enter your account information in "Account" and "Password".

Click "Connect" to connect to the corresponding network RTK
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NTRIP

Host v
Port Get Source
Source Node v
Account v
Password

X Cancel v OK

Base Station RTK

1. Pairing via code: Please turn on the mobile ba évation, click " pairing via code "
on the screen and enter the code to connect to‘§ base station (Please refer to the
user manual of the base station to get more iQ) Uction on inputting the code).

Pairing via Code

Set Public Frequencies

MHz

MHz

2. Pairing via frequency: Please turn on the mobile base station, click " Pairing via
Frequency " on the screen, and enter the frequency to connect to the base station
(Please refer to the instruction manual of the high-power base station to get more
instruction on inputting the frequency).
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Pairing via Frequency

X Cancel v 0K

3.Pairing via Channel: Please turn on the mobile base station, click " Pairing via
Channel " on the screen, and select the channel, hgud rate and radio communication
protocol to connect to the base station (Pleasefgg o the instruction manual of the
corresponding base station to get more instrtq on relevant parameters).

Pairing via Channel

Over-the-air Baud Rate

4800bps 9600bps 19200bps

Radio Communication Protocol

TRIMMARK3 ’ TRIMTALK TT450S

TDANCCNT Nl

X Cancel v OK

4 Universal pairing: Please turn on the mobile base station, click " Universal pairing "
on the screen, and enter the corresponding frequency, baud rate and radio
communication protocol to connect to the base station (Please refer to the instruction
manual of the corresponding base station to get more instruction on relevant
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parameters).
Universal pairing

MHz w

Over-the-air Baud Rate

4800bps 9600bps 19200bps

Radio Communication Protocol

TRIMMARKS3 ‘ TRIMTALK TT450S

TDAMNICCNT Nl A

X Cancel v OK

SBAS ,\’],

SBAS connection: Click the channel to conn&in SBAS. The operation cannot be
started until the SBAS has completed ¢ h@ration and convergence. If you need to
switch to another SBAS source, click tgeMarget signal source, and click OK in the

_up wi X
pop-up window. \%b

After successful connection, the siynal source icon in the upper right corner turns to
S00-S20.

& seas

WAAS
MSAS
EGNOS
GAGAN

SDCM

PPP

PPP connection: Click the channel to connect in PPP. The operation cannot be
started until the PPP has completed configuration and convergence. After successful
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connection, the signal source icon in the upper right corner turns to P.

f_é\. PPP &

Beidou

Galileo

Preparatory Operations

1. Confirm the Correction Source Connection: Before preparing the operation, please
confirm the current source connection.

6y $Ha2s DO

2. Obtain Current Heading: After confirming the connection status of correction
signal source, please drive forward until heading direction is confirmed (you only
need to operate it once every time you turn it on). Make the current heading of the
vehicle model on the screen consistent with the @h e's real driving direction.

fac Sz

E T 1.38ha ﬂ 1.07ha.-“h m

Heading has been determined, please start operation

1
P
|
3. Create or select a boundary or guidance line: You may go to "Line Creation" on the
right of the main page to create new boundaries and guidance lines, or go to "Switch"
to select existing ones.

©
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4.Start Operation: After importing the guidance line, you can start operation right
away.

@
Wl

O Default = ’ filac Tl

[T} -9266 - - [F10.06¢ € 1.07 e () 3.6kmm

© 7 P

[ 4 =/
‘ : Pause
Overview Line Creation Switch T i

5.You may go to "Overview" on the left of the maﬁ(&zrge to switch field, boundary,
guidance line, task or implement.

Boundary - Guidance line -
& Boundary 001 @ ¥ A+Line 001
07/14/2022 14:00:22 07/14/2022 14:00:22
Task -
Task20200001
| Fertilize Eﬂ 25ha 700/0
Total Area
Z 100.00ha Implement =
b Default Implement 01
Client:  John Wilson %l')nj Implement working width ~ Skip/Overlap
Farm:  Gold farm “S | 300 M ‘ | 3.00 M

Guidance Line Modes

After entering the process of creating a guidance line, select the guidance line type
first. Currently, you can choose to create AB Line, A+ Line, Curve Line, and Pivot
Line.
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1. AB Line: Create a straight guidance line by selecting the position of point A and
B, which is applicable to fields with regular shape.

2. A+ Line: Create a straight guidance line by selecting the position of point A and
the heading direction, which is applicable to huge fields with regular shape and
collaborative operation.

3. Curve Line: Create a curved guidance line by selecting the position of point A
and B, which is applicable to irregular fields or special terrain.

4. Pivot Line: Create a round guidance line with the center point and radius
generated by an AB arc, which is applicable to fields with a center pivot irrigation
system.

A = &

L4 e

..B | X° f".

( (
.. N ‘='é
1 4 "
oA A OA @A
N\ Vv
Linear Mode A+ Mode O)’éy\ve Mode
Pivot Mode
O

Operation Interface xQ

1t 5 20 10:45
" . Jdallas =
© Default = 2 allac il l

© 2o - - B10.0 £1.070 (3.6

@r‘ p @l @@ @ H

ey

MENU Overview Line Creation Switch Work ELIE]

1. Offset distance: The offset distance of the current operation relative to the
guidance line is displayed in real time.
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2. Correction source status: You may check the current connection status of satellites
and correction signals.

3. Real-time operation information: From left to right is the order of the current
guidance line, total area within field boundary, operated area & coverage, operation
efficiency and real-time speed.

4. Perspective switch button: Click to switch between 2D and 3D perspectives.
5. Debug: Users can quickly set coefficient on the main page.

6. Status button: Click to display the current real-time status information of the
system.

7. Mark headland button: When there is no boundary, the two ends of the field can be
marked at a distance of more than 5m. An alarm warning will pop up when
approaching the field end.

8. Guidance line translation button: Click to translate the guidance line to be center
aligned to the vehicle or to translate it to the left or right by a certain distance.

9. Menu button: Click to enter device settings, field management, universal settings,
application center and system settings.

10. Overview button: Click to view or switch task cgafiguration.

11. Line creation button: Click to start creatin%)a}/sxw boundary or a new guidance
line.

12. Switch button: Click to switch to ano@%oundary or guidance line.
13. Task record button: Click to swij@?ﬁé recording status.

m mMmeans that the current task data is being recorded.

m means that the current task data is not recorded.
14. Autopilot button: Click to switch the driving mode between manual and auto mode.

g means itis in the state of auto mode.

B means itis in the state of manual mode.

Product Specifications

No. Component Specifications
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1 Control terminal Size: 251x170x17mm;
Screen: 10inch
Resolution: 1280* 800,
RAM: 4GB
ROM: 64GB
Supply voltage: 5V 2ADC;
Signals received: 4G signal.
Operating temperature: -10°C +45C
Storage temperature: -20°C +70°C
Wireless communication: 2.4 GHz Wi-Fi, BT 5.0

2 GNSS receiver Frequency bands: GPS L1/L2/L5, GLONASS
L1/L2, BDS B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS

Operating voltage: 9 V=36 V DC
Operating current, <300 mA

Size: 162><78f§)q/

Operatirlg emperature: -20°C to +70C
Stora é:;e\nperature: -40°C to +85°C

| ,\é‘ﬁng: IP67

Port

s: one TNC port, one Type-C port

3 Electric  Steering Supply voltage: 12 /24 V DC
steering  motor Peak torque: 20 Nm
wheel
IP rating: IP65
Splined Multiple sizes
sleeve
Disclaimer

The products, services, or functions you purchase are governed by commercial
contracts and terms. We've listed all products, services, or functions in this manual
while some of them may not be necessary. Unless other conditions are stipulated in
the contract, FJDynamics does not make any express or implied statement on the
contents of this manual.

This manual may be updated due to product upgrades or other reasons. FJDynamics
reserves the right to modify this manual without prior notice.
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This manual is only used as a guide book. FJDynamics has made every effort to
ensure the accuracy and reliability of the information in this manual, but cannot
guarantee that there are no errors or omissions. All information in this specification
does not constitute any express or implied guarantee.
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EE: 10 A >F

fRAZE: 1280%800

RAM: 4GB

R b L—>: 64GB

EJR: 5V 2ADC

FSXfE8 4GS
BFREEHE: -10C ~+45TC
REREM: -20C ~+70C

MmiaRE{S. 2.4GHz Wi-Fi, Bluetooth 5.

2 GNSS =51 B #umiE: GPS L1/L2/L5, GLONASS
L1/L2. BDS B1/B2/B3. Galileo E1/E5b, SBAS

FEEE: 9V~ 36V DC
EEER: <30
& 162 m)
@M’E;‘: -20°C ~+70°C
REQITHE: -40C ~+85C
&
e 1P67

A —71—RX. INCA 5 —T 1T —XX
1. Type-C A 5 —7 1 —X x1

3 BERX X777 T EIREE: 12V/24V DC
77 EeT A PJLZ: 20Nm
IR 5

gt Ty
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4. ES FHIESF

Resumen de seguridad

Requisitos para el operador

1. El conductor debe obtener la licencia de manqrgde vehiculos agricolas
requerida por las normativas locales correspon4i S.

2. Esta prohibido manejar bajo los efectos% alcohol y el cansancio.

3. En caso de accidente, corte la fuen@e energia primero.

Entorno de trabajo @

1. Realice pruebas, calibraciones, ajustes u operaciones en un terreno abierto
alejado de multitudes, y asegurese de que no haya personas ni vehiculos ajenos en
el area de trabajo para evitar heridas personales o pérdidas materiales.

2. Manténgase alejado de multitudes, ganado, obstaculos, postes eléctricos,
edificios altos, aeropuertos y torres de senal, etc., para no sufrir interferencias de
sefal que afecten el trabajo.

3. No trabaje en condiciones meteoroldgicas extremas como lluvia intensa, neblina
densa, nieve, truenos, relampagos y vientos fuertes.
Normas de operacion

1. El conductor debe monitorear en tiempo real el estado de la operacion durante
todo el proceso de manejo para garantizar una intervencién manual oportuna.

2. Cuando el vehiculo equipado con este sistema circula por carreteras publicas o
lugares publicos, asegurese de manejarlo manualmente.
Puntos de verificacion

1. Asegurese de que la antena y el sensor de angulo estén instalados
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correctamente. Si se han movido, calibrelos antes de usar.

2. Asegurese de que todos los cables de conexidn se encuentren en buen estado.
Si un cable esta danado, deje de usarlo y reemplace it por uno nuevo.

Otras precauciones

1. No desmonte este producto por su cuenta, ya que podria afectar el servicio de
garantia.

2. El dafo del equipo causado por fuerzas mayores (rayos, voltaje alto, colisiones,
etc.) no esta cubierto por el servicio de reparacion gratuita de la empresa.

3. Este producto admite un voltaje de entrada de 9-36V. Al alimentar el producto,
tenga en cuenta los requisitos de suministro de energia.

Conexion del cableado de hardware
Figura 1
1. Cable principal de alimentacion

2. Cableado principal

3. Cableado del receptor GNSS /\q/

4. Conjunto de sensor de angulo O)’))

5. Antena de radio \\}

B3P Al conectar o desco %gér el enchufe del receptor GNSS, verifique
que la tuerca de @a trasera esté en su lugar;

La resistencia al polvo y al agua no es permanente y puede
debilitarse con el tiempo o con cambios en el entorno de trabajo.

1. Todos los derechos de autor de este manual pertenecen a FJDynamics. Esta
prohibida cualquier forma de copia, extraccion, reutilizacién, reimpresion, etc.

2. Para obtener informacién detallada sobre instalacion, uso y actualizaciones de
funciones, visite el sitio web oficial y consulte el "Manual de uso del software del
sistema de direccién automatica AT2 Lite" y el "Manual de instalacion de hardware
del sistema de direccion automatica AT2 Lite".

3. Direccion del sitio web oficial: www.fidynamics.com

4. Direccion de la empresa: Oficina 1709, Edificio Weixing, No. 61, Avenida Gaoxin
Sur 9, Distrito Nanshan, Shenzhen (Pisos 4-5 del Edificio 13 y Piso 4 del Edificio 2,
Parque Industrial Nanshan Il, No. 1026, Calle Songbai, Xili, Distrito Nanshan,
Shenzhen)

Instrucciones de software
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Instalacion y depuracién

Seleccionar idioma — Registrarse y acceder a la cuenta — Completar informacion
de instalacién — Seleccionar modo — Conectar Receptor GNSS — Conectar fuente
de sefal — Obtener angulo de rumbo — Configurar parametros del vehiculo —
Calibrar sensor de angulo — Calibrar vehiculo completo — Calibrar implemento —
Completar instalacion y depuracion.

Conexién de navegacion inercial

1. Haga clic en "Configuracion de dispositivo - Conexién de dispositivo WLAN"
para acceder a la pagina de conexion.
Figura 7

2. El sistema activara automaticamente el Bluetooth y buscara dispositivos
receptor GNSS. Seleccione el SN de su receptor GNSS en la lista de dispositivos.

Figura 8

3. Después de seleccionar el dispositivo receptor GNSS, el sistema se conectara
automaticamente.

4. Una vez conectado correctamente, el Bluetoot se apagara automaticamente y

el sistema necesitara algun tiempo para comp Ia inicializacion de la

comunicacion. O)

Figura 9 \>\)
X2’

Conexién de fuente de\génal

Acceda a la lista de menu, haga clic en "Fuente de correccién" (Correction Source)
en "Configuracién de dispositivo" para acceder a la interfaz de conexion de fuente de
sefal.

Figura 10
Figura 11

RTK de red

Conexién Ntrip: Ingrese el "Dominio" y el "Puerto”, haga clic en "Obtener nodo" y el
puerto con la sefal mas fuerte se mostrara automaticamente en "Nodo".

Después de obtener el nodo, ingrese el "Nombre de usuario” y la "Contrasefa".
Haga clic en "Conectar" para vincularse al RTK de red correspondiente.

Figura 12

RTK de estacion base

1. Emparejamiento por cédigo de frecuencia: Encienda el dispositivo de estaciéon
base mdvil, haga clic en "Emparejamiento por cédigo de frecuencia” en la pantalla e
ingrese el codigo de frecuencia de la estacion base a la que desea conectarse.
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(Consulte el manual de uso de la estacion base para conocer las reglas de ingreso
del codigo de frecuencia).

Figura 13

2. Emparejamiento por punto de frecuencia: Encienda el dispositivo de estacion
base mdvil, haga clic en "Emparejamiento por punto de frecuencia" en la pantalla e
ingrese el punto de frecuencia de la estacion base a la que desea conectarse.
(Consulte el manual de uso de la estacion base de alta potencia para conocer las
reglas de ingreso del punto de frecuencia de la estacién base).

Figura 14

3.  Emparejamiento por canal: Encienda la estacion base maévil, haga clic en
"Emparejamiento por canal" (Pairing via Channel) en la pantalla y seleccione el canal,
la tasa de baudios y el protocolo de comunicacién inalambrica para conectarse a la
estacién base (Consulte el manual de la estacion base correspondiente para obtener
detalles sobre la configuracion de parametros relacionados).

Figura 15

4.  Emparejamiento universal: Encienda la estacion base mavil, haga clic en
"Emparejamiento universal" en la pantalla e ingrese la frecuencia, tasa de baudios y
protocolo de comunicacion inalambrica correspond'?mtes para conectarse a la
estacion base (Consulte el manual de la estag?:pa se correspondiente para obtener

detalles sobre la configuracion de parametro cionados).
Figura 16 \>
X2’
>

SBAS

Conexion SBAS: Haga clic en el\&Ial correspondiente en el Sistema de Aumento
por Satélite (SBAS) para conectarse. Solo puede comenzar la operacion después de
que el Sistema de Aumento por Satélite (SBAS) complete la configuracion y la
convergencia. Si necesita cambiar a otra fuente de sefial SBAS, haga clic en la
fuente de sefial objetivo y luego en "Aceptar" en la ventana emergente.

Una vez conectado correctamente, el icono de fuente de sefial en la esquina
superior derecha cambiara a S00-S20.

Figura 17

PPP

Conexién PPP: Haga clic en la fuente de sefial correspondiente en PPP para
conectarse. Una vez que PPP complete la configuracion y la convergencia, puede
comenzar la operacion. Después de una conexion exitosa, el icono de fuente de
sefal en la esquina superior derecha cambiara a P.

Figura 18

Preparacién para la operacion
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1. Confirmar la conexion de la fuente de sefal diferencial: Antes de comenzar la
operacion, confirme el estado de conexion de la fuente de correccion.

Figura 19

2. Obtener el rumbo actual: Después de confirmar la conexion de la fuente de
sefnal, conduzca hacia adelante hasta que se determine el rumbo (solo es necesario
realizar esta operacion una vez por encendido). Asegurese de que el rumbo actual
del modelo de vehiculo en la pantalla coincida con la direccién real de movimiento
del vehiculo.

Figura 20

3. Crear o seleccionar limite/linea de referencia: Puede hacer clic en "Agregar” en
la interfaz principal para crear limites y lineas de referencia, o hacer clic en
"Cambiar" para alternar rapidamente entre limites y lineas de guia existentes.

Figura 21

4.  Comenzar la operacién: Después de importar la linea de referencia, puede
iniciar la operacion inmediatamente.

Figura 22

5.  Enla "Vista general" en la parte inferior de la jrterfaz principal, puede ver la
configuracién de la tarea o cambiar globalmen}g/)é( mpo, el limite, la linea de
referencia, la tarea y el implemento.

Figura 23 \>
] <
Modos de linea de ref@cla

Después de acceder al proceso de creacion de la linea de referencia, debe
seleccionar primero el tipo de linea de referencia. Actualmente, las opciones son:
Linea recta AB, Linea recta A+, Curva y Curva circular.

Linea recta AB: Dibuje la linea de referencia determinando las posiciones de los
puntos Ay B, adecuada para campos regulares.

Linea recta A+: Dibuje la linea de referencia determinando la posicion del punto Ay
la direccién de la linea de referencia, adecuada para campos grandes y operaciones
coordinadas.

Curva: Dibuje la linea de referencia curva a través de los puntos Ay B durante la
conduccion, adecuada para campos irregulares o terrenos especiales.

Curva circular: Determine el centro y el radio de la linea de referencia dibujando un
arco AB, adecuada para campos con sistema de riego por pivote central.

Figura 24

Recta, Linea A+, Curva, Curva circular

Interfaz de operacién
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Figura 25

1. Distancia de desviacion: Muestra en tiempo real la distancia de desviacién de la
operacion actual con respecto a la linea de referencia.

2. Estado de conexion de sefal: Puede ver el estado de conexion de los satélites y
las sefales de correccion actuales, etc.

3. Informacion de operacion en tiempo real: De izquierda a derecha, el nimero de
la linea de referencia donde se encuentra actualmente el vehiculo, el area total del
campo, el area trabajada y el porcentaje de finalizacion del area trabajada, la
eficiencia de la operacion y la velocidad en tiempo real.

4. Boton de cambio de perspectiva: Haga clic para alternar entre perspectivas 2D y
3D.

5. Depuracion: El usuario puede configurar rapidamente los coeficientes en la
pagina principal.
6. Boton de estado: Haga clic para mostrar informacion de estado en tiempo real

del sistema.

7. Botdn de marcado de cabecera de campo: Cuando no se ha configurado el
limite del campo, puede marcar las posiciones de las cabeceras del campo en
ambos extremos (con una distancia minima de 56% tros). El sistema emitira una
alerta cuando se acerque a la cabecera del ¢ ﬁi@ g

8. Boton de translacion de la linea de ref@yncia: Haga clic para trasladar la linea
de referencia actual a la posicion del cub(}o del vehiculo o a una distancia fija a la
izquierda o derecha. Solo se puede u&ﬂ’ar en modo de manejo manual.

9. Botdn de menu: Haga clic paxracceder a Configuracion de dispositivo, Gestion
de campos, Configuracion general, Centro de aplicaciones y Configuracion de
sistema.

10. Botdn de vista general: Haga clic para ver o cambiar la configuracién de la tarea.
Cambiar el campo, el limite, la linea de referencia, la tarea o el implemento.

11. Botdn de agregar limite/linea de referencia: Haga clic para agregar un nuevo
limite o linea de referencia.

12. Botdén de cambio de limite/linea de referencia: Haga clic para alternar entre
limites o lineas de referencia.

13. Botdn de registro de operaciéon: Haga clic para alternar el estado de registro de
la operacion.

El#x Indica que se esta registrando los datos de la operacién actual.
El#r Indica que no se esta registrando los datos de la operacién actual.

14. Botén de direccion automatica: Haga clic para alternar entre modo de manejo
manual y modo de direccion automatica.

El#x Indica que esta en modo de direccion automatica.


https://manualsfile.com

El#x Indica que esta en modo de manejo manual.

Especificaciones del producto

Numer Componente

o de

serie

1 Terminal de
control

2 Receptor
GNSS

3 Volante
eléctrico
Manguito de

chaveteria

Parametros técnicos

Dimensiones: 251x170%17 (mm);

Pantalla: 10 pulgadas

Resolucion: 1280x800;

RAM: 4GB

Almacenamiento: 64GB

Voltaje de alimentacion: 5V 2A DC;

Senal recibida: Sefial 4G

Temperatura de funcionamiento: -10°C~+45C
Temperatura de almal{nbmiento: -200C~+70C
Comunicacion ina@;)grica: Wi-Fi 2.4GHz, Bluetooth 5.0

>

Bandas: GP. \.t}/LZ/LS, GLONASS L1/L2, BDS
B1/BZ/B§O lileo E1/ESb, SBAS

Voltajee funcionamiento: 9 V=36 V DC
Corriente de funcionamiento: <300mA
Dimensiones: 162x78 (mm)

Temperatura de funcionamiento: -20°C~+70C
Temperatura de almacenamiento: -40°C~+85C
Nivel de proteccion: IP67

Interfaces: 1 interfaz TNC, 1 interfaz Type-C

Motor de direccion: Voltaje de alimentacién: 12 V/24 V
DC;

Par maximo: 20Nm;

Nivel de proteccion: IP65

Varios tamaros
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Descargo de responsabilidad

Los productos, servicios o funciones que compra estan sujetos a contratos
comerciales y términos. Algunos de los productos, servicios o funciones
mencionados en este manual pueden no estar incluidos en su compra o uso. Salvo
que el contrato establezca lo contrario, FJDynamics no hace ninguna declaracion
expresa o implicita sobre el contenido de este manual.

Este manual puede actualizarse debido a actualizaciones de productos u otras
razones. FJDynamics se reserva el derecho de modificar este manual sin previo
aviso.

Este manual solo sirve como guia de uso. FJDynamics ha realizado todos los
esfuerzos para garantizar la precision y fiabilidad de la informacion contenida en este
manual, pero no puede asegurar que no haya errores o omisiones. Toda la
informacion en este manual no constituye ninguna garantia expresa o implicita.

5. TR-tHHIE
v

&

‘OO

N\
1. Surdcd, ilgili yerel dizenlemeler t@»ﬁdan gerekli olan tarim araclari strtcu
ehliyeti almalidir. ,5\'

Giivenlik Ozeti

Operator Gereksinimleri

2. Alkol etkisi altinda slrus ve yorgunlukta sirus yasaktir.
3. Kaza olustugunda dncelikle gl¢ kaynagini kesin.
Calisma Ortami

1. Test, kalibrasyon, ayar veya ¢alisma islemlerini kalabaliklardan uzak acik bir
alanda gergeklestirin ve calisma alaninda higbir alakasiz kisi ve ara¢ olmadigindan
emin olun, boylece kisisel yaralanmalar veya mal kayiplarini énleyin.

2. Kalabaliklar, hayvanlar, engeller, elektrik direkleri, yiksek binalar, havaalanlari ve
sinyal kuleleri vb.lerden uzak durun, bdylece sinyal bozuntularini ve dolayisiyla
calismayi etkilemeyi 6nleyin.

3. Yogun yagmur, kalin sis, kar, firtina, yildirim ve guiclu rizgar gibi ekstrem hava
kosullarinda galismayin.

Uygulama Kurallari

1. Surlcu, tim surus slresince ¢alisma durumunu gercek zamanli olarak izlemeli
ve zamaninda elle midahaleyi garanti etmelidir.

2. Bu sistem ile donatiimis bir ara¢g kamu yollarinda veya kamu alanlarinda hareket
ettiginde kesinlikle elle strtsu kullanin.
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Kontrol

1. Antenin dogru sekilde yuklendiginden emin olun. Tasindiysa kullanmadan dnce
tekrar kalibre edin.

2. Tum baglanti kablolarinin iyi durumda oldugundan emin olun. Hasarliysa
kullanmayi durdurun ve yenileriyle degistirin.

Diger Hususlar

1. Bu Urdn0 kendi basiniza parga parga ayirmayin, boylece garanti hizmetini
etkilemezsiniz.

2. Yildinm, yiiksek voltaj, carpisma vb. zorunlu nedenlerle cihaz hasar gériirse,
Ucretsiz bakim kapsamina girmez.

3. Uriin 9-36V girigini destekler. Bu lriine gli¢ saglarken gii¢ kaynagi
gereksinimlerine dikkat edin.

Donanim Kablosu Baglantisi

Sekil 1

1. Ana Gig¢ Kablosu

2. Ana Baglanti Kablosu /\q/

3. GNSS Alici Baglanti Kablosu 0)’))

4. Acl Sensoru Birimi \>\)

5. Radyo Anteni %&Q

EltR GNSS alici plugunu takarken veya gekerek arka kapak

Somun'un yerinde olup olmadigina dikkat edin;

Toz ve su gecgirmezlik performansi kalici olarak etkili
degildir ve zaman gectikge veya calisma ortaminda
degisiklikler oldugunda zayiflatilabilir.

1. Bu el kitabinin tim iceriginin telif haklari FJDynamics'e aittir. Herhangi bir seklide
kopyalama, ¢ikarma, yeniden kullanma, yeniden basma vb. yasaktir.

2. Yukleme, kullanim ve islev glincellemeleri hakkinda ayrintili bilgi icin resmi web
sitesinde FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Software User Manual ve
FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Hardware Installation Manual'i kontrol edin.

3. Resmi web sitesi adresi: www.fjdynamics.com

4. SQirket adresi: 1709, WeiXing Binasi, 61 Gaoxin South 9th Cd, Nanshan Bolgesi,
Shenzhen (Nanshan Bolgesi, Nangang Second Sanayi Bdlgesi, 13. bina 4-5. kat ve 2.
bina 4. kat)

Yazilim Talimatlan
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Komisyonlama

Dil secin — Hesaba kaydolun ve giris yapin — Yukleme bilgilerini doldurun — Mod
Secimi — GNSS aliciyl baglayin — Sinyal kaynagini baglayin — Y6n agisini alin —
Arag¢ parametrelerini ayarlayin — Agl sensériinu kalibre edin — Aragi kalibre edin —
Alet kalibre edin — YUkleme ve kalibrasyonu tamamlayin.

GNSS Aliciy1 Baglama

1. Baglanti sayfasina erismek i¢in "Cihaz Ayarlari - WLAN Cihaz Baglantisi"na
tiklayin.

Sekil 7

2. Sistem otomatik olarak Bluetooth'u acacak ve GNSS alici cihazlarini arayacaktir.
Cihaz Listesinde kendi GNSS alicinizi segin.

Sekil 8
3.  GNSS alicisi secildikten sonra sistem onu otomatik olarak baglayacaktir.

4. Baglanti bagarili olduktan sonra Bluetooth baglantisi otomatik olarak kapatilacak
ve sistemin iletisim baglatmasini tamamlamak igin biraz zaman gerekecektir.

Sekil 9 ,\’],

Dlizeltme Sinyal Kaynag Se.@%

Menti listesine gidin ve Cihaz AyarIan'@\.EfUzeltme Kaynagina tiklayarak diizeltme
sinyal kaynagi arayuzine erigin.\@'

Sekil 10 Sekil 11

A§ RTK

Ntrip baglantisi: "Host" (Konak) ve "Port" (Baglanti Noktasi) girin ve "Kaynak Al"a
tiklayin. En giiglii sinyale sahip port otomatik olarak "Kaynak Digimi"nde
goruntulenecektir.

Dugumu aldiktan sonra "Hesap" ve "Parola" alanlarina hesap bilgilerinizi girin.
Karsilik gelen ag RTK'ya baglanmak igin "Baglan“a tiklayin.

Sekil 12
Temel istasyon RTK

1. Kod ile eslestirme: Mobil temel istasyonu acin, ekraninda "Kod ile eglestirme"ye
tiklayin ve temel istasyona baglanmak i¢in kodu girin (Kodu girme hakkinda daha
fazla talimat icin temel istasyon kullanici kilavuzuna bagvurunuz).

Sekil 13

2. Frekans ile eslestirme: Mobil temel istasyonu acin, ekraninda "Frekans ile
eslestirme"ye tiklayin ve temel istasyona baglanmak icin frekansi girin (Frekansi
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girme hakkinda daha fazla talimat icin ylksek glgcli temel istasyon talimat kitabina
basvurunuz).

Sekil 14

3. Kanal ile eglestirme: Mobil temel istasyonu acgin, ekraninda "Kanal ile
eslestirme"ye tiklayin ve temel istasyona baglanmak icin kanali, baud hizini ve radyo
iletisim protokoliinii secin (iliskili parametreler hakkinda daha fazla bilgi icin ilgili
temel istasyon kullanici kilavuzuna basvurunuz).

Sekil 15

4. Evrensel eslestirme: Mobil temel istasyonu acgin, ekraninda "Evrensel
eslestirme"ye tiklayin ve temel istasyona baglanmak icin ilgili frekansi, baud hizini ve
radyo iletisim protokoliini girin (iligkili parametreler hakkinda daha fazla bilgi igin ilgili
temel istasyon kullanici kilavuzuna basvurunuz).

Sekil 16
SBAS

SBAS baglantisi: SBAS'ta baglanmak igin kanala tiklayin. SBAS yapilandirma ve
yakinsama islemini tamamlayana kadar galisma baslatilamaz. Baska bir SBAS
kaynagina ge¢gcmeniz gerekiyorsa hedef sinyal kaynagina tiklayin ve agilan
pencerede Tamam'a tiklayin.

Baglanti basarili olduktan sonra sag Ust kéggfb sinyal kaynagi simgesi S00-S20

olarak degisir. .
gis \>\)
Sekil 17 Q'
X3

PPP 4%@»
PPP bagdlantisi: PPP'de baglanmak icin kanala tiklayin. PPP yapilandirma ve

yakinsama iglemini tamamlayana kadar galisma baglatilamaz. Baglanti basarili
olduktan sonra sag ust kdsedeki sinyal kaynagi simgesi P olarak degisir.

Sekil 18

Hazirlik islemleri

1. Duzeltme Kaynagdi Baglantisini Onaylayin: Calisma hazirhigi 6ncesinde mevcut
kaynak baglantisini onaylayin.

Sekil 19

2. Mevcut YOnU Alin: Dizeltme sinyal kaynagi baglanti durumunu onayladiktan
sonra yon dogrulanana kadar ileri stirlin (her agista sadece bir kez gergeklestirmeniz
gerekiyor). Ekrandaki ara¢g modelinin mevcut yonunun aragin gercek slrus yonuyle
eslestiginden emin olun.

Sekil 20

3. Sinir veya yonlendirme gizgisi olugturun veya secin: Yeni sinirlar ve yonlendirme
cizgileri olusturmak icin ana sayfanin sag tarafindaki "Cizgi Olustur"ya gidebilirsiniz,
veya mevcut olanlari se¢cmek icin "Degistir"e gidebilirsiniz.
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Sekil 21

4. Cahsmayi Baslatin: Yénlendirme ¢izgisini ice aktardiktan sonra hemen calismayi
baslatabilirsiniz.

Sekil 22

5. Alan, sinir, yénlendirme c¢izgisi, gérev veya aleti degistirmek icin ana sayfanin sol
tarafindaki "Genel Bakis"a gidebilirsiniz.

Sekil 23

Yonlendirme Cizgisi Modlari

Yonlendirme gizgisi olusturma surecine girdikten sonra once yonlendirme gizgisi
trind segin. Su anda AB Cizgisi, A+ Cizgisi, Egri Cizgisi ve Pivot Cizgisi olusturmayi
secebilirsiniz.

1. AB Cizgisi: A ve B noktalarinin konumunu secerek diiz bir yonlendirme cizgisi
olusturun, bu dizgun sekilli alanlar i¢in uygundur.

2. A+ Cizgisi: A noktasinin konumunu ve yon agisini segerek diiz bir ydonlendirme
cizgisi olusturun, bu devasa dizgun sekilli alanlar ve isbirligi calismalari igin
uygundur.

3. Egri Cizgisi: A ve B noktalarinin konumunu%erek egri bir ydnlendirme cizgisi
olusturun, bu dizensiz alanlar veya 6zel ara2=§ih uygundur.

4.  Pivot Cizgisi: AB yayindan olusturu}{rﬁerkez noktasi ve yaricap ile dairesel bir
yonlendirme gizgisi olusturun, bu me,&l@z' pivot sulama sistemi olan alanlar igin

uygundur. @

Sekil 24
Dogrusal Mod A+ Mod Egri Mod Pivot Mod

Calisma Arayuzu
Sekil 25

1. Ofset mesafesi: Mevcut calismanin yonlendirme cgizgisine gore ofset mesafesi
gercek zamanli olarak goruntulenir.

2. Duzeltme kaynagi durumu: Uydu ve dizeltme sinyallerinin mevcut baglanti
durumunu kontrol edebilirsiniz.

3. Gergek zamanl galisma bilgileri: Soldan saga dogru sirasiyla mevcut
yonlendirme gizgisi sirasl, alan siniri icindeki toplam alan, islenmis alan ve kapsama,
calisma verimliligi ve gercek zamanli hizdir.

4.  Perspektif degistirme digmesi: Tiklayarak 2D ve 3D perspektifler arasinda gegis
yapin.
5. Hata Ayiklama (Debug): Kullanicilar ana sayfada hizlica katsayi ayarlayabilirler.

6. Durum dugmesi: Tiklayarak sistemin mevcut gercek zamanli durum bilgilerini
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goruntileyin.

7. Alan kenarini isaretleme digmesi: Sinir yoksa alanin her iki ucunu 5m'den fazla
mesafede isaretleyebilirsiniz. Alanin sonuna yaklastiginizda bir alarm uyarisi
cikacaktir.

8. Yonlendirme c¢izgisi cevirme digmesi: Tiklayarak yénlendirme ¢izgisini aracin
merkezine hizalamak veya belirli bir mesafe sola veya saga ¢evirmek icin kullanin.

9. Menu dugmesi: Tiklayarak cihaz ayarlari, alan yonetimi, genel ayarlar, uygulama
merkezi ve sistem ayarlarina gidin.

10. Genel Bakis dugmesi: Tiklayarak gorev yapilandirmasini gértntileyin veya
degistirin.

11. Cizgi olusturma dugmesi: Tiklayarak yeni bir sinir veya yeni bir yénlendirme
cizgisi olusturmay! baglatin.

12. Degistir digmesi: Tiklayarak bagka bir sinira veya yénlendirme ¢izgisine gegin.
13. Gorev kaydi digmesi: Tiklayarak kayit durumunu degistirin.

El#r Mevcut gorev verilerinin kaydedildigini gosterir.

E]#= Mevcut gorev verilerinin kaydedilmedigini gosterir.

14. Otomatik Surts dugmesi: Tiklayarak s[]rij;.é@{nu elle ve otomatik mod
arasinda degistirin. O)

& ¥r Otomatik mod durumunda oIdugur@gterin

El%r Elle mod durumunda oIdugunyg&lerir.

Uriin Spesifikasyonlari

No Bilesen Spesifikasyonlar

1 Kontrol terminali Boyut: 251x170x17mm;
Ekran: 10 in¢
Cozunurlik: 1280*800
RAM: 4GB
ROM: 64GB
Guc¢ kaynagi voltaji: 5V 2A DC;
Alinan sinyaller: 4G sinyali.
Calisma sicakligi: -10°C ile +45°C
Depolama sicakligi: -20°C ile +70°C
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Kablosuz iletisim: 2.4 GHz Wi-Fi, BT 5.0

2 GNSS alici Frekans bantlari: GPS L1/L2/L5, GLONASS L1/L2,
BDS B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS

Calisma voltaji: 9 V=36 V DC

Calisma akimi: <300 mA

Boyut: 162x78 mm

Calisma sicakligi: -20°C ile +70°C
Depolama sicakligi: -40C ile +85C

IP sinifi; IP67

Portlar: bir TNC portu, bir Type-C portu

3 Elektrik Direksiyo Gug¢ kaynagi voltaji: 12 /24 V DC
d n motoru Tepe torku: 20 Nm

direksiy
on IP sinifi: IP65

igne disli  Birden fazla boyut q/)\q/

hlicumu

Oy
\°>\)
Sorumluluk Reddi Beyamg,-

Satin aldiginiz trdnler, hizmetler\@\ islevler ticari s6zlesmeler ve sartlar tarafindan
yonetilir. Bu el kitabinda tim Urdnler, hizmetler veya iglevler listelendi, ancak bazilari
gereksiz olabilir. S6zlesmede baska kosullar belirtiimedikge FJDynamics, bu el
kitabinin icerigi hakkinda herhangi bir acik veya zimni iddia vermez.

Bu el kitabi Grln yukseltmeleri veya diger nedenlerle guncellenebilir. FJDynamics,
onceden bildirimde bulunmadan bu el kitabini dedistirme hakini sakh tutar.

Bu el kitabi yalnizca bir kilavuz olarak kullanilir. FJDynamics, bu el kitabindaki
bilgilerin dogrulugunu ve guvenilirligini garanti etmek igin her tarlt ¢gabayi harcadi,
ancak higbir hata veya atilma olmadigini garanti edemez. Bu spesifikasyondaki tim
bilgiler herhangi bir agik veya zimni garanti olusturmaz.

6. DE-{%i%

Sicherheitszusammenfassung

Anforderungen an den Bediener

1. Der Fahrer muss die nach ortlichen Vorschriften erforderliche Fiihrerschein flr
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landwirtschaftliche Fahrzeuge besitzen.

2. Betrunkenheit am Steuer und Mudigkeitsfahren sind verboten.

3. Im Falle eines Unfalls schalten Sie zuerst die Stromversorgung ab.
Arbeitsumgebung

1. Fahren Sie Tests, Kalibrierungen, Einstellungen oder Betrieb in einem offenen
Feld fern von Menschenansammlungen durch und stellen Sie sicher, dass im
Betriebsgebiet keine unbeteiligten Personen und Fahrzeuge anwesend sind, um
Personenverletzungen oder Sachschaden zu verhindern.

2. Halten Sie sich fern von Menschenansammlungen, Tieren, Hindernissen,
Strompfahlen, hohen Gebauden, Flughafen und Sendetiirmen usw., um
Signusstérungen und somit Beeintrachtigungen des Betriebs zu vermeiden.

3. Fuhren Sie keinen Betrieb bei extremen Wetterbedingungen wie Starkregen,
dichter Nebel, Schnee, Gewitter, Blitzen und Starkwind durch.

Betriebsvorschriften

1. Der Fahrer muss wahrend des gesamten Fahrvorgangs den Betriebszustand in
Echtzeit Uberwachen, um eine zeitnahe manuelle Intervention sicherzustellen.

2. Wenn ein mit diesem System ausgestattetes rzeug auf 6ffentlichen Stral3en
oder in offentlichen Orten fahrt, verwenden Siefylf\edingt die manuelle Fahrweise.

Priifung \)

1. Stellen Sie sicher, dass die Anten e\.o}dnungsgeméﬁ installiert ist. Wurde sie
verschoben, kalibrieren Sie sie vor%%ﬁerwendung erneut.

2. Stellen Sie sicher, dass alle *‘rbindungskabel in gutem Zustand sind. Bei
Schaden beenden Sie die Nutzung und ersetzen Sie sie durch neue.

Weitere Hinweise

1. Zerlegen Sie dieses Produkt nicht selbst, um die Garantieleistung nicht zu
beeintrachtigen.

2. Bei Schaden am Gerat durch héhere Gewalt (Blitzschlag, Hochspannung,
Kollision usw.) fallen diese nicht in den Bereich der kostenlosen Wartung.

3. Das Produkt unterstitzt eine Eingangsspannung von 9-36V. Beachten Sie bei
der Stromversorgung dieses Produkts die Anforderungen an die Stromversorgung.

Verbindung des Hardware-Kabelsatzes
Abbildung 1

1. Hauptstromkabel

2. Hauptkabelsatz

3. GNSS-Empfanger-Kabelsatz

4. Winkelsensorbaugruppe
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5. Funkantenne

Achten Sie beim Ein- und Ausstecken des GNSS-
Empfanger-Steckers darauf, ob die Mutter des
Ruckdeckels an Ort und Stelle ist;

Die Staub- und Wasserfestigkeit ist nicht dauerhaft
wirksam und kann mit der Zeit oder bei Anderungen der
Arbeitsumgebung abnehmen.

1. Alle Urheberrechte an dem Inhalt dieses Handbuchs gehdren FJDynamics.
Jegliche Form von Kopieren, Extrahieren, Wiederverwendung, Nachdruck usw. ist
verboten.

2. Fur detaillierte Informationen zur Installation, Nutzung und Funktionsupdates
beachten Sie das FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Software User Manual
und das FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Hardware Installation Manual auf
der offiziellen Website.

3. Offizielle Website: www.fidynamics.com

4. Firmadresse: 1709, WeiXing Building, 61 Gaoxin South 9th Rd, Nanshan District,
Shenzhen (4.-5. Stock Gebaude 13 & 4. Stock G %.Ide 2, Nangang Second
Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen) r)/)i

Softwareanleitung \'>\>

x<Q
Inbetriebnahme \gb

Sprache wahlen — Konto registrieren und anmelden — Installationsinformationen
eingeben — Modusauswahl — GNSS-Empfanger verbinden — SignQuelle verbinden
— Kurswinkel ermitteln — Fahrzeugparameter einstellen — Winkelsensor kalibrieren
— Fahrzeug kalibrieren — Arbeitsgerat kalibrieren — Installation und Kalibrierung
abschlielRen.

GNSS-Empfanger verbinden

1. Klicken Sie auf ,Gerateeinstellungen — WLAN-Gerateverbindung", um zur
Verbindungsseite zu gelangen.

Abbildung 7

2. Das System schaltet automatisch Bluetooth ein und sucht nach GNSS-
Empfanger-Geraten. Wahlen Sie lhren GNSS-Empfanger in der Gerateliste aus.

Abbildung 8

3. Nach der Auswahl des GNSS-Empfangers verbindet das System diesen
automatisch.

4. Nach erfolgreicher Verbindung schaltet sich die Bluetooth-Verbindung
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automatisch aus, und das System bendtigt einige Zeit zur Abschluss der
Kommunikationsinitialisierung.

Abbildung 9

Korrekturquellen auswahlen

Gehen Sie zur Mendliste und klicken Sie auf Korrekturquelle in den
Geréateeinstellungen, um zur Korrekturquellen-Schnittstelle zu gelangen.

Abbildung 10 Abbildung 11

Network RTK

Ntrip-Verbindung: Geben Sie ,Host" und ,Port" ein und klicken Sie auf ,Quelle
abrufen". Der Port mit dem starksten Signal wird automatisch in ,Quellenknoten”
angezeigt.

Nach dem Abrufen des Knotens geben Sie lhre Kontodaten in ,Benutzerkonto" und
.Passwort" ein. Klicken Sie auf ,Verbinden", um sich mit dem entsprechenden
Netzwerk-RTK zu verbinden.

Abbildung 12 q/
Base Station RTK f)/)\

1. Kopplung per Code: Schalten Sie die mct?l?e Basisstation ein, klicken Sie auf
,Kopplung per Code" auf dem Bildschirn\gﬂd geben Sie den Code ein, um sich mit
der Basisstation zu verbinden (Deta@ﬂ‘ Eingabe des Codes finden Sie im
Handbuch der Basisstation). %’b

Abbildung 13

2. Kopplung per Frequenz: Schalten Sie die mobile Basisstation ein, klicken Sie auf
,Kopplung per Frequenz" auf dem Bildschirm und geben Sie die Frequenz ein, um
sich mit der Basisstation zu verbinden (Details zur Eingabe der Frequenz finden Sie
im Handbuch der Hochleistungsbasisstation).

Abbildung 14

3.  Kopplung per Kanal: Schalten Sie die mobile Basisstation ein, klicken Sie auf
.Kopplung per Kanal" auf dem Bildschirm und wahlen Sie den Kanal, die Baudrate
und das Funkkommunikationsprotokoll, um sich mit der Basisstation zu verbinden
(Details zu den relevanten Parametern finden Sie im Handbuch der entsprechenden
Basisstation).

Abbildung 15

4. Universelle Kopplung: Schalten Sie die mobile Basisstation ein, klicken Sie auf
,Universelle Kopplung" auf dem Bildschirm und geben Sie die entsprechende
Frequenz, Baudrate und das Funkkommunikationsprotokoll ein, um sich mit der
Basisstation zu verbinden (Details zu den relevanten Parametern finden Sie im
Handbuch der entsprechenden Basisstation).
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Abbildung 16
SBAS

SBAS-Verbindung: Klicken Sie im SBAS auf den zu verbindenden Kanal. Der Betrieb
kann erst gestartet werden, nachdem der SBAS die Konfiguration und Konvergenz
abgeschlossen hat. Wenn Sie zu einer anderen SBAS-Quelle wechseln missen,
klicken Sie auf die ZielsignQuelle und dann auf OK im Pop-up-Fenster.

Nach erfolgreicher Verbindung wechselt das SignQuellen-Symbol in der oberen
rechten Ecke zu S00-S20.

Abbildung 17
PPP

PPP-Verbindung: Klicken Sie im PPP auf den zu verbindenden Kanal. Der Betrieb
kann erst gestartet werden, nachdem der PPP die Konfiguration und Konvergenz
abgeschlossen hat. Nach erfolgreicher Verbindung wechselt das SignQuellen-
Symbol in der oberen rechten Ecke zu P.

Abbildung 18

Vorbereitende Operationen

1. Korrekturquellen-Verbindung bestatigen: \k;?:e)r/Vorbereitung des Betriebs
bestatigen Sie die aktuelle Quellverbindung. O)

Abbildung 19 \>

2. Aktuellen Kurswinkel ermitteln: ) Bestatigung des Verbindungsstatus der
Korrekturquelle fahren Sie vorwé{s, is der Kurswinkel bestatigt ist (muss bei jedem
Einschalten nur einmal durchgefiihrt werden). Stellen Sie sicher, dass der aktuelle
Kurswinkel des Fahrzeugmodells auf dem Bildschirm mit der tatsachlichen
Fahrtrichtung des Fahrzeugs Ubereinstimmt.

Abbildung 20

3. Grenze oder Fihrungslinie erstellen oder auswahlen: Gehen Sie zu ,Linie
erstellen" rechts auf der Hauptseite, um neue Grenzen und FUhrungslinien zu
erstellen, oder zu ,Wechseln", um vorhandene auszuwahlen.

Abbildung 21

4. Betrieb starten: Nach dem Import der FUhrungslinie kdnnen Sie den Betrieb
sofort starten.

Abbildung 22

5. Gehen Sie zu ,Uberblick" links auf der Hauptseite, um zwischen Feld, Grenze,
FUhrungslinie, Aufgabe oder Arbeitsgerat zu wechseln.

Abbildung 23

Fuhrungslinien-Modi
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Nach Eingang in den Prozess der Erstellung einer Flihrungslinie wahlen Sie zuerst
den Typ der Flhrungslinie. Derzeit kdnnen Sie zwischen der Erstellung einer AB-
Linie, A+-Linie, Kurvenlinie und Pivot-Linie wahlen.

1. AB-Linie: Erstellen Sie eine gerade Fuhrungslinie durch Auswahl der Positionen
von Punkt A und B — geeignet fir Felder mit regelmaRiger Form.

2. A+-Linie: Erstellen Sie eine gerade Fuhrungslinie durch Auswahl der Position
von Punkt A und der Kursrichtung — geeignet fur riesige Felder mit regelmaRiger
Form und kollaborativem Betrieb.

3. Kurvenlinie: Erstellen Sie eine gekrimmte Fihrungslinie durch Auswahl der
Positionen von Punkt A und B — geeignet flr unregelmafige Felder oder besonderes
Gelande.

4. Pivot-Linie: Erstellen Sie eine kreisférmige Fuhrungslinie mit Mittelpunkt und
Radius, der durch einen AB-Bogen generiert wird — geeignet flr Felder mit einem
Zentralpivot-Bewasserungssystem.

Abbildung 24

Linearmodus A+-Modus Kurvenmodus Pivot-Modus

Betriebsinterface ,\q/
Abbildung 25 o)’))

1. Offsetabstand: Zeigt den Offsetabsta'@es aktuellen Betriebs relativ zur
FUhrungslinie in Echtzeit an. Q

2. Status der Korrekturquelle: Q@r’dfen Sie den aktuellen Verbindungsstatus von
Satelliten und Korrektursignalen.

3. Echtzeit-Betriebsinformationen: Von links nach rechts die Reihenfolge der
aktuellen FUhrungslinie, die Gesamtflache innerhalb der Feldgrenze, die bearbeitete
Flache & Abdeckung, die Betriebseffizienz und die Echtzeitgeschwindigkeit.

4. Perspektivwechsel-Taste: Klicken Sie, um zwischen 2D- und 3D-Perspektive zu
wechseln.

5. Debuggen: Benutzer kdnnen auf der Hauptseite schnell Koeffizienten einstellen.

6. Status-Taste: Klicken Sie, um die aktuellen Echtzeit-Statusinformationen des
Systems anzuzeigen.

7. Feldrand-Markierungstaste: Wenn keine Grenze vorhanden ist, kdnnen Sie
beide Enden des Feldes in einem Abstand von mehr als 5m markieren. Bei
Annaherung an das Feldende erscheint eine Warnung.

8. Fuhrungslinien-Translations-Taste: Klicken Sie, um die Flihrungslinie mittig zum
Fahrzeug auszurichten oder sie um eine bestimmte Distanz nach links oder rechts zu
verschieben.

9. Meni-Taste: Klicken Sie, um zu den Gerateeinstellungen, Feldverwaltung,
allgemeinen Einstellungen, App-Zentrum und Systemeinstellungen zu gelangen.
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10. Uberblick-Taste: Klicken Sie, um die Aufgabenkonfiguration anzuzeigen oder zu
wechseln.

11. Linie erstellen-Taste: Klicken Sie, um mit der Erstellung einer neuen Grenze oder
einer neuen Fuhrungslinie zu beginnen.

12. Wechseln-Taste: Klicken Sie, um zu einer anderen Grenze oder Flhrungslinie zu
wechseln.

13. Aufgabenaufzeichnungs-Taste: Klicken Sie, um den Aufzeichnungsstatus zu
wechseln.

El#r Gibt an, dass die aktuellen Aufgabendaten aufgezeichnet werden.
El#r Gibt an, dass die aktuellen Aufgabendaten nicht aufgezeichnet werden.

14. Autopilot-Taste: Klicken Sie, um zwischen manuellem und automatischem
Fahrmodus zu wechseln.

&% Gibt an, dass der automatische Modus aktiv ist.

& %r Gibt an, dass der manuelle Modus aktiv ist.

Produktspezifikationen ,\’],
Nr.  Komponente Spezmkatlone@’)b
1 Steuerterminal Grole éM1 70x17mm;

Bj @urm 10 inch

Auflésung: 1280*800

RAM: 4GB

ROM: 64GB

Versorgungsspannung: 5V 2A DC;

Empfangene Signale: 4G-Signal.
Betriebstemperatur: -10°C+45C
Lagerungstemperatur: -20°C +70°C

Drahtlose Kommunikation: 2.4 GHz Wi-Fi, BT 5.0

2 GNSS-Empfanger Frequenzbander: GPS L1/L2/L5, GLONASS L1/L2,
BDS B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS

Betriebsspannung: 9 V-36 V DC
Betriebsstrom: <300 mA

GroRRe: 162x78 mm
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Betriebstemperatur: -20°C +70C
Lagerungstemperatur: -40°C +85°C
IP-Schutzklasse: IP67

Ports: ein TNC-Port, ein Type-C-Port

3 Elektrolen  Lenkmot Versorgungsspannung: 12 V/24 'V DC

krad or Spitzenmoment: 20 Nm

IP-Schutzklasse: IP65

Splintmu  Mehrere Grolen
ffe

Haftungsausschluss

Die von lhnen erworbenen Produkte, Dienstleistungen oder Funktionen unterliegen
Geschaftsvertragen und -bedingungen. Wir haben alle Produkte, Dienstleistungen
oder Funktionen in diesem Handbuch aufgeflihrt, obwohl einige davon nicht
erforderlich sein missen. Sofern nicht in dem V. anders vereinbart, macht
FJDynamics keine ausdrucklichen oder stllls&;xenden Angaben zu dem Inhalt
dieses Handbuchs.

Dieses Handbuch kann aufgrund von P?‘@ktupgrades oder anderen Griinden
aktualisiert werden. FJDynamics belsésich das Recht vor, dieses Handbuch ohne
vorherige Anklindigung zu énde@

Dieses Handbuch dient nur als Leitfaden. FJDynamics hat alles Erforderliche
unternommen, um die Genauigkeit und Zuverlassigkeit der Informationen in diesem
Handbuch sicherzustellen, kann jedoch nicht garantieren, dass es keine Fehler oder
Auslassungen enthalt. Alle Informationen in dieser Spezifikation stellen keine
ausdrickliche oder stillschweigende Garantie dar.

7. FR-418

Résumé de sécurité

Exigences relatives a I'opérateur

1. Le conducteur doit détenir le permis de conduire pour véhicules agricoles requis
par les réglementations locales applicables.

2. La conduite sous I'emprise de I'alcool et la conduite en état de fatigue sont
interdites.

3. En cas d'accident, coupez d'abord I'alimentation électrique.
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Environnement de travail

1. Effectuez les tests, calibrages, réglages ou opérations dans un champ ouvert
loin des foules, et assurez-vous qu'il n'y a pas de personnes et de véhicules non
concernés dans la zone opérationnelle pour éviter les blessures corporelles ou les
pertes matérielles.

2. Tenez-vous a l'écart des foules, du bétail, des obstacles, des poteaux électriques,
des batiments élevés, des aéroports et des tours de signalisation, etc., afin d'éviter
les interférences sur le signal et donc l'impact sur I'opération.

3. Ne travaillez pas dans des conditions météorologiques extrémes telles que pluie
torrentielle, brouillard épais, neige, orages, éclairs et vents forts.

Régles de pratique

1. Le conducteur doit surveiller en temps réel I'état de fonctionnement tout au long
de la conduite pour garantir une intervention manuelle opportune.

2. Lorsque un véhicule équipé de ce systéme roule sur les routes publiques ou
dans les lieux publics, utilisez impérativement la conduite manuelle.

Vérification
1. Vérifiez que I'antenne est correctement installge. Si elle a été déplacée,

recalibrez-la avant utilisation. /\

2. Vérifiez que tous les cables de connexiog?gnt en bon état. Si ils sont
endommages, cessez de les utiliser et reh;@cez-les par de nouveaux.

Autres points \'Q'

1.  Ne démontez pas ce produit{elgs-méme, afin de ne pas affecter le service de
garantie.

2. Sil'équipement est endommagé du fait d'un événement fortuit (éclair, haute
tension, collision, etc.), il n'est pas couvert par la maintenance gratuite.

3. Le produit prend en charge une entrée de 9-36V. Lors de I'alimentation de ce
produit, veillez aux exigences d'alimentation.

Connexion du faisceau de cablage matériel

Figure 1

1. Cable d'alimentation principal

2. Faisceau de cablage principal

3. Faisceau de cablage du récepteur GNSS
4. Ensemble capteur d'angle

5. Antenne radio

Er Lors de la connexion ou de la déconnexion de la fiche du
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récepteur GNSS, vérifiez que I'écrou du couvercle arriére
est en place;

Les performances anti-poussiére et étanches ne sont pas
permanentes et peuvent s'affaiblir avec le temps ou les
changements de I'environnement de travail.

1. Tous les droits d'auteur sur le contenu de ce manuel appartiennent a
FJDynamics. Toute forme de copie, d'extraction, de réutilisation, de réimpression,
etc., est interdite.

2. Pour des informations détaillées sur l'installation, I'utilisation et les mises a jour
des fonctions, consultez les manuels FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System
Software User Manual et FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Hardware
Installation Manual sur le site officiel.

3. Adresse du site officiel: www.fjdynamics.com

4. Adresse de l'entreprise: 1709, WeiXing Building, 61 Gaoxin South 9th Rd,
District de Nanshan, Shenzhen (4éme-5éme étage du batiment 13 et 4éme étage du
batiment 2, Parc industriel Nangang Second, District de Nanshan, Shenzhen)

Instructions du logiciel qg\q/

Mise au point et calibration \\)

Sélectionner la langue — S'inscrire g{'@'connecter au compte — Remplir les
informations d'installation — Sélggtfdm du mode — Connecter le récepteur GNSS —
Connecter la source de signal — Obtenir I'angle de cap — Régler les parameétres du
véhicule — Calibrer le capteur d'angle — Calibrer le véhicule — Calibrer l'outil —
Compléter l'installation et la calibration.

Connecter le récepteur GNSS

1. Cliquez sur "Paramétres de I'appareil - Connexion de I'appareil WLAN" pour
acceéder a la page de connexion.

Figure 7

2. Le systéme active automatiquement le Bluetooth et recherche les appareils
récepteurs GNSS. Sélectionnez votre récepteur GNSS dans la liste des appareils.

Figure 8

3. Aprés avoir sélectionné le récepteur GNSS, le systéme le connecte
automatiquement.

4. Une fois la connexion réussie, la connexion Bluetooth s'éteint automatiquement
et le systéme a besoin de quelques temps pour terminer l'initialisation de la
communication.

Figure 9
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Sélectionner la source de signal de correction

Allez a la liste de menu et cliquez sur Source de correction dans Paramétres de
I'appareil pour accéder a l'interface de la source de signal de correction.

Figure 10 Figure 11

RTK réseau

Connexion Ntrip: Entrez "Ho6te" et "Port", puis cliquez sur "Obtenir la source". Le port
avec le signal le plus fort s'affiche automatiquement dans "Noeud source".

Apreés avoir obtenu le noeud, entrez vos informations de compte dans "Compte" et
"Mot de passe". Cliquez sur "Se connecter" pour vous connecter au RTK réseau
correspondant.

Figure 12
RTK de station de base

1. Appairage par code: Allumez la station de base mobile, cliquez sur "Appairage
par code" a |'écran et entrez le code pour vous connecter a la station de base (pour
plus d'instructions sur I'entrée du code, consultez le manuel de I'utilisateur de la

station de base). ’]/
3

Figure 13

2. Appairage par fréquence: Allumez la*galon de base mobile, cliquez sur
"Appairage par fréquence" a I'écran et Mz la fréquence pour vous connecter a la
station de base (pour plus d'instrucji sur I'entrée de la fréquence, consultez le
manuel de Il'utilisateur de la stati e base haute puissance).

Figure 14

3. Appairage par canal: Allumez la station de base mobile, cliquez sur "Appairage
par canal" a I'écran et sélectionnez le canal, la vitesse de baud et le protocole de
communication radio pour vous connecter a la station de base (pour plus
d'informations sur les paramétres pertinents, consultez le manuel de I'utilisateur de la
station de base correspondante).

Figure 15

4. Appairage universel: Allumez la station de base mobile, cliquez sur "Appairage
universel" a I'écran et entrez la fréquence, la vitesse de baud et le protocole de
communication radio correspondants pour vous connecter a la station de base (pour
plus d'informations sur les paramétres pertinents, consultez le manuel de I'utilisateur
de la station de base correspondante).

Figure 16
SBAS

Connexion SBAS: Cliquez sur le canal pour vous connecter a SBAS. L'opération ne
peut pas démarrer tant que SBAS n'a pas complété la configuration et la
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convergence. Si vous avez besoin de basculer vers une autre source SBAS, cliquez
sur la source de signal cible et cliquez sur OK dans la fenétre pop-up.

Une fois la connexion réussie, l'icbne de la source de signal en haut a droite devient
S00-S20.

Figure 17
PPP

Connexion PPP: Cliquez sur le canal pour vous connecter a PPP. L'opération ne
peut pas démarrer tant que PPP n'a pas complété la configuration et la convergence.
Une fois la connexion réussie, l'icbne de la source de signal en haut a droite devient
P.

Figure 18

Opérations préparatoires

1. Confirmer la connexion de la source de correction: Avant de préparer |'opération,
confirmez la connexion actuelle de la source.

Figure 19

2. Obtenir le cap actuel: Aprés avoir confirmeé I& de connexion de la source de
signal de correction, conduisez vers l'avant jl@

'A ce que le cap soit confirmé (il
suffit de réaliser cette opération une fois a che)ue allumage). Assurez-vous que le

cap actuel du modéle de véhicule a I'écra rrespond a la direction de conduite
réelle du véhicule. Q"

Figure 20 @

3. Créer ou sélectionner une limite ou une ligne de guidage: Vous pouvez accéder
a "Création de ligne" a droite de la page d'accueil pour créer de nouvelles limites et
lignes de guidage, ou a "Changer" pour sélectionner celles existantes.

Figure 21

4. Démarrer I'opération: Aprés avoir importé la ligne de guidage, vous pouvez
démarrer 'opération immeédiatement.

Figure 22

5. Vous pouvez accéder a "Vue d'ensemble" a gauche de la page d'accueil pour
changer de champ, de limite, de ligne de guidage, de tache ou d'oultil.

Figure 23

Modes de ligne de guidage

Aprés avoir accédé au processus de création d'une ligne de guidage, sélectionnez
d'abord le type de ligne de guidage. Actuellement, vous pouvez choisir de créer une
Ligne AB, une Ligne A+, une Ligne Courbe et une Ligne Pivot.

1. Ligne AB: Créez une ligne de guidage droite en sélectionnant la position des
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points A et B, adaptée aux champs de forme réguliére.

2. Ligne A+: Créez une ligne de guidage droite en sélectionnant la position du point
A et la direction de cap, adaptée aux grands champs de forme réguliere et aux
opérations collaboratives.

3. Ligne Courbe: Créez une ligne de guidage courbe en sélectionnant la position
des points A et B, adaptée aux champs irréguliers ou aux terrains spéciaux.

4. Ligne Pivot: Créez une ligne de guidage circulaire avec le point central et le
rayon générés par un arc AB, adaptée aux champs avec un systéme d'irrigation par
pivot central.

Figure 24
Mode Linéaire Mode A+ Mode Courbe Mode Pivot

Interface d'opération
Figure 25

1. Distance de décalage: Affiche en temps réel la distance de décalage de
I'opération actuelle par rapport a la ligne de guidage.

2. Etat de la source de correction: Vous pouve;\ﬂq;ifier I'état de connexion actuel
des satellites et des signaux de correction. r))

3. Informations d'opération en temps réel: %gauche a droite, I'ordre de la ligne de
guidage actuelle, la superficie totale a I''Qt&Teur de la limite du champ, la superficie
exploitée et la couverture, I'efficacité,@érationnelle et la vitesse en temps réel.

4. Bouton de changement de p@ective: Cliquez pour basculer entre les
perspectives 2D et 3D.

5. Débogage: Les utilisateurs peuvent régler rapidement les coefficients sur la page
d'accueil.

6. Bouton d'état: Cliquez pour afficher les informations d'état en temps réel du
systéme.

7. Bouton de marquage de la bordure du champ: Si aucune limite n'est définie, les
deux extrémités du champ peuvent étre marquées a une distance supérieure a 5m.
Une alerte s'affiche lorsque vous vous approchez de I'extrémité du champ.

8. Bouton de translation de la ligne de guidage: Cliquez pour translater la ligne de
guidage afin qu'elle soit alignée sur le centre du véhicule ou pour la déplacer vers la
gauche ou la droite d'une certaine distance.

9. Bouton de menu: Cliquez pour accéder aux parametres de I'appareil, a la
gestion du champ, aux parametres généraux, au centre d'applications et aux
paramétres systéme.

10. Bouton de vue d'ensemble: Cliquez pour afficher ou changer la configuration de
la tache.

11. Bouton de création de ligne: Cliquez pour commencer a créer une nouvelle limite
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ou une nouvelle ligne de guidage.

12. Bouton de changement: Cliquez pour basculer vers une autre limite ou une autre
ligne de guidage.

13. Bouton d'enregistrement de la tache: Cliquez pour basculer I'état
d'enregistrement.

El#% Indique que les données de la tache actuelle sont en cours d'enregistrement.
El#r Indique que les données de la tache actuelle ne sont pas enregistrées.

14. Bouton d'autopilote: Cliquez pour basculer le mode de conduite entre manuel et
automatique.

El#r Indique que le mode automatique est activé.

El#x Indique que le mode manuel est activé.

Spécifications du produit

N° Composant Spécifications
1 Terminal de Dimensions: 251x1 70{117?nm
controle Ecran: 10 pouceQ)
Résolution:{zlé}soo
RAM: 406"

ROI\&AGB

Tension d'alimentation: 5V 2A DC

Signaux regus: Signal 4G

Température de fonctionnement: -10°C~+45°C
Température de stockage: -20°C~+70°C
Communication sans fil: Wi-Fi 2.4 GHz, BT 5.0

2 Récepteur GNSS  Bandes de fréquence: GPS L1/L2/L5, GLONASS
L1/L2, BDS B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS

Tension de fonctionnement: 9 V-36 V DC
Courant de fonctionnement: <300 mA
Dimensions: 162x78 mm

Température de fonctionnement: -20°C~+70°C
Température de stockage: -40°C~+85C
Classification IP: IP67
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Ports: un port TNC, un port Type-C

3 Volant Moteur  Tension d'alimentation: 12 VV/24 V DC
électriq de

ue directio
n Classification IP: IP65

Couple de créte: 20 Nm

Mansch Plusieurs tailles
ette a
splines

Clause de non-responsabilité

Les produits, services ou fonctions que vous achetez sont régis par des contrats
commerciaux et des conditions. Nous avons répertorié tous les produits, services ou
fonctions dans ce manuel, bien que certains d'entre eux puissent ne pas étre
nécessaires. Sauf stipulation contraire dans le contrat, FJDynamics ne fait aucune
déclaration expresse ou implicite sur le contenu dg~ce manuel.

Ce manuel peut étre mis a jour en raison de m’@%é niveau de produits ou d'autres
raisons. FJDynamics se réserve le droit de ngai ler ce manuel sans préavis.

Ce manuel ne sert qu'a titre de guide. F amics a fait tout son possible pour
garantir I'exactitude et la fiabilité des,if@@tmations contenues dans ce manuel, mais
ne peut pas garantir I'absence d, rf@rs ou d'omissions. Toutes les informations de
cette spécification ne constituent 2ucune garantie expresse ou implicite.

8. BG-RINF L&

O6o6LeHMe 3a curypHocTTa

M3nckBaHua KbM onepaTtopa

1. LWodgbopbT Tpsabea ga nony4dn WodbOPCKa KHMKKA 3a CENTCKOCTONAaHCKN
NpeBO3HW CPeACTBa, N3MCKBAHA OT CbOTBETHUTE MECTHM pasnopenou.

2. WodmpaHeTo B HETPE3BO CHCTOSAHME U LLIOGUPAHETO B CbCTOSIHME Ha YyMopa ca
3abpaHeHwn.

3. [pw MHUMAEHT, MONS, MbPBO U3KIMOYETE 3aXPaHBaAHETO.
Pa6oTHO cpeaue

1. Ws3ebpluBanTe TectoBe, KanubpupaHe, perynupaHe unv ekcnnoarauus Ha
OTBOPEHO Mone, oTAaneyeHo OT TOMNMu, U ce yBepeTe, Ye B paboTHaTa 30Ha HAMa
HeperneBaHTHU N1LIA U NPEBO3HM CPEACTBA, 3a Aa ce NPeaoTBPaTAT TENecHU
noBpeau Unvu matepuanHu 3aryou.
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2. OcTaBsiiTe ce OTAane4yeHo oT Tonnu, 4OBUTBLK, MPeYNCTBaHUS, ENEKTPUYECKN
cTbnboBe, BUCOKM Crpaaun, aepoapoMu U CUTHaMHKU Kynu 1 ap., 3a Aa ce u3berHar
NHTepdepeHLUN B CUrHana 1 CbOTBETHO BNUSIHE BbpXy paboTtaTa.

3. He paboTeTe npu eKCTpeMHU METEOPOSIONMYHIM YCITOBUS KaTo CUMEH ObXa, MbCeTa
MbITia, CHAN, rPbMOTEBULIA, MbITHUEH yAap U CUNEH BATHP.

I'IpaBMna 3a NpakTukKa

1. BopgaubT TpsibBa Npes usnaTta npoueaypa Ha LWwodurpaHe B peanHo Bpeme ga
cream paboTHUS cTaTyc, 3a Aa rapaHTupa CBOEBPEMEHHO PbYHO Hameca.

2. Korato npeBo3HO cpeacTtBo, obopyaBaHo € Tasm cuctema, ce ABUKK No
obLiecTBeHM NbTULLLA UK B OBLLLECTBEHN MECTA, 3a4bJPKUTENHO NoMn3BanTe PbyHO
wodumpaHe.

MpoBepka

1. YBeperTe ce, Ye aHTeHaTa e NpaBuiHO UHCTanupaHa. Ako e buna npemecTeHa,
npeaun ynotpeba g Kanubpupante 0THOBO.

2. YBepeTe ce, Ye BCUYKM CBbp3BaLLy kabenu ca B 4obpo cbeTosiHMe. AKo ca
noBpeaeHu, cnpeTte Aa ri u3nonaeaTte U 3aMeHeTe ' C HOBMW.

Opyr1 usmckBaHus

1. He pasbupanTe TO31 NPOAYKT camocmmea'é& 3a [a He nospeaunTte
rapaHLuMoHHaTa ycryra.

2. Axo obopyaBaHeTO e noBpeaeHo no@ dopc-maxop (MbAHWEH yaap, BUCOKO
HanpexeHune, cbnsaHe n ap.), Toea H@B pamkuTe Ha 6e3nnaTtHo noaabpXKaHe.

3. [MpoaykTbT Nogabpxa BXop, npexeHune 9-36V. Npn 3axpaHBaHe Ha TO3M
NpoAYKT 0ObpHETE BHMMAHME Ha U3NCKBAHWUSTA 3a 3axpaHBaHe.

CBbp3BaHe Ha XxapayepHUs Kaben

Qurypa 1

1. OcHOBeH 3axpaHBalL kaben

2. OcHOBeH cBbp3Balll kaben

3. Cabp3Baly kaben 3a GNSS npueMHuk
4.  Acoumaumsi Ha brnoB CEH30pP

5. PapgmoanTteHa

3RV Mpw BKNOYBAHE MM U3KIKOYBAHE Ha LUTEncenkara Ha
GNSS npuemHuka, o6bpHETE BHMMAHWE Oanuy rankata Ha
3ajHaTa Kkana e Ha MSACTO;

BriaroyctonymBocTTa 1 NpaxoCToM4YMBOCTTa He ca
NMOCTOSIHHO e(PEeKTMBHM 1M MOraT fa ce ocrnabdsT ¢ BpeMeTo
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Unu npomeHuTe B paboTHOTO cpeaue.

1. Bcu4ykm aBTOpCKM NpaBa BbpXY CbAbPXaHNETO Ha TOBa PbKOBOACTBO
npuHagnexar Ha FJDynamics. 3abpaHeHo e BCAKaKBO KOMme, EKCTPaKLMsl, MOBTOPHO
n3nonseaHe, npenevyarsaHe 1 Ap. B KaKbBTO 1 hopMar.

2. 3a petariHa MHOpPMaLUsa OTHOCHO MHCTanaumsTa, M3non3BaHeTo U
akTyanmsaumdata Ha oyHKLuMnTEe, BMXTE pbkoBogcTeaTa FJDynamics AT2 Lite Auto
Steer System Software User Manual n FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System
Hardware Installation Manual Ha odpuumanHus yeb cant.

3.  Agpec Ha odmumanHus yeb cant: www.fidynamics.com

4. Agpec Ha komnaHusaTa: 1709, crpaga WeiXing, 61 Gaoxin South 9th Rd, PanoH
HaHblwaHb, LLsHbwKaHb (4-5 eTax Ha crpaga 13 u 4 etax Ha crpaga 2, Nangang
Second Industrial Park, ParioH HaHbLliaHb, LLISHBYK3Hb)

UHcTpyKuum 3a coptyepa

Komucusa u KannbpupaHe

N3bepeTe e3nk — Perncrpupante ce u Bneste B HTa — lMonbnHeTe
MHdopMaums 3a nHcTanauuaTa — MN36op Ha — Cebpxete GNSS npuemHuka
— CBbpXeTe M3TOYHMKa Ha curHana — I'Ion& BMb Ha nocoka — 3aganTe
napameTpu Ha NPeBO3HOTO CPeacTBO — K@ﬁpmpavﬁe BIMOB CEeH30p —
Kannbpupante npeBo3HOTO CPEACTBO \.Kanm6pv|pa|7|Te WHCTPYMEHTa —

3aBbplLUETE UHCTanaunaTa u Kanc@é&ypaHeTo.

CBbp3BaHe Ha GNSS npuemHuka

1. KnukHete Bbpxy ,HacTtpowku Ha ycTponcteoTo — CBbp3BaHe ¢ WLAN
YCTPOMCTBO", 3a Aa BNe3eTe B CTpaHMLaTa 3a CBbpP3BaHe.

®urypa 7

2. Cwuctemarta aBToMaTtnyHo BKtoumn Bluetooth n Tepeu yectponictea 3a GNSS
npuemHuk. N36epete Bawms GNSS npMeMHuUK B cnMcbKa C YCTPOWCTBA.

®urypa 8
3. Cnepg usbop Ha GNSS npuemHuka, cuctemarta ro CBbp3sa aBTOMaTUYHO.

4. Cnep ycnewHo cBbp3BaHe, Bluetooth Bpb3kaTta ce usknioysa aBToMaTnyHO, a
cucTemara U3MckBa U3BECTHO BpeMe, 3a [a 3aBbpLun nHMunanMsaumusaTa Ha
KOMYHMKaUusTa.

®urypa 9

N360p Ha U3TOYHMK HA KOPEKLIMOHEH CUTrHan

OTngete B crMcbka C MEHIOTA U KIMKHETE BbpXy M3TOYHMK Ha KopeKuusa B
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HacTponknte Ha yCTpPOMCTBOTO, 3a [a Brie3eTe B UHTepdienca Ha N3TOYHMKa Ha
KOPEKLUNOHEH CuUrHar.

®urypa 10 ®urypa 11

MpexoB RTK

Ntrip Bpb3ka: BrBenete ,Xoct" u ,[MopT", crieq ToBa KNUKHeTe BbpXy ,[lonyyete
n3To4HKK". MNMopTa ¢ Hal-CUeH curHan ce n3obpassiea aBTOMaTUYHO B ,Y3en Ha
M3TOYHMKA".

Cnep nonyyaBaHe Ha y3na, BbBedeTe MHpopMauusiTa 3a Balwns akayHT B ,AKayHT" 1
.[1apona". KnukHete Bbpxy ,CBbpxeTe", 3a Aa ce CBbPXKETE C CbOTBETHUS MPEXOB
RTK.

®urypa 12
Bba3oBa ctaHuus RTK

1. CobnocTaBsiHe Ypes koa: Bkntoyete mobunHata 6a3oBa CTaHUMS, KIMKHETE BbpXY
,CbMocTaBsiHe Ype3 Ko4" Ha ekpaHa 1 BbBedeTe Ko4a, 3a Aa Ce CBbpXKeTE C
0asoBara cTaHuMs (3a NoBeYve MHCTPYKLUN OTHOCHO BbBEXOAHETO Ha Koda, BUXKTE
PBbKOBOACTBOTO 3a noTpebutenute Ha 6a3oBaTta CTaHUMS).

durypa 13 A\

2. CobnocraesHe ypes yectoTa: Bkniovete I&MJ‘IHaTa 6asoBa cTaHUMSA, KIMKHeTe
BbpXY ,CbnocTaBsHe Ypes YecToTa" Ha €l a 1 BbBejeTe YecToTa, 3a Aa ce
cBbpXeTe ¢ 6azoBaTa cTaHUMS (3a MORS; & MIHCTPYKLMN OTHOCHO BBBEXAAHETO Ha
4yecToTa, BMXKTE PbKOBOACTBOTO i@rzy ebutenvTe Ha BUMCOKOMOLLHA 6a3oBa
cTaHuus).

®urypa 14

3. CwbnocrtaBsiHe Ype3 kaHan: Bknwoyete mobunHaTta 6a3oBa cTaHUUSA, KINMKHETE
BbpXY ,CbnocTaBsiHe Ypes3 kaHan" Ha ekpaHa 1 n3bepete kaHan, 6ogoBa CKOpOCT U
pagnoKOMYyHMKaLMOHEH NPOTOKOS, 3a Aa ce CBbpXKeTe ¢ ba3oBaTa cTaHuus (3a
noeeye MHopMaL s OTHOCHO CbOTBETHUTE NapameTpu, BUXKTE PbKOBOACTBOTO 3a
notpebutennTe Ha cboTBETHATa 6a3oBa CTaHLMSA).

®urypa 15

4. YHuBepcarHo cbhnocTtasaHe: BknoyeTe mobunHaTta 6asoBa cTaHUUS, KIVKHETE
BbPXY ,YHMBEPCANHO CbMNOCTaBsAHe" Ha ekpaHa 1 BbBeaeTe CbOoTBeTHaTa YecToTa,
6onoBa CKOPOCT M paanoKOMYHMKaLMOHEH NPOTOKOJ, 3a a ce CBbpXeTe ¢ 6azoBaTa
CTaHuus (3a noBeye MHPOPMAaLUs OTHOCHO CbOTBETHUTE MapamMeTpu, BUXKTE
PBKOBOACTBOTO 3a NOTPEOUTENUTE HA CbOTBETHATa 6a3oBa cTaHLUUSA).

®urypa 16
SBAS

SBAS Bpb3ka: KnukHeTe BbpXy kaHana 3a cebp3BaHe B SBAS. PaboTata He Moxe
0a 3anoyHe, gokato SBAS He 3aBbpLUM KOHUTYpUPaHe 1 KOHBEpreHums. AKOo
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TpsbBa ga npeMuHeTe KbM OPYr M3TOYHMK Ha SBAS, KnNuKHeETe BLPXY LieneeaTa
N3TOYHWK HA curHan u knukHete Bbpxy OK B nackayalloTo npo3opel,.

Cnepn ycnewHo CBbp3BaHe, MKOHaTa Ha U3TOYHMKA Ha CUrHaM B rOPHUS OECEH bIbil
ce npoMeHs Ha S00-S20.

®urypa 17
PPP

PPP Bpb3ka: KnukHeTe Bbpxy KaHana 3a cebp3BaHe B PPP. Pabotata He moxe aa
3anoyHe, gokato PPP He 3aBbpLum KoHdUrypmpaHe n koHsepreHums. Cnen ycnewHo
CBbp3BaHe, UKOHaTa Ha M3TOYHWKA Ha CUrHar B roOpHUS AeCeH brbJl ce NpomMeHs Ha P.

®urypa 18

MogrotroBuTEeNnHM onepauum

1. TloTBbpaeTe Bpb3kaTa C U3TOUHUKA Ha kopekuus: MNpeaun noarotoBkaTa 3a
paboTa, NoTBbpAETE TeKyLLaTa Bpb3ka C M3TOYHMKA.

®urypa 19

2. Monyuete Tekywarta nocoka: Criea NoTBbpXKAaBaHe Ha cTaTyca Ha Bpb3kaTta C
KOPEKUWOHHWS cuUrHan, kapanTe Hanpeg, uoxaTo@)KaTa He 6bae noTBbpAEHa

(ToBa TpsbBa oa ce HanpaBu caMo BEAHBXK MNp KO BKNIOYBaHe). YBepeTe ce, 4e
TeKyLata nocoka Ha Mogena Ha npeBosHOTo% 1CTBO Ha eKpaHa CbOTBETCTBA Ha

pearnHaTa nocoka Ha ABWKeHWe Ha NpeB 0 CpencTBo.
durypa 20 \@
3. Cwbapgaiite unm nsbeperte rp a UK HacouBalla NuHKsA: Moxe fa oTuaeTte Ha

,Cb3aaBaHe Ha NMHUNA" BOSICHO Ha rMaBHaTa cTpaHuua, 3a Aa Cb3daaeTe HOBU
rpaHuLM U HacoyBaLLm nNnHUK, nnu Ha ,lMpeBkroyBaHe", 3a ga nsbeperte
CblLECTBYyBaLLMTE.

®urypa 21

4. 3ano4yHeTe pabota: Cneg uMNopTMpaHe Ha HacoyBallaTa JIMHUS, MOXETEe
BegHara Aa 3anovHete paborTa.

®urypa 22

5. Moxe ga otugete Ha ,0630p" BNABO Ha MMaBHaTa CTpPaHULa, 3a 4a NPeEMUHETE
KbM rorie, rpaHuua, HacovBalla NiMHKS, 3a4ada Unn MHCTPYMEHT.

®urypa 23

Pexxumun Ha HacouBalwy NIMHUN

Cnep Bnu3aHe B NpoLieca Ha cb3aaBaHe Ha Haco4Balla NMHUS, NbpBO U3bepeTe
TUNa Ha Haco4Balla NHUA. B MomeHTa MoxeTe fa usbepete aa cbananete AB
nuHUA, A+ NnHKSA, Kpuea NHUA 1 MUBOT NUHKS.

1. AB nuHus: Cb3ganTte npaBa Haco4Balla NMHKUS, KaTto n3bepeTe nosmumaTa Ha
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ToYkM A 1 B, KOATO e npunoxuma 3a noreta c peryrnsipHa gpopma.

2. A+ nuHus: CbagaiiTe npaBa HacoyBallla NMHKS, KaTo n3bepeTte nosnumsTa Ha
TOYKa A 1 nocokaTta Ha HanpeXeHue, KOATO € NPUNoXMUMa 3a OrpoOMHM rnoreTa ¢
perynsipHa ¢popma 1 cbTpyaHuyecka pabora.

3.  Kpuea nuHus: Cb3gaiite KpuBa HacouBallla NMHKSA, KaTo n3bepeTte nosnumaTa Ha
TOYkM A 1 B, KOSITO € NpunoXxuma 3a HeperynspHu NoneTa UM cneumanHo TepPeHo.

4. [vBOT NNHUS: C'b3£l,al7ITe Kpbriia Haco4Balla JIMHUA C LeHTpalriHa ToO4YKa U
pagnyc, reHepupaH ot ayra AB, koqaTo e npunoXxumma 3a norserta C ueHTpalHa
NnMBOTHaA MpraumMoHHa cunctema.

durypa 24

JInHeapeH pexum A+ pexum  KpuseH pexxum  [1BOT pexum

PaboTeH uHTepdeunc

®urypa 25

1. OTcTOsiHME Ha OTKIOHEHUe: B peanHo BpemMe ce n3obpassiBa OTCTOSHUETO Ha
OTKIIOHEHMe Ha TekyllaTa paboTa OTHOCHO Haco4BallaTa NINHUS.

2. CTaTyC Ha U3TOYHUKa Ha KOpPeKUnA: Moxxe D,WBGDMTG TEKYyLUA CTaTtyC Ha
Bpb3KaTa C caTesiIMTuTe N KOPEKUNOHHUTE CMFI—P@}

3. VHdopmaums 3a paboTa B pearnHo Bpe g)OTnﬂBo HaOsICHO € pedbT Ha
TekylaTta Haco4Balla NuHKS, oblia nneys paMk1Te Ha rpaHuLaTa Ha nomnero,
obpaboTeHa nnowy 1 nokpuTue, ecpa@;mom Ha paboTa 1 CKOpOCT B peasniHo BpeMe.

4. ByToHa 3a npeBknoyBaHe Ha@cnekmsa: KnukHeTe, 3a fa npeBkriounTe
mexay 2D n 3D nepcnektuBa.

5. OTcTpaHsBaHe Ha rpeLuku: MoTpebutenute moraTt 6bpP30 Aa 3agagat
KOeMULMEHT Ha rmaBHaTa cTpaHuLa.

6. byToHa 3a ctaTtyc: KnukHeTe, 3a Aa NoKaxeTe TekyllaTta MHdopmaums 3a ctaTyc
Ha cuctemarta B pearnHo BpeMe.

7. ByToHa 3a MmapkupaHe Ha pbba Ha noneTo: AKo HAMa rpaHuLa, ABeTe KpanHuum
Ha NoneTo MoraT fja ce MapkupaT Ha pa3cTosiHue noseye oT 5M. Mpu npubnmxkasaHe
KbM Kpasi Ha NosieTo ce MosiBsiBa anapMupaHe.

8. bByToHa 3a TpaHcnaums Ha HacouBalla NuHuS: KnukHeTe, 3a ga TpaHcnuparte
Haco4BalllaTa NHKUS, 3a Aa Obe LeHTpupaHa KbM NPeBO3HOTO CPEACTBO UNu Aa s
TpaHcnupaTe HansBo UM HAAsICHO C OnpeaeneHo pascTosiHMe.

9. byToHa 3a MeHto: KnukHeTe, 3a ga BrneseTe B HAaCTPOMKUTE Ha YCTPONCTBOTO,
yrnpasneHue Ha norneTo, 06LN HACTPOVKU, LEHTBHP Ha NPUNOXEHNS U CUCTEMHU
HaCTPOWKH.

10. BbyTtoHa 3a 0630p: KnukHeTe, 3a fa pasrnegate unv npemMuHeTe KbM
KOHdoUrypaumusta Ha 3agada.

11. BbyToHa 3a cb3gaBaHe Ha NuHKUS: KnukHeTte, 3a Aa 3anoYyHeTe cb3gaBaHe Ha
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HOBa rpaHuua unnn Hoea Haco4Balla JIMHUA.

12. ByTtoHa 3a npeBkntoyBaHe: KnukHeTe, 3a Aa NpeMUHEeTe KbM Apyra rpaHuua unm
Apyra Haco4Balla NNHKUS.

13. ByTOHa 3a 3anuc Ha 3agada: KnukHete, 3a ga NnpeBKni4YnTe CTtatyca Ha 3arnuc.

El#r O3HauaBa, 4e AaHHUTE 3a TeKylllaTa 3aJada ce 3anucear.
El#r O3HauaBa, Ye AaHHUTE 3a TeKyllaTta 3ajada He ce 3anucear.

14. byToHa 3a aBTOonunoT: KnNukHeTe, 3a A4a NPeBKIIYMNTE peXxnma Ha wodurpaHe
MeXay PbY€H 1 aBTOMATUYEH PEXUM.

E|#r O3Ha4aBa, Ye e B CTaTyC Ha aBTOMATUYEH PEXMUM.

E|fr O3HayaBa, Ye e B CTaTyC Ha pbY€H PEXUM.

TexHn4Yeckn cneundukaymm Ha npoaykKra

Ne  KoMMnoHeHT Cneundmkauum
1 KoHTponeH Pasmep: 251x1 70x17n)T/;
TepMuHan EkpaH: 10 nHua /\

Pas,qenMTenH.a 8%06HO0T: 1280*800

RAM: 4GB \J}

ROM; 6&%

3axp\a%3au_\ TokK: 5V 2A DC;

Mpuetn curHanu: 4G curHan.

PabotHa Temnepatypa: -10°C go +45°C
Temnepatypa 3a cbxpaHeHue: -20°C go +70°C

BeaxunyHa komyHukaums: 2.4 GHz Wi-Fi, BT 5.0

2 GNSS npuemHuk YectoTHu nentn: GPS L1/L2/L5, GLONASS L1/L2,
BDS B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS

Pa6boTHo HanpexeHue: 9 V=36 V DC

Pa6boteH Tok: <300 mA

Pa3mep: 162x78 mm

PaboTHa Temneparypa: -20°C go +70°C
Temnepatypa 3a cbxpaHeHue: -40°C go +85C
IP knac: IP67

MoptoBe: eanH TNC nopt, eguH Type-C nopt
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3 Enektp Wwudpte  3axpadsaw, Tok: 12 V/24 'V DC
N4yeckn  peH
BOnaH MoTOpP

Mukowy momeHT: 20 Nm

IP knac: IP65

WnvuoB  MHOXecCTBO pasmepu
a
BTYrKa

OTka3s ot oTro BOPHOCT

MpoagykTute, yenyrute nnn yHKUUUTE, KOUTO 3aKynyBaTe, ca perynmpaHu ot
TbProBCKM A0roBopu 1 ycnosus. Cnmcaxme BCUYKN NPOAYKTU, YCNYri unn yHKLMK B
TOBa PbKOBOACTBO, BLNPEKN Ye HAKOWN OT TsIX MOXE Aa He ca Heobxogumun. OcBeH
aKko B JoroBopa He ca npeasuaeHn apyru ycnosud, FJDynamics He faBa HUKaKBU
N3PUYHOTO MM NoapasdbrpaHo TBbpAEHME OTHOCHO CbAbPXKAaHMETO Ha TOBa
PBbKOBOACTBO.

ToBa pbkOBOACTBO MOXe Aa 6bae akTyanuanpaHo nopagu birpens Ha NnpoaykT unm
apyru npuynHn. FJDynamics 3anassa npaBoTo naﬁaomeHm TOBa pbKOBOACTBO 6e3
npeaBapuTeNHO yBegoMIeHMe.

ToBa pLKOBOACTBO Ce M3Morn3Ba camo Ka %)BO,D,CTBO FJDynamics Hanpasu
BCUYKO Bb3MOXHO, 3a Aa rapaHtupa To sbgra N HageXaHOCTTa Ha nHdopmauusaTa
B TOBa PbKOBOACTBO, HO HE MOXe Aa r@ TMpa, Ye HAMA rPeLLKN U NPOMYCKK.
Bcuukata nHdopmaums B Tasu c@ nKauusa He NpeacTaBnsiBa HUKaKea n3puyHa
nnu nogpasbupaHa rapaHums.

9. RU-{&1E

UTor no 6ezonacHocTu

Tpeb6oBaHuA K onepaTopy

1. BopguTenb gomkeH obrnagaTb NpaBoOM yrpaBeHUsi CEMbCKOXO3ANCTBEHHBIMM
TPaHCMOPTHbLIMK cpeacTBaMu, TpebyeMblM COOTBETCTBYHOLLMMMN MECTHLIMU
npaBunamm.

2. 3anpeu.|,eHo BOXOeHNe B COCTOAHUN aJiIKOroJibHOro OnbAHEHUNA U yTOMJ'IéHHOFO
BOXOEHUA.

3. [Mpu BO3HMKHOBEHMWN aBapuK CHaYarna oTKIHYUTE NUTaHKE.
Pa6ouas cpega

1. npOBODMTe NCIMbITaHUA, KaJ'II/I6pOBKy, perynmpoBky uin skcniyatayno Ha
OTKPbITOM norne, yaaneHHoOM OT CKOMNeHun nogen, n y6e/:|,|/|Ter, 4YTO B pa6o*-|el7|
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30HEe HEeT NMOCTOPOHHMX UL, U TPAHCMOPTHbLIX CPEeACTB, YTOObI NPeaoTBPaTUTL
TpaBMbl NOAEN UNN UMYLLLECTBEHHbIE NOTEPU.

2. ﬂ,ep)KVITer nogarblue OT CKOMNMEHW NIOAEN, CKOTa, I'IpeI'IFITCTBVIIZ, ctonbos
anekTponepenad, BbICOKUX 30aHun, adporopToB N CUTHaJIbHbIX GaleH N T. a., 4ToObI
n3bexxatb NOMEX B CUrHane u, crneaoBaTernbHO, BIUSHUA Ha aKcnnyarauuto.

3. He pabotaiite B akCTpemaribHbIX NOFOAHbLIX YCAOBUSX, TakUX Kak CUMbHbIN
OOXOb, T'YCTOM TYMaH, CHEr, rpo3a, MOSTHUM U CUNMbHbIN BETEp.

MpaBuna akcnnyatauuun

1. Boawutenb gOMmKeH Ha NpoTAXEeHU BCEro npouecca BOXAEeHNA B pealibHOM
BpeMeEHN KOHTPOIMMPOBATb COCTOAHUE SKCMIyaTalulnn, YTOObLI OOecneunTb
CBOEBpEMEHHOE py4YHOE BMELLATENbCTBO.

2. Korga TpaHcnopTHoe cpeacTBo, 060pya0BaHHOE 3TOM CUCTEMOW, ABUXKETCS NO
0o06LLeCTBEHHLIM AOpOram Ui B OBLLECTBEHHbBIX MecTax, 06a3aTenbHO NCNONb3ynTe
py4HOe ynpasreHue.

MpoBepka

1. Y6emgurtech, YTO aHTEHHA yCTaHOBNEHa NpaBunbHO. Ecnin oHa Gbina
nepemelLeHa, nepes NCnonb30BaHWEM BhIMNONHUTE €€ NMOBTOPHYIO KanuGpoBKY.

2. YbeouTecb, YTO BCE COEAMHUTENbHbIE Ka Sg‘b\rléxo,qﬂmﬂ B XOPOLLEM COCTOSIHUW.
B cnyyae noepexaeHusi npekpatute MCﬂOﬂb@S “e N 3aMeHUTE Ha HOBbIE.

[pyrve nonoxeHus \\)

1. He pasbupaiite 3TOT NPOAYKT cq@@‘romeano 4TOObI HE NoBpPeaUTL

rapaHTUNHBIN CepBUC. R ! o)

2. Ecnun obopygoBaHue noBpexaeHo B pesynbsrate hopc-maxopa (MOnHus,
BbICOKOE HarnpshkeHne, CTOSIKHOBEHME U T. [.), 3TO HEe BXOAUT B 30HY GecnnaTHoro
obcnyxusaHus.

3. [Mpoaykt nogaepxmBaeT BxogHoe HanpskeHue 9-36B. Mpu nutaHmMm atoro
npoaykTa obpaTtnte BHMMaHWE Ha TPeOOBaHUS K UCTOYHUKY MUTAHUS.

CoepuHeHune KabenbHOro rapHutapa obopyaoBsaHus

PucyHok 1

1. [maBHbIN NuTaTenbHbIN Kabenb

2. [naBHbI KabernbHbIN FrAPHUTYP

3. KabenbHbin rapHuTyp npuemHuka GNSS
4. ¥Y3en yrnoBoro gatyvka

5. PapgnoaHTeHHa

E3p7N Mpn NnoaKmntoYeHNn Unu OTKNOYEHNN pasbeMa
npuemHmka GNSS obpaTtnte BHUMaHue Ha To,
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Haxo4WUTCS N ranka 3agHen KPbILLKN Ha MECTE;

MbinesawmweHHOCTb 1 BOOOHENPOHULAEMOCTb He
SABMSAOTCA NOCTOSAHHO 3O EKTUBHBIMU U MOTYT
0cnabuTbecs Co BPEMEHEM UMK MPU U3MEHEHNN paboyel
cpenpl.

1. Bce aBTopckune npaBa Ha cogepXnUmMoe HaCTOSILLEro pykoBoACTBa NpuHaanexar
komnaHum FJDynamics. 3anpeLueHo noboe KonMpoBaHue, N3BNeYEeHNEe, NOBTOPHOE
ncnonb3oBaHue, nepeneyartb U T. 4. B ntobom Buae.

2. [OetanbHyto nHdopmMauuio 06 ycTaHOBKE, UCMONb30BaHNN U OOHOBNEHUSX
dyHKum cm. B pykosoacTeax FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Software
User Manual n FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Hardware Installation
Manual Ha oduLmaneHOM canTe.

3.  Agpec oduumansHoro canta: www.fidynamics.com

4.  Agpec komnaHuu: 1709, sagaHue WeiXing, 61 Gaoxin South 9th Rd, parioH
HaHblwaHb, LLUaHbwKaHb (4-5 aTaxku 3gaHusa 13 n 4 atax 3gaHua 2, Nangang Second
Industrial Park, panoH HaHbwaHb, LLI3HBWKIHB)

UHCTpYKUMKM no nporpaMMHo%%ecnequmo

Komuccus n kanubpoBka \\)

Bbibepute A3blk — 3apernctpupynT BOMOUTE B aKkayHT — 3anonHute
nHpopmaumto 06 yctaHoBKe — Q%@p pexuma — lNogkntounte npueMHnk GNSS —
[MoakntounTe UCTOYHKK curHana — [NonyyuTe yron HanpasneHna — YcTaHoBuUTe
napamMmeTpbl TPaHCNOPTHOrO cpeacTBa — KannbpynTte yrnoson gatymk —
Kannbpynte TpaHcnopTHoe cpeactso — Kanubpyinte paboyee obopynoBaHue —
3aBepLumnTe yCTAHOBKY U KannbpoBky.

NMoaknoyeHne npuemHuka GNSS

1. Haxmunte «Hactpownkn yctponctea — CoeanHeHune ¢ yctponctsom WLANY,
4YTOObI NEePenTN Ha CTPaHULY NOOKIIOYEHWS.

PucyHok 7

2.  Cuctema aBTomatmyeckun Bknoumt Bluetooth n HauHeT nomck ycTponcTs
npuemHmka GNSS. Bbibepute cBon npnemHuk GNSS B crivcke yCTpONCTB.

PucyHok 8
3. [Mocne Bbibopa npnemHuka GNSS cuctema aBToMaTUYECKN NOAKIIOYMT ErO.

4. Tlocne yCrneLwHOoro noaKknk4eHnd Bluetooth-coeguHeHne aBTomaTndeckm
OTKITHOYUNTCA, N CUCTEMA n0Tpe6yeT HEKOTOPOro BpemMeHn and 3aBepLleHnd
MHUumnanmn3aunm KOMMyHmUKaLnn.

PucyHok 9
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BbIOOp MCTOYHUKA KOPPEKTUPYIOLLEro cMrHana

Mepengnte B CNNCOK MEHIO U HAXMUTE «CTOYHUK KOPPEKTUPOBKNY B pasgerne
«HacTtporkn yctponcTtBay, YToObl NepenTn Ha MHTEPEENC NCTOYHUKA
KOPPEKTUPYIOLLIErO cUrHana.

PucyHok 10 PucyHok 11

CeteBon RTK

MopgxntoveHne Ntrip: Beegute «Xoct» n «lMopTy», 3aTem Haxmute «lonyunTb
NCTOYHUK». [1OPT C CUNBbHENLLMM CUTHANIOM aBTOMaTU4eCKN oTobpasnTca B «Yane
NCTOYHMKAY.

lMocne nonyyeHna yana BBeAUTe JaHHbIe BalLero akkayHTa B Nons « AKKayHT» U
«Maponby». Haxmute «MogknoumTby, YTOOLI NOOKNIOYUTBECS K COOTBETCTBYHOLLEMY
ceteBomMy RTK.

PucyHok 12
BasoBas ctaHuust RTK

1. ConoctaeneHune no kogy: Bkniounte mobunbHyo 6a30Byr0 CTaHUUIO, HAXXMUTE
«ConocTaBnenne no kogy» Ha aKpaHe 1 BBeauT @nnﬂ nogkntoyeHns k 6asoson
CTaHUMK (OONOMHUTENbHbIE MHCTPYKLMUN MO BBOD;\(OLI,EI CM. B PyKOBOACTBE
nonb3oBaTterns 6a3oBov CcTaHUun).

»

PucyHok 13 N

2. ConocrtaBneHue no yactote: B nTe MobunbHyto 6a30By0 CTaHLUMIO,
HaxxmuTe «ConocTaBrneHue no 4 Te» Ha 3KpaHe 1 BBeAUTE 4acToTy Ansg
NoAaKNto4eHnst K 6a3oBON CTaHLMM (QOMOMHUTESNbHbBIE MHCTPYKLUUKN NO BBOAY YACTOThI
CM. B PyKOBOACTBE MOSib30BaTeNs BbICOKOMOLLHOM 6a30BON CTaHLUMK).

PucyHok 14

3. ConocTtaBneHue no kaHany: Bkniounte mobunbHyo 6a30BYy0 CTaHUUIO, HXXMUTE
«ConocTaBneHne nNo kaHany» Ha aKpaHe 1 BblbepuTe kaHarn, CKOpoCTb nepeaayu
AaHHbIX (604) N paaNoKOMYHMKALMOHHBLIA NPOTOKOM ANSA NOAKNoYeHNs kK 6a3oBom
CTaHUuMK (gononHuTenbHas MHpopmaumsi 0 COOTBETCTBYIOLLMX NapameTpax CM. B
PYKOBOACTBE MOb30BaTeNs COOTBETCTBYOLLEN OA30BON CTaHLMN).

PucyHok 15

4.  YHuBepcanbHoe conocTasneHue: Bknioumnte MobunbHyo 6a3oByo CTaHUMIO,
HaXXmMuTe «YHMBepcanbHOe CONoCcTaBeHne» Ha aKkpaHe 1 BBeanTe
COOTBETCTBYIOLLLYHO YaCTOTY, CKOPOCTb Nepenadn gaHHbIx (6oa) n
PaaNOKOMYHMKALMOHHbIA NPOTOKON AN NOAKIIYEHUS K 6a30BOM CTaHL MK
(aononHuTenbHasa MHpopmaLms 0 COOTBETCTBYIOLLMX NapaMeTpax CM. B
pyKOBOACTBE NoNnb3oBaTens COOTBETCTBYOLWEN 6a30BOM CTaHLUuUN).

PucyHok 16
SBAS
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MoakntoueHne SBAS: HaxxmuTe kaHan gnst nogkrntodeHnsa B SBAS. Okcnnyatauuto
Henb3si Ha4aTb 40 3aBepLUEeHMs KOHurypauum n cxognmoctn SBAS. Ecnu Bam
HY)XXHO MEePEKMioYNTLCS Ha OPYror UCTOYHUK SBAS, HaXXmMuTe LieneBon UCTOYHUK
curHana n Haxmute « OK» B BChnbIBatoLLLEM OKHE.

Mocne ycnewHoro NoAKMYeHNst KOHKa MCTOMHUKA CUrHana B NpaBoM BEPXHEM Yriy
namenmnTca Ha S00-S20.

PucyHok 17
PPP

MoakntoveHne PPP: HaxmuTe kaHan anga nogkntodeHuns B PPP. OkcnnyaTtauuio
Henb3s HavaTb 40 3aBepLueHns KoHdurypaumm n cxogumoctn PPP. Mocne
YCMELIHOro NOAKMYEHMS MKOHKA UCTOYHUKA CUrHana B NpaBoOM BEPXHEM YrIly
n3meHnTCca Ha P.

PucyHok 18

NMoaroroBuTesnbHbIE onepaunun

1. lMogTBepauTe NogknoYeHNe NCTOYHNKA KOPPEKTUPOBKK: Nepen NoAroToBKOM K
aKcnnyatauuu NoATBepavTe Tekylee NOAKITYeHNne NCTOYHNKA.

PucyHok 19 /\q/

2. MonyuyuTe Tekylllee HanpaBreHue: I'Iocn%qgnTBepm,quMﬂ COCTOSAHUSA
NOAKMHYEHMUS KOPPEKTUPYIOLLETO cmma%@qme Bnepes, noka HanpasrneHue He
OyaeT NoaTBEPXXAEHO (3TO HYXKHO c,u,e@ TONbKO OAUH pa3 Npu KaxaoMm
BKIOYeHUN). Y6eauTech, YTo Tek X&HanpasneHme MOAENV TPaHCMOPTHOIO
cpeacTBa Ha aKpaHe COBnaﬂ,aeﬁLveaanblM HanpaBneHueMm ABUKEeHUS
TPaHCNOPTHOro cpeacTea.

PucyHok 20

3. Cospgante unu Bolbepute rpaHnLy UnNu HanpaensoLYyo NMHUIO: Bbl MoxeTe
nepentn Kk «Co3gaHnio NMHMM» CnpaBa Ha MMaBHOW CTpaHuue, 4Tobbl co3aaTb HOBbIE
rpaHuLbl U HanpaensoLWmMe NMHUK, Unu K «MepekntoyeHnto» ansa Bbibopa
CYLLECTBYIOLLMX.

PucyHok 21

4. HayHuTe akcnnyaTaumio: lNocne nmnopta HanpaensoLWen NMMHUM Bbl MOXETE
cpasy HayaTb aKcrnyaTauumio.

PucyHok 22

5. Bbl MoxeTe nepeintu k «O6G30py» crieBa Ha rmaBHOW CTpaHuLe, YToObI
NepeKmnoYnTb Nose, rpaHuLy, HanpPaeSALLYI0 NUHUIO, 3aga4y unu paboyee
obopygoBaHue.

PucyHok 23

PeXXnMbl HanpaBnALWMUX TMHUNA
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Mocne Bxoga B NpoLecc Cco3gaHnsa HanpaensoLWen NMHMM cHavana Boblbepute Tmn
HanpasnsLwen NMH1n. B HacTosLLee BpeMsi Bbl MOXETE BblOpaTb co3gaHne SIMHUK
AB, nuHuUM A+, KPUBONTMHENHOM NUHMM N NTIMHUW NOBOpPOTA.

1. Jlunns AB: Cosgawte NpsAMyto HanpaensoLLyo NMHUIO, BbIOpaB NnonoxeHue
Toyek A 1 B, 4TO nogxoauT ans noneun npasuiibHON hopMbl.

2. JlnHna A+: CospganTte NpsiMyto HanpaensoLLY AMHKIO, BbIOpaB NonoxeHne
TOYKM A 1 HanpaBneHue OBUXKEHWUS, YTO MOAXOAUT ANS OrPOMHbIX Mosier NpaBunbHOM
OpMbl U1 COBMECTHOWN 3KCMnyaTauuu.

3.  KpuonuHenHasa nuHuna: CosganTte KPUBOMMHENHYIO HANPaBASOLLYIO JIMHUIO,
BblOpaB nonoxeHwne Todek A n B, 4To nogxoauT Ansa HenpaswbHbIX NOMEN Unu
crneumansHoro penseda.

4. JlnHua nosopoTta (Pivot Line): Cosganite Kpyrnyto HanpasnsioLLyto JIMHAUO C
LEHTPOM 1 paguycoMm, creHepupoBaHHbIM ayron AB, 4To noaxoauT Onsi Nonen c
LeHTpanbHOW BpaLlaTesibHOW MppUrauMoHHOM CUCTEMOMN.

PucyHok 24

JInHenHbIN pexkum  Pexium A+ KprBONUHenHbIN pexxum  Pexxm noBopoTta

Pabouun untepcenc /\q/
PucyHok 25 O)’))

1. CwmelleHue: B peansHom BpemeHu o‘r@amaemg CMelLleHVe TeKyLLen
3KCNnyaTauum oTHOCUTENBbHO HanpaBJ@ el NMVHUN.

2. CoCTOsiHMe UCTOuHMKA Koppekf@POBKM: Bbl MOXETE NPoBEpUTL Tekyllee
COCTOSIHME MOAKIMHOYEHUS CMYTHUKDB U KOPPEKTUPYHOLLMX CUTHANOB.

3. WHdopmauusa o skcnnyataumm B peanbHOM BpeMmeHn: Crnesa Hanpaso
nocrnegoBaTenbHO PaAcnonoXeHbl HOMEP TEKYLLEN HanpaBnsAwoLLen NMHUK, obLlas
nnowaab BHYTPU rpaHuubl nonsd, obpaboTtaHHasi nnowlaab U CTENEHb NMOKPbLITUS,
3P PEKTUBHOCTL IKCMyaTaLMN U CKOPOCTb B pearnbHOM BPEMEHM.

4. KHonka nepeknoveHns nepcnekTnBbl: Haxxmnte, YToObl NepekniovnTbLCA MeXay
2D un 3D nepcnektnsamu.

5.  Otnagka (Debug): Nonb3oBaTtenn MoryT ObICTPO HACTPOUTb KO3 PULMNEHTBI Ha
rfaBHOM CTpaHuLe.

6. KHonka cocTtosgHus: Haxxmute, 4Tobbl 0TOOpasnTh TEKYLLYH MHGOPMaLNIO O
COCTOSIHUWN CUCTEMbI B pearibHOM BPEMEHMN.

7. KHonka 0603Ha4yeHus KpanHero yvacTka nonsi: Ecnuv HeT rpaHmubl, 06a koHua
nons MOXXHoO 0603HaYMTL Ha paccTosiHMK 6onee 5wm. Mpy NPMBAMXXEHNN K KOHLY Nons
NosiBUTCA npeaynpexaaroLee ornoBeLLeHNe.

8. KHonka TpaHcnsummn HanpaensioLen nuHnm: HaxmmTe, 4Tobbl BIPOBHSTh
HanpaBnsaoLLY0 NIMHUIO MO LEHTPY TPAHCTNOPTHOIO CPeaCcTBa Ui CABUHYTb €€ BMeBo
UK BNpaBo Ha onpeaerieHHoe paccTosiHUE.
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9. KHonka meHto: Haxxmnte, 4ToObl BOUTY B HACTPOWKK YCTPOWCTBA, ynpasneHne
nonem, obLime HaCTPOMKK, LLEHTP NPUMOXKEHUA N CUCTEMHbIE HACTPOWKM.

10. KHonka o63opa: HaxxmuTe, 4ToGbl NPOCMOTPETL UMK NEPEKITHOUYNTD
KOHUrypaumio 3agadm.

11. KHonka cosgaHuns nuHun: HaxkmuTe, 4Tobbl Ha4aTbk CO34aHMe HOBOW rpaHuLbl
MM HOBOW HanpasrnsoLwen JIMHUN.

12. KHornika nepekrmtoYeHna: HaxmuTe, 4Tobbl NepeKkri4vnTbCA Ha APYyryr rpaHnly
nnun Opyryro Harnpasidarowyr JTIMHAUKO.

13. KHonka 3anucu 3agayun: Haxxmurte, 4Tobbl NEPEKOUYNTL COCTOSIHUE 3anncu.

E]#r O603HayaeT, Y4To faHHble TEKYLLEN 3a4a4m 3anucbiBatoTCs.
El#r O603Ha4aeT, 4To AaHHble TeKyLLel 3a4a4m He 3anMCbiBatoTCS.

14. KHonka aBTonumnota: HaxmuTe, YToObl NEPEKOYNTE PEXUM YNPaBNeHUs Mexay
PYYHbIM 1 aBTOMaTUYECKUM.

El#r O603Ha4aeT, YTO aKTMBMPOBaH aBTOMAaTUYECKUI PEXKUM.

E]#r O603Ha4aeT, YTO aKTMBMPOBAH PYYHOW PEXUM.

TexHn4eckue xapamepwcmxm’g\r}{myma

Ne KomnoHeHT Tex{n/&me XapakTepuCTUKK
X2’
1 YnpaenstoLwmm TepMMHaJ@a:iMepbli 251x170x17mm;

OkpaH: 10 gronmos

PaspeweHue: 1280*800

O3VY: 4I'b

Nna3y: 64re

lMutanHne: 5B 2A nocTosAHHOro ToKa
MpuHnmaemble curHanbl: 4G curHan
Pabouas Temnepatypa: -10°C go +45C
Temnepatypa xpaHeHus: -20°C go +70°C

BecnpoBogHas ceasb: Wi-Fi 2.4 I'Tw,
Bluetooth 5.0

2 MpuemHuk GNSS IOwnanasoHbl YactoT: GPS L1/L2/L5,
GLONASS L1/L2, BDS B1/B2/B3, Galileo
E1/E5b, SBAS

Pabouee HanpsikeHue: 9 B—36 B nocTtosiHHOro
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TOKa
Pa6ouun Tok: <300 MA

Pasmepsbl: 162%78 Mm

Pabouasa Temnepatypa: -20°C go +70°C
Temnepatypa xpaHeHus: -40°C go +85C
Knacc 3awutbl IP: IP67

MopTbl: oguH nopt TNC, oanH nopt Type-C

3 Onektpn  Pyneson MuTtanwne: 12 B/24 B nocTOSAHHOro TOKa
Heckoe MOTop MukoBbIN MOMeHT: 20 HMm
pynesoe
Koneco Knacc sawutsl IP: IP65
LnnueBas Heckonbko pa3smepoB
BTYIKa
OTKa3 OT OTBETCTBEHHOCTU q/

MpoayKTbl, yCnyrn unu gyHKLMKn, Kotopble BI{&D@GDGHM, perynupyroTcs
KOMMEepPYECKVMI KOHTPaKTamu 1 yCroBusiM I NePeYNCIUnN BCe NPOAYKTHI,
yCnyrn unun yHKLMM B HACTOSILLEM pymgﬁme, XOTS HEKOTOpPbIE U3 HUX MOTyT
ObITb HEHY>XHbIMKU. ECcnn B KOHTpaKTe\@hpenyCMOTpeHbl apyrve ycnosus,
komnaHusa FJDynamics He gaet @Kmx SIBHbIX UIW Nogpa3yMeBaeMbIX 3asiBlIEHUN
OTHOCUTENBHO COAEepPXXaHsl HAaCTOXLLErO PyKOBOACTBA.

HacTosiee pykoBogCTBO MOXET ObITb 0OHOBMEHO B CBA3W C MOAEpPHM3aLMeN
npogykta unu no apyrum npudmnHam. Komnaxnumsa FJDynamics octaBnsieT 3a cobon
NpaBO M3MEHATb HACTOsILLee PyKOBOACTBO 6e3 npeaBapuTenbHOro yBe4OMIIEHNS.

HacTosiee pykoBoACTBO CNYXUT TOMNbKo pykoBoacTBOM. Komnanusa FJDynamics
npunoXxuna sce ycunus ana obecneyeHns TO4HOCTU U HaAeXHOCTM HOpMaLmmn B
HacTosILLEeM PYKOBOACTBE, HO HE MOXET rapaHTUpoBaTb OTCYTCTBME OLLUMBOK Unu
onyLieHn. Bce cBegeHnsa B HacTosiLLen cneumduKkaunm He SBRsSTCS Kakum-nnbo
SAIBHbIM MUY NogpasyMeBaeMbIM rapaHTUen.
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1. LT-32 P 5818

Saugumo Santrauka

Operatoriaus Reikalavimai

1. Vairuotojas turi turéti vietos teisés akty nusteﬁ{tbﬁemés ukio transporto
priemoniy vairuotojo licencijg. 0)

2. Draudziama vairuoti po alkoholio ir nt\e@argio vairavimas.
3. Jvykus avarijai pirmiausia nutrat@maitinima.

Darbo Aplinka @

1. PraSome iSbandyti, kalibruoti, reguliuoti arba naudoti jrenginj atvirame lauke,
atokiau nuo minios, ir uztikrinti, kad darbo zonoje nebuty nereikalingy asmeny ir
transporto priemoniy, kad iSvengtuméte suzalojimy ar turto praradimo.

2. Laikykités atokiau nuo minios, gyvuliy, kliG€iy, elektros stulpy, auksty pastaty,
oro uosty ir signaliniy boksty ir pan., kad iSvengtuméte signalo trukdziy, kurie galéty
paveikti jrenginio veikima.

3. Nedirbkite esant ekstremalioms oro sglygoms, tokioms kaip smarkus lietus,
tirStas rukas, sniegas, perkinija, Zaibas ir stiprus vejas.

Veikimo Taisyklés

1. Vairuotojas visg vairavimo laikg turi realiuoju laiku stebéti veikimo bulsena, kad
uztikrinty laiku manualine intervencija.

2. Kai transporto priemoné, jrengta Siuo sistema, vaZiuoja vieSose keliuose ar
viedose vietose, batinai naudokite manualy vairavima.

Patikrinimas

1. Jsitikinkite, kad antena yra tinkamai jrengta. Jei ji buvo perkelta, prie$ naudots jg
vél kalibruokite.
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2. sitikinkite, kad visi jungiamieji kabeliai yra geros buklés. Jei jie sugadinti,
nutraukite naudotg ir pakeiskite naujais.

Kiti
1. Neperskirstykite Sio produkto pats, kad nepazeistuméte garantijos paslaugos.

2. Jeijrenginys sugadintas dél force majeure (zaibas, auksta jtampa, susiddrimas ir
kt.), tai nejeina j nemokamos techninés pagalbos sritj.

3. Produktas palaiko 9-36V jvestj. Kai maitinate §j produkta, atkreipkite démesj |
maitinimo reikalavimus.

Hardvero Kabelio Jungimas
Pavyzdys 1

1. Pagrindinis maitinimo kabelis

2. Pagrindinis jungiamasis kabelis

3.  GNSS gaviklio jungiamasis kabelis

4. Kampo jutiklio rinkinys

5. Radijo antena
AV

SRS Prijungiant arba atju@;?ﬂ GNSS gaviklio kistuka,
atkreipkite démge&@r nugarinés dangos varztas yra
vietoje; \

Q
Dulkés ir v&ens apsaugos savybés néra amzinos, jos
gali silpneti laiko bégimu arba darbo aplinkos pokyciais.

1. Visos Sio vadovélio turinio autoriy teisés priklauso FJDynamics. Bet kokia
kopijavimas, iSskyrimas, pakartotinis naudojimas, perspausdinimas ir kt. bet kokia
forma yra draudziamas.

2. I8samias informacijg apie jrengima, naudojimg ir funkcijy atnaujinimus rasite
FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Software User Manual ir FJDynamics AT2
Lite Auto Steer System Hardware Installation Manual oficialioje svetainéje.

3. Oficialios svetainés adresas: www.fidynamics.com

4. ]moneés adresas: 1709, WeiXing Building, 61 Gaoxin South 9th Rd, Nanshan
District, Shenzhen (13 meno 4-5 aukstas ir 2 meno 4 aukstas, Nangang Second
Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Programinés |rangos Instrukcijos

Kalibravimas

Pasirinkite kalbg — Registruokités ir prisijunkite prie paskyros — UZpildykite jrengimo
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informacijg — Rezimo Pasirinkimas — Jungkite GNSS gaviklj — Jungkite signalo
Saltinj — Gaukite krypties kampg — Nustatykite transporto priemonés parametrus —
Kalibruokite kampo jutiklj — Kalibruokite transporto priemone — Kalibruokite jrankj —
Baikite jrengima ir kalibracija.

Jungti GNSS Gaviklj

1. Spustelékite ,Jrengimo nustatymai - WLAN jrengimo jungtis”, kad pateiktuméte |
jungimo puslapj.

Pavyzdys 7

2. Sistema automatiskai jjungia Bluetooth ir ieSko GNSS gavikliy jrengimy.
Pasirinkite savo GNSS gaviklj jrengimy sarase.

Pavyzdys 8
3. Pasirinkus GNSS gaviklj, sistema jj automatiskai jungia.

4. Sékmingai jungus, Bluetooth jungtis automatiskai iSjungia, o sistema reikia Siek
tiek laiko, kad baigty komunikacijos inicializavima.

Pavyzdys 9

Pasirinkti Korekcijos Signalo éa&)ﬁn’}’

Eikite j meniu sgrasg ir spustelékite Korekcijos Saltinj Jrengimo nustatymuose, kad
pateiktuméte j korekcijos signalo éaltini\sﬁaja.

%
Pavyzdys 10 Pavyzdys 11
X
Tinklo RTK

Ntrip jungtis: Jveskite ,Host" (Svetainé) ir ,Portas" (Porte), ir spustelékite ,Gauti
Saltinj". Portas su stipriausiu signalu automatigkai rodoma ,Saltinio mazgoje".

Gavus mazga, jveskite savo paskyros informacijg ,Paskyra" ir ,SlaptaZzodis"
laukeliuose. Spustelékite ,Jungtis”, kad jungtuméte prie atitinkamo tinklo RTK.

Pavyzdys 12
Bazinés Stoties RTK

1. Poravimas per koda: Jjungkite mobiligjg bazine stotj, spustelékite ,Poravimas per
kodga" ekrane ir jveskite koda, kad jungtumeéte prie bazinés stoties (detaly apie kodo
jvedimag rasite bazinés stoties naudotojo vadovélyje).

Pavyzdys 13

2. Poravimas per daznj: Jjungkite mobiligjg bazine stotj, spustelékite ,Poravimas
per daznj" ekrane ir jveskite daznj, kad jungtuméte prie bazinés stoties (detaly apie
daznio jvedimg rasite didelio galios bazinés stoties naudotojo vadovélyje).

Pavyzdys 14
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3. Poravimas per kanalg: Jjungkite mobiligjg bazine stotj, spustelékite ,Poravimas
per kanalg" ekrane ir pasirinkite kanalg, baudo greit;j ir radijo komunikacijos protokola,
kad jungtuméte prie bazinés stoties (detaly apie atitinkamus parametrus rasite
atitinkamos bazinés stoties naudotojo vadoveélyje).

Pavyzdys 15

4. Universalius poravimas: Jjungkite mobiligjg bazine stotj, spustelekite
,Universalius poravimas" ekrane ir jveskite atitinkantj daznj, baudo greit;j ir radijo
komunikacijos protokolg, kad jungtuméte prie bazinés stoties (detaly apie atitinkamus
parametrus rasite atitinkamos bazinés stoties naudotojo vadovélyje).

Pavyzdys 16
SBAS

SBAS jungtis: Spustelékite kanalg jungimui SBAS. Veikimg negalima pradéti, kol
SBAS baigs konfigiracijg ir konvergencija. Jei reikia perjungti j kitg SBAS Saltinj,
spustelékite tikslinj signalo Saltinj ir spustelékite OK atsiradusiame langelyje.

Sékmingai jungus, signalo Saltinio ikona virSutiniame deSiniajame kampe pasikeicia
S00-S20.

Pavyzdys 17
PPP ,\’],

PPP jungtis: Spustelékite kanalg jungimui PIQ'))\?elklmq negalima pradéti, kol PPP
baigs konfigiracijg ir konvergencijg. Sé |Jungus, signalo Saltinio ikona
virSutiniame desiniajame kampe pasﬂ@

Pavyzdys 18 %

Pasirengimo Operacijos

1. Patvirtinkite Korekcijos Saltinio Jungima: Prie$ pasirengiant veikimui, patvirtinkite
esamg Saltinio jungima.

Pavyzdys 19

2. Gaukite Esamg Kryptj: Patvirtine korekcijos signalo Saltinio jungimo blseng,
vaziuokite pirmyn, kol kryptis bus patvirtinta (tai reikia padaryti tik kartg kiekvieng
kartg jjungiant). Padarykite, kad ekrane esantis transporto priemonés modelio kryptis
sutampa su realia transporto priemonés vaziuojimo kryptimi.

Pavyzdys 20

3. Sukurkite arba pasirinkite ribg arba vadovaujancig linijg: Galite eiti j ,Linijos
kdrimas" desinéje pagrindinéje puslapyje, kad sukurtuméte naujas ribas ir
vadovaujancias linijas, arba j ,Perjungti", kad pasirinktuméte esamas.

Pavyzdys 21
4. Pradéti Veikimg: Importavus vadovaujancia linija, galite iS karto pradéti veikima.

Pavyzdys 22
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5. Galite eiti j ,Apzvalga" kairéje pagrindinéje puslapyje, kad perjungtumeéte lauka,
ribg, vadovaujancig linijg, uzduotj arba jrankj.

Pavyzdys 23

Vadovaujancios Linijos Rezimai

|éjus j vadovaujancios linijos kdirimo procesg, pirmiausia pasirinkite vadovaujancios
linijos tipg. Siuo metu galite pasirinkti sukurti AB linijg, A+ linijg, kreive linijg ir Pivot
linija.

1. AB Linija: Sukurkite tiesig vadovaujancig linijg pasirinkdami A ir B tasky pozicijas,
kuri yra tinkama taisyklingo formos laukams.

2. A+ Linija: Sukurkite tiesig vadovaujancia linijg pasirinkdami A tadko pozicijg ir
krypties kryptj, kuri yra tinkama dideliems taisyklingo formos laukams ir
bendradarbiavimui.

3. Kreiveé Linija: Sukurkite kreivg vadovaujancig linijg pasirinkdami A ir B tasky
pozicijas, kuri yra tinkama netaisyklingiems laukams arba specialiam reljefui.

4. Pivot Linija: Sukurkite apvalig vadovaujancig linijg su centru ir spinduliu,
sugeneruotu i$ AB tukio, kuri yra tinkama laukams su centrinio pivotinio drékinimo

sistema. ,\q/
Pavyzdys 24 O)’))

Tiesinis ReZimas A+ Rezimas Kreivé&@}iimas Pivot Rezimas

Veikimo Sgsaja \gz}@
Pavyzdys 25

1. Nuosaka atstumas: Realiuoju laiku rodoma esamg veikimo nuosaka atstumas
pagal vadovaujancig linijg.

2. Korekcijos $altinio blsena: Galite patikrinti esamg satelity ir korekcijos signaly
jungimo busena.

3. Realaus laiko veikimo informacija: 15 kairés j deSine eina esamos
vadovaujancios linijos numeris, bendra lauko riby viduje esanti plotas, apdorotas
plotas ir apréptis, veikimo efektyvumas ir realaus laiko greitis.

4. Perspektyvos perjungimo mygtukas: Spustelékite, kad perjungtuméte tarp 2D ir
3D perspektyvy.
5. Derinimas: Naudotojai gali greitai nustatyti koeficientus pagrindinéje puslapyje.

6. Bisenos mygtukas: Spustelékite, kad rodytuméte esama realaus laiko sistema
bdsenos informacija.

7. Laukaus krasto zenklinimo mygtukas: Jei néra ribos, lauko abu galuose gali bati
pazyméti daugiau nei 5m atstumu. Artéjant prie lauko galo atsiras perspéjimo
praneSimas.
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8. Vadovaujancios linijos perkelimo mygtukas: Spustelékite, kad perkelti
vadovaujancig linijg j transporto priemonés centerj arba perkelti jg kairéje arba
desinéje tam tikru atstumu.

9. Meniu mygtukas: Spustelékite, kad pateiktuméte j jrengimo nustatymus, lauko
valdymag, bendrus nustatymus, programy centrg ir sistemos nustatymus.

10. Apzvalgos mygtukas: Spustelékite, kad perzitrétuméte arba perjungtuméte
uzduoties konfigdracija.

11. Linijos kdrimo mygtukas: Spustelékite, kad pradétuméte kurti nauja ribg arba
naujg vadovaujancig linija.

12. Perjungimo mygtukas: Spustelékite, kad perjungtuméte j kitg ribg arba
vadovaujancig linijg.

13. Uzduoties jraS8ymo mygtukas: Spustelékite, kad perjungtuméte jraSymo bisena.
B 4% Zymi, kad esamos uzduoties duomenys yra jraomi.
E*r Zymi, kad esamos uzduoties duomenys néra jraSomi.

14. Automatinio vairavimo mygtukas: Spustelékite, kad perjungtuméte vairavimo
rezimg tarp manualaus ir automatinio rezimo.

B %% Zymi, kad yra automatinio rezimo bisena. /\q/

B3P Zymi, kad yra manualaus reZzimo bUsenQ)’b

O

Produkto Specifikacijog@-
>

Nr.  Komponentas Specifikacijos
1 Valdymo Dydis: 251x170x17mm;
terminalas

Ekrano dydis: 10 coliy

Skiriamoji geba: 1280*800

RAM: 4GB

ROM: 64GB

Maitinimo jtampa: 5V 2A DC;

Gaunami signalai: 4G signalas.

Darbo temperatira: -10°C +45°C

Saugojimo temperatira: -20°C +70°C
BeZiems komunikacija: 2.4 GHz Wi-Fi, BT 5.0

2 GNSS gaviklis Daznio juostos: GPS L1/L2/L5, GLONASS L1/L2, BDS
B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS
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Darbo jtampa: 9 V-36 V DC

Darbo srové: <300 mA

Dydis: 162x78 mm

Darbo temperatiara: -20C +70°C
Saugojimo temperatira: -40°C +85°C
IP reitingas: IP67

Portai: vienas TNC portas, vienas Type-C portas

3 Elektro Vairuot Maitinimo jtampa: 12 V/24 V DC

S . uvo Pikinis momentas: 20 Nm
vairuot  motora
uvas s IP reitingas: IP65

Sakuté  Keli dydziai
sios
dubuo

Atsiprasymo Ir Naikinimo Pare@'}s |sipareigojimas

Jasy jsigytos produkcijos, paslaugos ar fur@;ijos yra valdomos komerciniais
sutartimis ir sglygomis. Siame vadovelys jsvardijome visas produktus, paslaugas ar
funkcijas, nors kai kurios i$ jy gali ne&@?bﬂtinos. Jei sutartyje nenustatyta kitaip,
FJDynamics neteikia jokiy aiékiq‘&r_ manomy pareisSkimy apie Sio vadovelio turinj.

Sis vadovélis gali biti atnaujintas dél produkto atnaujinimo arba kity priezaséiy.
FJDynamics saugo teise pakeisti Sj vadovélj be iSankstinio praneSimo.

Sis vadovélis naudojamas tik kaip vadovas. FJDynamics padaré viska, kad uztikrinty
informacijos tikslumg ir patikimuma Siame vadovélyje, bet negali garantuoti, kad jame
néra klaidy ar praleisty dalyky. Visi Sio specifikacijos informacijos neatlieka jokiy
aiskiy ar numanomy garantijy.

12. PT-HEF1E

Resumo de Seguranca

Requisitos para o Operador

1. O motorista deve obter a licenca de conducao de veiculos agricolas exigida
pelas regulamentacdes locais aplicaveis.

2. E proibido conduzir sob efeito de alcool e fadiga.

3. Em caso de acidente, desligue a fonte de energia primeiro.
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Ambiente de Trabalho

1. Realize testes, calibracdes, ajustes ou operagdes em um local aberto e afastado
de multiddes, e certifique-se de que nao haja pessoas ou veiculos estranhos na area
de operacao para evitar lesdes pessoais ou perdas materiais.

2. Mantenha-se afastado de multidées, animais, obstaculos, postes elétricos,
edificios altos, aeroportos e torres de sinal, etc., para nao sofrer interferéncias de
sinal que afetem o trabalho.

3. Né&o trabalhe em condigdes meteorologicas extremas como chuva intensa,
neblina densa, neve, trovoes, relampagos e ventos fortes.
Normas de Operagao

1. O motorista deve monitorar em tempo real o estado da operacao durante todo o
processo de conducdo para garantir uma intervengédo manual oportuna.

2. Quando o veiculo equipado com este sistema circula por estradas publicas ou
locais publicos, certifique-se de conduzi-lo manualmente.

Itens de Verificagao

~

1. Certifique-se de que a antena e o sensor de aff/ulo estao instalados
corretamente. Se houver movimento, calibre-o é\t S de usar.

2. Certifique-se de que todos os cabos de Qhexéo estdo em boas condicoes. Se
um cabo estiver danificado, deixe de U\éf/ substitua-o por um novo.

Q.
>

1. Nao desmonte este produto\p% conta propria, pois isso pode afetar o servigo de
garantia.

Outras Precaucgoes

2. Danos ao equipamento causados por forgas maiores (raios, voltagem alta,
colisdes, etc.) ndo estado cobertos pelo servigo de reparo gratuito da empresa.

3. Este produto suporta uma voltagem de entrada de 9-36V. Ao alimentar o produto,
observe os requisitos de alimentacao energética.

Conexao do Caboamento de Hardware
Figura 1

1. Cabo principal de alimentacao

2. Caboamento principal

3. Caboamento do receptor GNSS

4. Conjunto de sensor de angulo

5. Antena de radio

Er Ao conectar ou desconectar a ficha do receptor GNSS, verifique se
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o parafuso da tampa traseira esta no lugar.

As propriedades de protecao contra poeira e agua ndo sao
permanentes e podem diminuir com o tempo ou mudancgas no
ambiente de trabalho.

1. Todos os direitos autorais deste manual pertencem a FJDynamics. Qualquer
forma de coépia, extracao, reutilizagao, reimpressao, etc., € proibida.

2. Para obter informacdes detalhadas sobre instalagéo, uso e atualizagbes de
funcionalidades, acesse o site oficial e consulte o "Manual de Uso do Software do
Sistema de Diregdo Automatica AT2 Lite" e o "Manual de Instalagdo de Hardware do
Sistema de Direcao Automatica AT2 Lite".

3. Endereco do site oficial: www.fjdynamics.com

4. Enderego da empresa: Sala 1709, Edificio Weixing, N° 61, Avenida Gaoxin Sul 9,
Distrito de Nanshan, Shenzhen (Andares 4-5 do Edificio 13 e Andar 4 do Edificio 2,
Parque Industrial Nanshan II, N° 1026, Rua Songbai, Xili, Distrito de Nanshan,
Shenzhen)

Instrucoes de Software

Instalacao e Depuracao f)/)\q/

Selecionar idioma — Registrar e fazer logigsga“conta — Preencher informacdes de
instalacdo — Selecionar modo — Conet@‘%avegagéo inercial — Conectar fonte de
sinal — Obter angulo de cabeceira &%nfigurar parametros do veiculo — Calibrar
sensor de angulo — Calibrar ve@@completo — Calibrar implemento — Completar
instalagéao e depuracéo.

Conectando a navegacgao inercial

1. Clique em "Configuragdes do Dispositivo - Conexao de Dispositivo WLAN" para
acessar a pagina de conexao.

Figura 7

2. O sistema ativara automaticamente o Bluetooth e procurara dispositivos
receptor GNSS. Selecione o SN da sua receptor GNSS na lista de dispositivos.

Figura 8

3. Apos selecionar o dispositivo receptor GNSS, o sistema se conectara
automaticamente.

4. Apos a conexao bem-sucedida, o Bluetooth sera desativado automaticamente e
o sistema precisara de algum tempo para completar a inicializagdo da comunicacao.

Figura 9

Conexao da Fonte de Sinal

Acesse a lista de menu, clique em "Fonte de Correcao" (Correction Source) em
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"Configuracoes do Dispositivo" para acessar a interface de conexao da fonte de sinal.
Figura 10
Figura 11

RTK de Rede

Conexao Ntrip: Insira o "Dominio" e a "Porta", clique em "Obter N&" e a porta com o
sinal mais forte sera exibida automaticamente em "No".

Apos obter o ng, insira o "Nome de Usuario" e a "Senha". Clique em "Conectar" para
se vincular ao RTK de rede correspondente.

Figura 12

RTK de Estagcao Base

1. Emparelhamento por cédigo de frequéncia: Ligue o dispositivo de estagdo base
movel, clique em "Emparelhamento por cédigo de frequéncia" na tela e insira o
codigo de frequéncia da estagao base a qual deseja se conectar. (Consulte o manual
de uso da estacdo base para conhecer as regras de entrada do cédigo de
frequéncia).

Figura 13 q/

2.  Emparelhamento por ponto de frequénci ’P_wue o dispositivo de estacao base
movel, clique em "Emparelhamento por p %e frequéncia" na tela e insira o ponto
de frequéncia da estacao base a qual se conectar. (Consulte 0 manual de
uso da estacao base de alta poténce\@ra conhecer as regras de entrada do ponto
de frequéncia da estagao base). %’b

Figura 14

3.  Emparelhamento por canal: Ligue a estacao base movel, clique em
"Emparelhamento por canal" (Pairing via Channel) na tela e selecione o canal, taxa
de baud e protocolo de comunicacéo de radio para se conectar a estagao base
(Consulte o manual da estacao base correspondente para obter detalhes sobre a
configuracao de parametros relacionados).

Figura 15

4. Emparelhamento universal: Ligue a estacdo base movel, clique em
"Emparelhamento universal" na tela e insira a frequéncia, taxa de baud e protocolo
de comunicacao de radio correspondentes para se conectar a estacao base
(Consulte o manual da estacao base correspondente para obter detalhes sobre a
configuracao de parametros relacionados).

Figura 16

SBAS

Conexao SBAS: Clique no canal correspondente no Sistema de Apoio por Satélite
(SBAS) para se conectar. A operagao so pode ser iniciada apos o Sistema de Apoio
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por Satélite (SBAS) completar a configuragdo e a convergéncia. Se precisar mudar
para outra fonte de sinal SBAS, clique na fonte de sinal alvo e depois em "Confirmar"
na janela pop-up.

Apo6s a conexao bem-sucedida, o icone da fonte de sinal no canto superior direito
mudara para S00-S20.

Figura 17

PPP

Conexao PPP: Clique na fonte de sinal correspondente no PPP para se conectar.
Apo6s o PPP completar a configuragao e a convergéncia, a operagao pode ser
iniciada. Apds a conexao bem-sucedida, o icone da fonte de sinal no canto superior
direito mudara para P.

Figura 18

Preparagao para a Operagao

1. Confirmar a conexao da fonte de sinal diferencial: Antes de iniciar a operagéo,
confirme o estado de conexao da fonte de correcao.

Figura 19

2. Obter a cabeceira atual: Apds confirmar a %Xéo da fonte de sinal, dirija-se
para frente até que a cabeceira seja determirg;? (é necessario realizar essa

operagao apenas uma vez por inicializ Certifique-se de que a cabeceira atual
do modelo de veiculo na tela coincidaggﬁa direcao real de movimento do veiculo.

Figura 20 %’5&

3. Criar ou selecionar limite/linha de referéncia: Vocé pode clicar em "Adicionar" na
interface principal para criar limites e linhas de referéncia, ou clicar em "Alternar"
para alternar rapidamente entre limites e linhas de guia existentes.

Figura 21

4. Iniciar a operagao: Apos importar a linha de referéncia, pode iniciar a operagao
imediatamente.

Figura 22

5. No "Visao Geral" na parte inferior da interface principal, vocé pode ver a
configuracao da tarefa ou alterar globalmente a area, o limite, a linha de referéncia, a
tarefa e o implemento.

Figura 23

Modos de Linha de Referéncia

Apos acessar o processo de criacdo da linha de referéncia, é necessario primeiro
selecionar o tipo de linha de referéncia. Atualmente, as op¢des sao: Linha reta AB,
Linha reta A+, Curva e Curva circular.

Linha reta AB: Desenhe a linha de referéncia determinando as posi¢cdes dos pontos
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A e B, adequada para areas regulares.

Linha reta A+: Desenhe a linha de referéncia determinando a posi¢édo do ponto Ae a
direcdo da linha de referéncia, adequada para areas grandes e operagdes
coordenadas.

Curva: Desenhe a linha de referéncia curva por meio dos pontos A e B durante a
conducao, adequada para areas irregulares ou terrenos especiais.

Curva circular: Determine o centro e o raio da linha de referéncia desenhando um
arco AB, adequada para areas com sistema de irrigagcéo por pivé central.

Figura 24

Reta, Linha A+, Curva, Curva circular

Interface de Operagao
Figura 25

1. Distancia de desvio: Exibe em tempo real a distancia de desvio da operacéao
atual em relacao a linha de referéncia.

2. Estado de conexdo de sinal: Pode ver o estado de conexdo dos satélites e
sinais de correcdo atuais, etc. q/

3. Informagbes de operacdao em tempo real: squerda para a direita, 0 numero
da linha de referéncia onde o veiculo esta at@??ente, a area total da area, a area
trabalhada e a porcentagem de conclusé’t\xh area trabalhada, a eficiéncia da
operagao € a velocidade em tempo re@.

4. Botao de alteracao de persp@u Clique para alternar entre perspectivas 2D e
3D.

5. Depuragéao: O usuario pode configurar rapidamente os coeficientes na pagina
principal.

6. Botao de estado: Clique para exibir informacoes de estado em tempo real do
sistema.

7. Botao de marcacao de cabeca da area: Quando o limite da area nao estiver
configurado, pode marcar as posi¢des das cabecas da area em ambos os extremos
(com uma distancia minima de 50 metros). O sistema emitira um alerta quando
estiver prestes a chegar a cabeca da area.

8. Botao de translagao da linha de referéncia: Clique para transladar a linha de
referéncia atual para a posi¢cao do corpo do veiculo ou para uma distancia fixa para
a esquerda ou direita. Apenas pode ser operado no modo de condug¢do manual.

9. Botao de menu: Clique para acessar Configuragdes do Dispositivo,
Gerenciamento de Areas, Configuragdes Gerais, Centro de Aplicativos e
Configuractes do Sistema.

10. Botao de visao geral: Clique para ver ou alterar a configuragao da tarefa. Alterar
a area, o limite, a linha de referéncia, a tarefa ou o implemento.
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11. Botao de adicionar limite/linha de referéncia: Clique para adicionar um novo
limite ou linha de referéncia.

12. Botao de alteragao de limite/linha de referéncia: Clique para alternar entre
limites ou linhas de referéncia.

13. Botao de registro de operacéao: Clique para alternar o estado de registro da
operacgao.

El#r Indica que os dados da operagédo atual estdo sendo registrados.
El#% Indica que os dados da operagédo atual ndo estdo sendo registrados.

14. Botao de direcao automatica: Clique para alternar entre modo de conducgéo
manual e modo de dire¢cao automatica.

&l#x Indica que esta no modo de diregdo automatica.

El#r Indica que estd no modo de condugao manual.

Especificacées do Produto

Numero  Componente Parametros técnicos
de série /\q/
1 Terminal de Dimensoées: 2@0?7@47 (mm);

controle Tela: 10 p@/é&das
ResolaBs’ 1280x800;
RA%.'4GB
Armazenamento: 64GB
Voltagem de alimentacéo: 5V 2A DC;
Sinal recebido: Sinal 4G
Temperatura de operagao: -10°C~+45C
Temperatura de armazenamento: -20°C~+70°C

Comunicacao sem fio: Wi-Fi 2.4GHz, Bluetooth 5.0

2 Receptor Bandas: GPS L1/L2/L5, GLONASS L1/L2, BDS
GNSS B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS

Voltagem de operacdo: 9 V-36 V DC
Corrente de operagao: <300mA
Dimensdes: 162x78 (mm)

Temperatura de operagao: -20°C~+70C

Temperatura de armazenamento: -40°C~+85°C
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Nivel de protecéo: IP67
Interfaces: 1 interface TNC, 1 interface Type-C

3 Volante elétrico  Motor de direcdo: Voltagem de alimentag&o: 12
V/24 V DC;

Torque maximo: 20Nm;

Nivel de protecdo: IP65

Mangueira de Varios tamanhos
chaveta

Isengao de Responsabilidade

Os produtos, servigos ou funcionalidades que vocé compra estéo sujeitos a
contratos comerciais e termos. Alguns dos produtos, servigos ou funcionalidades
mencionados neste manual podem nao estar incluidos em sua compra ou uso.
Exceto se o contrato estabelecer o contrario, a FJDynamics ndo faz nenhuma
declaragao expressa ou implicita sobre o conte%gbeste manual.

Este manual pode ser atualizado devido a atqgaagées de produtos ou outras razodes.
A FJDynamics reserva-se o direito de mod@ar este manual sem aviso prévio.

Este manual serve apenas como guia \630 A FJDynamics fez todos os esforgos
para garantir a precisao e confia |Iv%ge' das informacgdes contidas neste manual,
mas n&o pode garantir que ndo &a erros ou omissdes. Todas as informacdes neste
manual n&o constituem nenhuma garantia expressa ou implicita.

13. IT-BAFE

Riassunto sulla sicurezza
Requisiti per I'operatore

1. Il conducente deve possedere la patente per veicoli agricoli richiesta dalle
normative locali pertinenti.

2. E vietato guidare ubriaco e guidare in stato di stanchezza.
3. In caso di incidente, spegnere prima l'alimentazione.
Ambiente di lavoro

1. Eseguire prove, calibrazioni, regolazioni o operazioni in un campo aperto lontano
dalle folle, e assicurarsi che nella zona di lavoro non ci siano persone e veicoli non
pertinenti per prevenire lesioni personali o perdite materiali.

2. Tenersi alla larga da folle, bestiame, ostacoli, pali elettrici, edifici alti, aeroporti e
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torri di segnalazione ecc., per evitare interferenze al segnale e conseguente
pregiudizio all'operazione.

3. Non lavorare in condizioni meteorologiche estreme come pioggia intensa, nebbia
densa, neve, tuoni, fulmini e vento forte.

Norme di esercizio

1. Il conducente deve monitorare in tempo reale lo stato di operazione per tutta la
durata della guida, per garantire un'intervento manuale tempestivo.

2. Quando un veicolo equipaggiato con questo sistema gira su strade pubbliche o
luoghi pubblici, utilizzare esclusivamente la guida manuale.

Verifica

1. Assicurarsi che I'antenna sia installata correttamente. Se spostata, calibrarla
nuovamente prima dell'uso.

2. Assicurarsi che tutti i cavi di connessione siano in buone condizioni. Se
danneggiati, interrompere I'uso e sostituirli con nuovi.

Altri punti

1. Non smontare questo prodotto autonomamente, per non pregiudicare il servizio

di garanzia. q/

2. Se l'apparecchio viene danneggiato a ca%:bdl forza maggiore (fulmine, alta
tensione, collisione ecc.), non rientra nellla@i della manutenzione gratuita.

3. |l prodotto supporta un input di 9-%\}})uando si alimenta questo prodotto,
attenersi ai requisiti di alimentazion%,

Connessione del cablaggio hardware
Figura 1

1. Cavo di alimentazione principale
2. Cablaggio principale

3. Cablaggio del ricevitore GNSS
4. Assieme del sensore di angolo

5. Antenna radio

B4 Quando si collega o si scollega la spina del ricevitore
GNSS, controllare che la terna del coperchio posteriore
sia in posizione;

Le prestazioni antipolvere e impermeabili non sono
permanentemente efficaci e potrebbero indebolirsi con
il passaggio del tempo o i cambiamenti dell'ambiente di
lavoro.
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1. Tuttii diritti d'autore sul contenuto di questo manuale appartengono a
FJDynamics. E vietato qualsiasi forma di copia, estrazione, riutilizzo, riproduzione
ecc.

2. Per informazioni dettagliate sull'installazione, I'uso e gli aggiornamenti delle
funzioni, consultare i manuali FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Software User
Manual e FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Hardware Installation Manual sul
sito ufficiale.

3. Indirizzo del sito ufficiale: www.fidynamics.com

4. Indirizzo aziendale: 1709, WeiXing Building, 61 Gaoxin South 9th Rd, Nanshan
District, Shenzhen (4°-5° piano dell'edificio 13 e 4° piano dell'edificio 2, Nangang
Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Istruzioni per il software

Prova e calibrazione

Selezionare la lingua — Registrarsi e accedere all'account — Compilare le
informazioni di installazione — Selezione della modalita — Connettere il ricevitore
GNSS — Connettere la fonte di segnale — Ottengf I'angolo di direzione —
Impostare i parametri del veicolo — Calibrare Uﬂ§ ore di angolo — Calibrare il
veicolo — Calibrare I'attrezzo — Completare@b allazione e la calibrazione.

Connettere il ricevitore GI@S

1. Fare clic su "Impostazioni dsé&tlvo Connessione dispositivo WLAN" per
accedere alla pagina di connessione.

Figura 7

2. Il sistema attivera automaticamente il Bluetooth e cerchera i dispositivi ricevitore
GNSS. Selezionare il proprio ricevitore GNSS nella lista dei dispositivi.

Figura 8

3. Dopo aver selezionato il ricevitore GNSS, il sistema lo connettera
automaticamente.

4. Dopo una connessione riuscita, la connessione Bluetooth si spegnera
automaticamente e il sistema avra bisogno di alcuni minuti per completare
l'inizializzazione della comunicazione.

Figura 9

Selezionare la fonte di segnale di correzione

Andare alla lista di menu e fare clic su Fonte di correzione in Impostazioni dispositivo
per accedere all'interfaccia della fonte di segnale di correzione.
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Figura 10 Figura 11

RTK di rete

Connessione Ntrip: Inserire "Host" (Host) e "Porta" (Porta), quindi fare clic su "Ottieni
fonte". La porta con il segnale piu forte verra visualizzata automaticamente in "Nodo
sorgente".

Dopo aver ottenuto il nodo, inserire le informazioni dell'account in "Account” e
"Password". Fare clic su "Connetti" per connettersi al corrispondente RTK di rete.

Figura 12
RTK della stazione base

1. Accoppiamento via codice: Attivare la stazione base mobile, fare clic su
"Accoppiamento via codice" sullo schermo e inserire il codice per connettersi alla
stazione base (per ulteriori istruzioni sull'inserimento del codice, consultare il
manuale utente della stazione base).

Figura 13

2. Accoppiamento via frequenza: Attivare la stazione base mobile, fare clic su
"Accoppiamento via frequenza" sullo schermo e ingerire la frequenza per connettersi
alla stazione base (per ulteriori istruzioni suII'in;émnto della frequenza, consultare
il manuale utente della stazione base ad alta@t nza).

Figura 14 : \}
O

3. Accoppiamento via canale: Attiv&r@;l'a stazione base mobile, fare clic su
"Accoppiamento via canale" sull s@rermo e selezionare il canale, la velocita baud e
il protocollo di comunicazione radid per connettersi alla stazione base (per ulteriori
informazioni sui parametri pertinenti, consultare il manuale utente della
corrispondente stazione base).

Figura 15

4. Accoppiamento universale: Attivare la stazione base mobile, fare clic su
"Accoppiamento universale" sullo schermo e inserire la corrispondente frequenza,
velocita baud e protocollo di comunicazione radio per connettersi alla stazione base
(per ulteriori informazioni sui parametri pertinenti, consultare il manuale utente della
corrispondente stazione base).

Figura 16
SBAS

Connessione SBAS: Fare clic sul canale per connettersi a SBAS. L'operazione non
puo iniziare finché SBAS non ha completato la configurazione e la convergenza. Se
€ necessario passare a un'altra fonte SBAS, fare clic sulla fonte di segnale di
destinazione e quindi su OK nella finestra popup.

Dopo una connessione riuscita, I'icona della fonte di segnale in alto a destra si
trasformera in S00-S20.
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Figura 17
PPP

Connessione PPP: Fare clic sul canale per connettersi a PPP. L'operazione non pud
iniziare finché PPP non ha completato la configurazione e la convergenza. Dopo una
connessione riuscita, l'icona della fonte di segnale in alto a destra si trasformera in P.

Figura 18

Operazioni preparatorie

1. Confermare la connessione della fonte di correzione: Prima di preparare
l'operazione, confermare la connessione corrente della fonte.

Figura 19

2. Ottenere la direzione corrente: Dopo aver confermato lo stato di connessione
della fonte di segnale di correzione, guidare in avanti finché la direzione non viene
confermata (& sufficiente eseguire questa operazione una volta per ogni accensione).
Assicurarsi che la direzione corrente del modello di veicolo sullo schermo
corrisponda alla direzione di guida reale del veicolo.

Figura 20

3. Creare o selezionare un confine o una Iine@%ida: E possibile andare su
"Creazione linea" a destra della pagina princ%l per creare nuovi confini e linee
guida, o su "Cambia" per selezionare qu/ istenti.

Figura 21 \'Q

4. Iniziare I'operazione: Dopo mportato la linea guida, & possibile iniziare
I'operazione immediatamente.

Figura 22

5. E possibile andare su "Panoramica" a sinistra della pagina principale per
cambiare campo, confine, linea guida, compito o attrezzo.

Figura 23

Modalita di linea guida

Dopo essere entrati nel processo di creazione di una linea guida, selezionare prima il
tipo di linea guida. Attualmente, & possibile scegliere di creare Linea AB, Linea A+,
Linea Curva e Linea Pivot.

1. Linea AB: Creare una linea guida retta selezionando la posizione dei punti A e B,
adatta per campi di forma regolare.

2. Linea A+: Creare una linea guida retta selezionando la posizione del punto A e la
direzione di avanzamento, adatta per campi vasti di forma regolare e operazioni
collaborative.

3. Linea Curva: Creare una linea guida curva selezionando la posizione dei punti A
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e B, adatta per campi irregolari o terreni speciali.

4. Linea Pivot: Creare una linea guida circolare con il punto centrale € il raggio
generati da un arco AB, adatta per campi con un sistema di irrigazione a piattaforma
pivot.

Figura 24

Modalita Lineare Modalita A+ Modalita Curva Modalita Pivot

Interfaccia di operazione
Figura 25

1. Distanza di offset: Viene visualizzata in tempo reale la distanza di offset
dell'operazione corrente rispetto alla linea guida.

2. Stato della fonte di correzione: E possibile controllare lo stato di connessione
corrente dei satelliti e dei segnali di correzione.

3. Informazioni sulle operazioni in tempo reale: Da sinistra a destra, I'ordine della
linea guida corrente, I'area totale all'interno del confine del campo, I'area operata e la
copertura, l'efficienza operativa e la velocita in tempo reale.

4. Pulsante di cambio prospettiva: Fare clic per/@sare tra prospettiva 2D e 3D.

5. Debug: Gli utenti possono impostare rapj ente i coefficienti sulla pagina
principale. \}

6. Pulsante di stato: Fare clic per vis éii}zare le informazioni sullo stato reale-time
del sistema. X

7. Pulsante per contrassegnar&'bordo del campo: Se non c'é alcun confine, &
possibile contrassegnare entrambi gli estremi del campo a una distanza superiore a
5m. Si visualizzera un avviso di allarme quando ci si avvicina all'estremo del campo.

8. Pulsante di traslazione della linea guida: Fare clic per traslare la linea guida in
allineamento centrale con il veicolo o per traslarla a sinistra o a destra di una certa
distanza.

9. Pulsante di menu: Fare clic per accedere alle impostazioni del dispositivo,
gestione del campo, impostazioni generali, centro applicazioni e impostazioni di
sistema.

10. Pulsante di panoramica: Fare clic per visualizzare o cambiare la configurazione
del compito.

11. Pulsante di creazione linea: Fare clic per iniziare a creare un nuovo confine o
una nuova linea guida.

12. Pulsante di cambio: Fare clic per passare a un altro confine o a un'altra linea
guida.

13. Pulsante di registrazione del compito: Fare clic per cambiare lo stato di
registrazione.
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El#r Indica che i dati del compito corrente sono in corso di registrazione.
El#r Indica che i dati del compito corrente non sono registrati.

14. Pulsante di autopilot: Fare clic per cambiare la modalita di guida tra manuale e
automatica.

& %x Indica che si € in modalita automatica.

& %r Indica che si € in modalita manuale.

Specifiche del prodotto
N°  Componente Specifiche

1 Terminal di controllo Dimensioni: 251x170x17mm;
Schermo: 10 pollici
Risoluzione: 1280*800
RAM: 4GB
ROM: 64GB /Xq/
Tensione di ali ione: 5V 2ADC
Segnali ncevg{}’?§,§i
Temper%ydl funzionamento: -10°C~+45C
Ter@%tura di immagazzinamento: -20°C~+70°C
Comunicazione wireless: Wi-Fi 2.4 GHz, BT 5.0

egnale 4G

2 Ricevitore GNSS Bandi di frequenza: GPS L1/L2/L5, GLONASS
L1/L2, BDS B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS

Temperatura di funzionamento: 9 V=36 V DC
Corrente di funzionamento: <300 mA
Dimensioni: 162x78 mm

Temperatura di funzionamento: -20°C~+70C
Temperatura di immagazzinamento: -40°C~+85°C
Grado di protezione IP: IP67

Porte: una porta TNC, una porta Type-C

3 Volante  Motore di Tensione di alimentazione: 12 VV/24 V DC

elettrico  sterzata Momento massimo: 20 Nm

Grado di protezione IP: IP65
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Mansard Piu dimensioni
a a splini

Disclaimer (Esclusione di responsabilita)

| prodotti, servizi o funzioni acquistati sono regolati da contratti commerciali e termini.
Abbiamo elencato tutti i prodotti, servizi o funzioni in questo manuale, anche se
alcuni di essi potrebbero non essere necessari. Salvo che nel contratto siano
stipulate altre condizioni, FJDynamics non emette alcuna dichiarazione esplicita o
implicita sul contenuto di questo manuale.

Questo manuale potrebbe essere aggiornato a causa di aggiornamenti del prodotto o
altri motivi. FJDynamics si riserva il diritto di modificare questo manuale senza
preavviso.

Questo manuale serve solo come guida. FJDynamics ha fatto ogni sforzo per
garantire I'accuratezza e I'affidabilita delle informazioni contenute in questo manuale,
ma non puod garantire I'assenza di errori o omissioni. Tutte le informazioni in questa
specifica non costituiscono alcuna garanzia esplicita o implicita.

14. CS-4E3E .l

S
Bezpeénostni prehled 2

&
Pozadavky na operatora

1. Ridi¢ musi mit fidickou licenci pro zemé&délské vozidla pozadovanou
relevantnimi mistnimi predpisy.

2. Ridi¢stvi pod vlivem alkoholu a fizeni v Gtlosti jsou zakazany.

3. Pfinehodé nejprve vypnéte zdroj energie.

Pracovni prostredi

1. Provadéjte testy, kalibrace, upravy nebo provoz v otevieném poli daleko od davu
a ujistéte se, Ze v provoznim omrade nejsou zadni irelevantni osoby a vozidla, aby
se predes$lo osobnim zranénim nebo Skodam na majetku.

2. Drzte se daleko od davd, dobytka, pfekazek, elektroforem, vysokych budov,
letist’ a signalnich vézi atd., aby se predeslo interferencim signalu a tim ovlivnénim
provozu.

3. Nevykonavejte praci v extrémnich povétrnostnich podminkach, jako je silny dést,
husta mlha, snih, boufe, blesky a silny vitr.

Pravidla provozu
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1. Ridi& musi b&éhem celého fizeni v readlném &ase monitorovat stav provozu, aby
zajistil X% B4 manualni intervence.

2. Kdyz vozidlo vybavené timto systémem jede na vefejnych silnicich nebo
vefejnych mistech, ujistéte se, ze fidite manualné.

Kontroly

1. Ujistéte se, ze anténa je spravné nainstalovana. Pokud byla pfesunuta, kalibrujte
ji znovu pred pouzitim.

2. Uijistéte se, Zze vSechny propojovaci kabely jsou v dobrém stavu. Pokud jsou
pos8kozené, prestanete je pouzivat a nahradte novymi.

Ostatni

1. Neprozkladejte tento produkt samostatné, aby se nepfedeslo zaruéni sluzbé.

2. Pokud je zafizeni poSkozeno v dusledku pfirozenych katastrof (blesk, vysoké
napéti, sraz atd.), neni to v rozsahu bezplatného udrzby.

3. Produkt podporuje vstup 9-36V. Pfi napgjeni tohoto produktu berte v ivahu
pozadavky na napajeni. q/

Propojeni hardwarového kab@'j’D
Obrazek 1 \’>\)

1. Hlavni napéjeci kabel X&'
2. Hlavni kabelovy soubor %fb
3. Kabelovy soubor GNSS pfijimace
4. Sada uhlového senzoru
5. Radioanténa
Pfi pfipojovani nebo odpojovani zapojeni GNSS pfijimace zkontrolujte, zda
je matice zadniho krytu na misté;
A Prahova a vodotésna funkce neni trvale uc¢inna a mize se s Casem nebo
zménami v pracovnim prostfedi sniZit.
1. Autorska prava ke vSemu obsahu tohoto manualu patfi spole€nosti FJDynamics.

Jakakoli forma kopirovani, extrakce, opétovného pouziti, pfepisu atd. je zakazana.

2. Podrobné informace o instalaci, pouziti a aktualizacich funkci najdéte v
dokumentech FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Software User Manual a
FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Hardware Installation Manual na oficialnich
webovych strankach.

3. Adresa oficialnich webovych stranek: www.fjdynamics.com

4. Adresa spolecnosti: 1709, Weixing Building, 61 Gaoxin South 9th Rd, okres
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Nanshan, Shenzhen (4.-5. patro budovy 13 & 4. patro budovy 2, Nangang Second
Industrial Park, okres Nanshan, Shenzhen)

Instrukce k softwaru

Komise

Vyberte jazyk — Zaregistrujte se a pfihlaste se do uc¢tu — Vyplnite instalacni
informace — Vybér rezimu — Propojte GNSS pfijimaC — Propojte zdroj signalu —
Ziskejte azimut — Nastavte parametry vozidla — Kalibrujte uhlovy senzor —
Kalibrujte vozidlo — Kalibrujte nastroj — Dokoncete instalaci a kalibraci.

Propojeni GNSS prijimace

1. Kliknéte na "Nastaveni zafizeni - Propojeni WLAN zafizeni", abyste pfistupili k
strance propojeni.
Obrazek 7

2. Systém automaticky zapne Bluetooth a vyhleda zafizeni GNSS pfijimace.
Vyberte svij GNSS pfijimac¢ v seznamu zafizeni.

Obrazek 8 /\q/
3. Po vybéru GNSS pfijimace ho systém a@naticky propoji.

4. Po uspésném propojeni se BIuetoo?Q}ropojeni automaticky vypne a systém
potfebuje néjakou dobu k dokonéeng('ﬁoralizace komunikace.

Obrézek 9 @

Vybér zdroje korekéniho signalu

Prejdéte do seznamu nabidky a kliknéte na Zdroj korekce v Nastaveni zafizeni,
abyste pfistupili k rozhrani zdroje korekéniho signalu.

Obrazek 10 Obrazek 11

Sitové RTK
Propojeni Ntrip: Zadejte "Hostitel" a "Port" a kliknéte na "Ziskat zdroj". Port s

nejsilngj8im signalem se automaticky zobrazi v "Uzlu zdroje".

Po ziskani uzlu zadejte své Uéetni tdaje v "Uget" a "Heslo". Kliknéte na "Propojit" pro
pfipojeni k odpovidajicimu sitovému RTK.

Obrazek 12
Bazicka stanice RTK

1. Propojeni pomoci kédu: Zapnéte mobilni bazickou stanici, kliknéte na "Propojeni
pomoci kédu" na obrazovce a zadejte kod pro pfipojeni k bazicke stanici
(podrobnosti o zadani kédu najdete v manualu k bazické stanici).


https://manualsfile.com

Obrazek 13

2. Propojeni pomoci frekvence: Zapnéte mobilni bazickou stanici, kliknéte na
"Propojeni pomoci frekvence" na obrazovce a zadejte frekvenci pro pfipojeni k
bazické stanici (podrobnosti o zadani frekvence najdete v manualu k vysokomocné
bazické stanici).

Obrazek 14

3. Propojeni pomoci kanalu: Zapnéte mobilni bazickou stanici, kliknéte na
"Propojeni pomoci kanalu" na obrazovce a vyberte kanal, baudovou rychlost a
radiovou komunikaéni protokol pro pfipojeni k bazické stanici (podrobnosti o
relevantnich parametrech najdete v manualu k odpovidajici bazické stanici).

Obrazek 15

4. Univerzalni propojeni: Zapnéte mobilni bazickou stanici, kliknéte na "Univerzaini
propojeni" na obrazovce a zadejte odpovidajici frekvenci, baudovou rychlost a
radiovou komunikacéni protokol pro pfipojeni k bazické stanici (podrobnosti o
relevantnich parametrech najdete v manualu k odpovidajici bazické stanici).

Obrazek 16

SBAS
Pfipojeni SBAS: Kliknéte na kanal pro pfipojenj I(‘éEAS. Provoz nelze spustit, dokud
SBAS nedokondéi konfiguraci a konvergenci. d potfebujete pfepnout na jiny zdroj

SBAS, kliknéte na cilovy zdroj signalu a v @balovamm okné kliknéte na OK.

Po uspésném pfipojeni se ikona zdrqw}gnalu v pravém hornim rohu zméni na S00-
S20

' o)
Obrazek 17 %

PPP

Propojeni PPP: Kliknéte na kanal pro pfipojeni v PPP. Operaci nelze spustit, dokud
PPP nedokon¢i konfiguraci a konvergenci. Po uspé&Sném propojeni se ikona zdroje
signalu v pravém hornim rohu zméni na P.

Obrazek 18

Pripravné operace

1. Potvrdte propojeni zdroje korekce: Pfed pfipravou operace potvrdte aktualni
propojeni zdroje.

Obrazek 19

2. Ziskejte aktualni azimut: Po potvrzeni stavu propojeni korekéniho signalu jedejte
vpred, dokud neni azimut potvrzen (musite to provést pouze jednou pfi kazdém
zapnuti). Ujistéte se, Ze aktualni azimut vozidla na obrazovce odpovida skute€nému
smeéru jizdy vozidla.

Obrazek 20
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3. Vytvorte nebo vyberte hranici nebo voditku: Mazete prejit na "Vytvoreni ¢ary"
vpravo na hlavni strance pro vytvofeni novych hranic a voditek, nebo na "Pfepnuti"
pro vybér stavajicich.

Obrazek 21
4. Spustte operaci: Po importu voditka muzete okamzité spustit operaci.
Obrazek 22

5. Mduzete prejit na "Prehled" vlevo na hlavni strance pro pfepnuti pole, hranice,
voditka, ukolu nebo nastroje.

Obrazek 23

Rezimy voditek
Po vstupu do procesu vytvareni voditka nejprve vyberte typ voditka. V souasnosti
muzete zvolit vytvoreni AB ¢ary, A+ Cary, kfivky a rotace Cary.

1. AB cara: Vytvorte pfimy voditek vyb&rem pozice bodu A a B, coz je vhodné pro
pole s pravidelnou formou.

2. A+ Céra: Vytvorte pfimy voditek vybé&rem pozice bodu A a sméru azimutu, coz je
vhodné pro obrovska pole s pravidelnou formou K@)E)Iupracovm’ operaci.

3. Kifivka: Vytvorte kfivy voditek vybérem pei?p odu A a B, coz je vhodné pro

nepravidelna pole nebo specialni terén.

4. Rotace ¢ara: Vytvorte kruhovy voditdie's centrem a polomérem generovanym AB
obloukem, coz je vhodné pro pole gb raénim rotujicim zavlazovacim systémem.

Obrazek 24
Linearni rezim
A+ rezim
KFivkovy rezim

Rotace rezim

Operacni rozhrani
Obrazek 25

1. Offsetova vzdalenost: V realném Case se zobrazuje offsetova vzdalenost
aktualni operace relativné k voditku.

2. Stav zdroje korekce: MUzete zkontrolovat aktualni stav propojeni satelit(i a
korekénich signald.

3. Informace o provozu v realném Case: Zleva doprava je poradi aktualniho voditka,
celkova plocha v ramci hranice pole, vypracovana plocha a pokryti, provozni
ucinnost a rychlost v realném Case.
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4. Tlacgitko pro pfepnuti perspektivy: Kliknéte pro pfepnuti mezi 2D a 3D
perspektivou.

5. Ladéni: Uzivatelé mohou na hlavni strance rychle nastavit koeficienty.

6. Tlacitko stavu: Kliknéte pro zobrazeni aktualnich informaci o stavu systému v
realném case.

7. Tlacitko pro oznaceni okraje pole: Pokud neni zadna hranice, muzete oznadit
oba konce pole v vzdalenosti vice nez 5m. Pfi pfiblizeni ke konci pole se zobrazi
varovani.

8. Tlacitko pro translaci voditka: Kliknéte pro translaci voditka do stfedu vozidla
nebo pro translaci doleva nebo doprava o ur€itou vzdalenost.

9. Tlacitko nabidky: Kliknéte pro pfistup k nastaveni zafizeni, spravé poli, obecnym
nastavenim, centru aplikaci a systémovym nastavenim.

10. Tlacitko Pfehled: Kliknéte pro zobrazeni nebo pfepnuti konfigurace ukolu.

11. Tlacitko Vytvoreni Cary: Kliknéte pro zahajeni vytvareni nové hranice nebo
noveho voditka.

12. TlaCitko Pfepnuti: Kliknéte pro pfepnuti na jinou hranici nebo voditek.
13. Tlacitko zaznamu ukolu: Kliknéte pro pFepng’\Qt;']vu zaznamu.
El#r Oznacuje, ze se aktualné zaznamenéva@};&ata ukolu.

El#r Oznacuje, Ze data ukolu nejsou za{/@enévéna.

14. Tlacitko automatického fizeni: N@éte pro prepnuti rezimu fizeni mezi
manualnim a automatickym reii@

El#r Oznacuije, Ze je aktivni automaticky rezim.

El#r Oznacuje, Ze je aktivni manualni rezim.

Technické specifikace produktu

Cisl  Komponenta Specifikace
o
1 Ridici terminal Velikost: 251x170x17mm;

Obrazovka: 10 palec
Rozliseni: 1280*800

RAM: 4GB

ROM: 64GB

Napajeci napéti: 5V 2A DC;

Prijimané signaly: 4G signal.
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Pracovni teplota: -10°C~+45°C
UloZovaci teplota: -20C~+70°C

Bezdratova komunikace: 2.4 GHz Wi-Fi, BT
5.0

2 GNSS pfijimac Frekvenéni pasma: GPS L1/L2/L5, GLONASS
L1/L2, BDS B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS

Pracovni napéti: 9 V=36 V DC

Pracovni proud: <300 mA

Velikost: 162x78 mm

Pracovni teplota: -20°C~+70°C

Ulozovaci teplota: -40°C~+85C

IP tfida: IP67

Porty: jeden TNC port, jeden Type-C port

3 Elektrovola  Ridici Napajeci napéti: 12 V/24 V DC
nt motor Peak torq /\2 Nm
IP tfida, 955
\°>\)
Spline X'@-velikosti

kuzel %’b
Zavazek odstoupeni od odpovédnosti

Zakoupené produkty, sluzby nebo funkce jsou Fizeny obchodnimi smlouvami a
podminkami. V tomto manualu jsou uvedeny vS§echny produkty, sluzby nebo funkce,
ale nékteré z nich nemusi byt nezbytné. Pokud neni v smlouvé uvedeno jinak,
spole¢nost FJDynamics nepfijima Zadna vyslovna nebo dohledana prohlaseni
tykajici se obsahu tohoto manualu.

Tento manual mUze byt aktualizovan v disledku upgrade produktu nebo jinych
dlvodu. Spole¢nost FJDynamics si vyhrazuje pravo upravit tento manual bez
prfedchoziho oznameni.

Tento manual slouzi pouze jako navod. Spole¢nost FJDynamics udélala vSe mozné,
aby zajistila pfesnost a spolehlivost informaci v tomto manualu, ale nemuze zarudit,
Zze neobsahuje zadné chyby nebo omissions. VSechny informace v tomto specifikaci
neconstitutuji zadna vyslovna nebo dohledana zaruka.
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15. NL-for =18

Veiligheids Samenvatting

Vereisten voor de Operator

1. De bestuurder moet de rijbewijs voor landbouwvoertuigen hebben dat vereist is
door de relevante lokale regelgeving.

2. Rijden onder invloed van alcohol en vermoeidheidsrijden zijn verboden.
3. Bij een ongeval schakel eerst de stroom uit.
Werkomgeving

1. Voer tests, kalibratie, aanpassing of bediening uit op een open veld, ver weg van
menigte mensen, en zorg ervoor dat er geen irrelevante personen en voertuigen in
het operationele gebied zijn om persoonlijk letsel of eigendomsverlies te voorkomen.

2. Blijf uit de buurt van menigte mensen, vee, obstakels, elektrische paal, hoge
gebouwen, luchthavens en signaaltorens etc., om signaalinterferentie en daarmee
beinvioeding van de bediening te voorkomen.

3. Werk niet bij extreme weersomstandighedeg.{c}g]s zware regen, dikke mist,
sneeuw, onweer, bliksem en harde wind. f))

Regels voor de Praktijk \)

N . N
1. De bestuurder moet gedurende h Me rijden de operationele status in realtime
monitoren om tijdige handmatige in ntie te garanderen.

2. Wanneer een voertuig uitgerdst met dit systeem rijdt op openbare wegen of
openbare plaatsen, gebruik dan zeker handmatig rijden.

Controle

1. Zorg ervoor dat de antenne correct is geinstalleerd. Als deze is verplaatst,
kalibreer deze opnieuw voordat u hem gebruikt.

2. Zorg ervoor dat alle verbindingskabels in goede staat zijn. Als ze beschadigd zijn,
stop met het gebruik en vervang ze door nieuwe.

Overig

1. Probeer dit product niet zelf uit te elkaar te halen, zodat de garantiedienst niet
wordt beinvloed.

2. Als het apparaat wordt beschadigd als gevolg van overmacht (bliksem,
hoogspanning, botsing etc.), valt dit niet onder de gratis onderhoud.

3. Het product ondersteunt een invoer van 9-36V. Bij het voeden van dit product, let
op de eisen voor de stroomvoorziening.

Hardware Verbindingskabel Verbinding
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Figuur 1

1. Hoofdstroomkabel

2. Hoofd verbindingskabel

3.  GNSS-ontvanger verbindingskabel
4. Hoekgevoeler assemblage

5. Radioantenne

E3b v Let op of de moer van de achterkant afdekking op zijn
plaats is bij het aansluiten of loskoppelen van de GNSS-
ontvanger plug;

De stofdichte en waterdichte prestaties zijn niet
permanent effectief en kunnen na verloop van tijd of
wijzigingen in de werkomgeving afnemen.

1. Alle auteursrechten op de inhoud van deze handleiding behoren tot FJDynamics.
Het is verboden om op welke manier dan ook te kopiéren, extraheren, hergebruiken,
heruit te geven etc.

2. Voor gedetailleerde informatie over installatiyg?sbruik en functie-updates,
raadpleeg de FJDynamics AT2 Lite Auto Steer em Software User Manual en
FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Har%are Installation Manual op de officiéle

website. \>
3. Officiéle website adres: www.fjd;@:ﬁics.com

4. Bedrijfsadres: 1709, WeiXing%ding, 61 Gaoxin South 9th Rd, Nanshan District,
Shenzhen (4e-5e verdieping gebouw 13 & 4e verdieping gebouw 2, Nangang
Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Software Instructies

Opstelling en Kalibratie

Selecteer de taal — Registreer en log in op het account — Vul de installatiegegevens
in — Modusselectie — Sluit de GNSS-ontvanger aan — Sluit de signaalbron aan —
Verkrijg de koershoek — Stel de voertuigparameters in — Kalibreer de hoekgevoeler
— Kalibreer het voertuig — Kalibreer het gereedschap — Voltooi de installatie en
kalibratie.

Sluit de GNSS-ontvanger aan

1. Klik op "Apparaatinstellingen - WLAN Apparaatverbinding" om naar de
verbindings pagina te gaan.

Figuur 7
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2. Het systeem schakelt automatisch Bluetooth in en zoekt naar GNSS-ontvanger
apparaten. Selecteer uw GNSS-ontvanger in de Apparaatlijst.

Figuur 8

3. Na het selecteren van de GNSS-ontvanger, sluit het systeem deze automatisch
aan.

4. Na succesvolle verbinding wordt de Bluetooth-verbinding automatisch
uitgeschakeld en heeft het systeem enige tijd nodig om de communicatie-initialiseer
te voltooien.

Figuur 9

Selecteer de Correctie Signaalbron

Ga naar de Menu lijst en klik op Correctiebron in Apparaatinstellingen om naar de
correctie signaalbron interface te gaan.

Figuur 10 Figuur 11

Netwerk RTK

Ntrip verbinding: Voer "Host" en "Poort" in, en kli GE"Bron Verkrijgen". De poort met
het sterkste signaal wordt automatisch weergegje) n in de "Bronknooppunt".

Na het verkrijgen van het knooppunt, voe;rw ccountgegevens in in "Account” en
"Wachtwoord". Klik op "Verbinden" om v@lnding te maken met de overeenkomstige

netwerk RTK. <
&

Figuur 12
Basisstation RTK

1. Pairing via code: Schakel de mobiele basisstation in, klik op "Pairing via code"
op het scherm en voer de code in om verbinding te maken met de basisstation
(Raadpleeg de gebruikershandleiding van de basisstation voor meer instructies over
het invoeren van de code).

Figuur 13

2. Pairing via frequentie: Schakel de mobiele basisstation in, klik op "Pairing via
Frequentie" op het scherm en voer de frequentie in om verbinding te maken met de
basisstation (Raadpleeg de instructiehandleiding van de hoogvermogens
basisstation voor meer instructies over het invoeren van de frequentie).

Figuur 14

3. Pairing via Kanaal: Schakel de mobiele basisstation in, klik op "Pairing via
Kanaal" op het scherm, en selecteer het kanaal, baudrate en radio
communicatieprotocol om verbinding te maken met de basisstation (Raadpleeg de
instructiehandleiding van de overeenkomstige basisstation voor meer instructies over
relevante parameters).
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Figuur 15

4. Universele pairing: Schakel de mobiele basisstation in, klik op "Universele
pairing" op het scherm, en voer de overeenkomstige frequentie, baudrate en radio
communicatieprotocol in om verbinding te maken met de basisstation (Raadpleeg de
instructiehandleiding van de overeenkomstige basisstation voor meer instructies over
relevante parameters).

Figuur 16
SBAS

SBAS verbinding: Klik op het kanaal om verbinding te maken in SBAS. De operatie
kan pas worden gestart nadat de SBAS de configuratie en convergentie heeft
voltooid. Als u naar een andere SBAS-bron wilt schakelen, klik op de doel
signaalbron en klik op OK in het pop-up venster.

Na succesvolle verbinding verandert het signaalbron icoon in de rechterbovenhoek
naar S00-S20.

Figuur 17
PPP

PPP verbinding: Klik op het kanaal om verbinding maken in PPP. De operatie kan
pas worden gestart nadat de PPP de configur )ﬁr) convergentie heeft voltooid. Na
succesvolle verbinding verandert het &gnaal@ icoon in de rechterbovenhoek naar
P.
S

Figuur 18

\Q/
Voorbereidende Opera%‘és

1. Bevestig de Correctiebron Verbinding: Voordat u de operatie voorbereidt,
bevestig de huidige bronverbinding.

Figuur 19

2. Verkrijg de Huidige Koers: Na het bevestigen van de verbindingsstatus van de
correctie signaalbron, rij naar voren totdat de koersrichting is bevestigd (u hoeft dit
slechts één keer uit te voeren bij elke inschakeling). Zorg ervoor dat de huidige koers
van het voertuigmodel op het scherm overeenkomt met de werkelijke rijrichting van
het voertuig.

Figuur 20

3. Maak of selecteer een grens of leidlijn: U kunt naar "Lijn Aanmaken" rechts op
de hoofdpagina gaan om nieuwe grenzen en leidlijnen te maken, of naar "Wisselen"
om bestaande te selecteren.

Figuur 21

4. Start de Operatie: Na het importeren van de leidlijn, kunt u direct met de operatie
beginnen.

Figuur 22
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5. U kunt naar "Overzicht" links op de hoofdpagina gaan om het veld, de grens, de
leidlijn, de taak of het gereedschap te wisselen.

Figuur 23

Leidlijn Modussen

Na het invoeren in het proces van het maken van een leidlijn, selecteer eerst het
leidlijntype. Momenteel kunt u kiezen om een AB Lijn, A+ Lijn, Curve Lijn en Pivot Lijn
te maken.

1. AB Lijn: Maak een rechte leidlijn door de positie van punt A en B te selecteren,
wat van toepassing is op velden met een reguliere vorm.

2. A+ Lijn: Maak een rechte leidlijn door de positie van punt A en de koersrichting te
selecteren, wat van toepassing is op enorme velden met een reguliere vorm en
samenwerkende operatie.

3. Curve Lijn: Maak een gebogen leidlijn door de positie van punt Aen B te
selecteren, wat van toepassing is op onregelmatige velden of speciaal terrein.

4. Pivot Lijn: Maak een ronde leidlijn met het middelpunt en de straal gegenereerd
door een AB boog, wat van toepassing is op velden met een centrale pivoot

irrigatiesysteem. q/
o

Figuur 24 0)
Lineaire Modus A+ Modus Curve M@ Pivot Modus

Operationele Interface \gz}@
Figuur 25

1. Offset-afstand: De offset-afstand van de huidige operatie ten opzichte van de
leidlijn wordt in realtime weergegeven.

2. Correctiebron status: U kunt de huidige verbindingsstatus van satellieten en
correctie signalen controleren.

3. Realtime operationele informatie: Van links naar rechts is de volgorde van de
huidige leidlijn, totale oppervlakte binnen het veldgrens, bewerkte opperviakte &
dekking, operationele efficiéntie en realtime snelheid.

4. Perspectief wisselknop: Klik om te wisselen tussen 2D en 3D perspectieven.
5. Debug: Gebruikers kunnen snel de coéfficiént op de hoofdpagina instellen.

6. Statusknop: Klik om de huidige realtime statusinformatie van het systeem weer
te geven.

7. Markeer landrand knop: Wanneer er geen grens is, kunnen de twee uiteinden
van het veld worden gemarkeerd op een afstand van meer dan 5m. Een
alarmwaarschuwing verschijnt wanneer u zich bij het velduiteinde nadert.

8. Leidlijn translatie knop: Klik om de leidlijn te translateren zodat deze gecentreerd
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is op het voertuig of om deze naar links of rechts te translateren over een bepaalde
afstand.

9. Menuknop: Klik om naar apparaatinstellingen, veldbeheer, universele
instellingen, applicatiecentrum en systeeminstellingen te gaan.

10. Overzichtsknop: Klik om de taakconfiguratie te bekijken of te wisselen.

11. Lijn aanmaak knop: Klik om te beginnen met het maken van een nieuwe grens of
een nieuwe leidlijn.

12. Wisselknop: Klik om naar een andere grens of leidlijn te wisselen.
13. Taakrecord knop: Klik om de recordstatus te wisselen.

El¥r Geeft aan dat de huidige taakgegevens worden opgenomen.
K5 Geeft aan dat de huidige taakgegevens niet worden opgenomen.

14. Autopilot knop: Klik om de rijmodus te wisselen tussen handmatige en
automatische modus.

& #r Geeft aan dat de automatische modus actief is.

El#r Geeft aan dat de handmatige modus actief is.

AV
Product Specificaties O)’b
O

Nr.  Component Specifigaties
X2’
1 Besturingsterminal \@letingen: 251x170x17mm;

Scherm: 10 inch

Resolutie: 1280*800

RAM: 4GB

ROM: 64GB

Voedingsspanning: 5V 2A DC;

Ontvangen signalen: 4G signaal.

Werk temperatuur; -10°C tot +45°C

Opslag temperatuur: -20°C tot +70°C

Draadloze communicatie: 2.4 GHz Wi-Fi, BT 5.0

2 GNSS-ontvanger Frequentiebanden: GPS L1/L2/L5, GLONASS
L1/L2, BDS B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS

Werkspanning: 9 V=36 V DC
Werkstroom: <300 mA
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Afmetingen: 162x78 mm

Werk temperatuur: -20°C tot +70°C
Opslag temperatuur: -40°C tot +85C
IP classificatie: IP67

Poorten: één TNC poort, één Type-C poort

3 Elektrisch  Stuurmotor Voedingsspanning: 12 V/24 V DC
© Piekkoppel: 20 Nm

stuurwiel
IP classificatie: IP65

Splined Meerdere maten
bushing

Vrijwaring

De producten, diensten of functies die u koopt, worden geregeld door commerciéle
contracten en voorwaarden. We hebben alle prodygten, diensten of functies in deze
handleiding vermeld, hoewel enkele ervan mogdlil ¥iet nodig zijn. Tenzij andere
voorwaarden in het contract zijn bepaald, ge@) Dynamics geen expliciete of
impliciete verklaring over de inhoud van de@ Handleiding.

\
Deze handleiding kan worden bijgew anege productupgrades of andere
redenen. FJDynamics behoudt zi recht voor om deze handleiding te wijzigen
zonder voorafgaande kennisgevi

Deze handleiding wordt alleen gebruikt als een gids. FJDynamics heeft alle mogelijke
inspanningen geleverd om de nauwkeurigheid en betrouwbaarheid van de informatie
in deze handleiding te garanderen, maar kan niet garanderen dat er geen fouten of
oversights zijn. Alle informatie in deze specificatie vormt geen expliciete of impliciete
garantie.

16. RO-Z L EIIE

Rezumat de securitate

Cerinte pentru operator

1. Soferul trebuie sa detina permisul de conductie pentru vehicule agricole cerut de
reglementarile locale relevante.

2. Conducerea sub influenta alcoolului si conducerea in stare de oboseala sunt
interzise.
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3. In caz de accident, intrerupeti mai intai alimentarea electrica.
Mediu de lucru

1. Efectuati teste, calibrare, reglare sau operare pe un camp deschis, departat de
multimi de oameni, si asigurati-va ca in zona de operare nu exista persoane si
vehicule irelevante pentru a preveni rani personale sau pierderi materiale.

2. Ramaneti departat de multimi de oameni, animale, obstacole, stélpi electrici,
cladiri inalte, aeroporturi si turnuri de semnalizare etc., pentru a evita interferentele
semnalului si astfel afectarea operatiei.

3. Nu lucrati in conditii meteorologice extreme precum ploaie torentiala, ceata
densa, zapada, furtuna, fulgere si vant puternic.

Reguli de practica

1. Soferul trebuie sa monitorizeze Tn timp real starea de operare pe intreaga durata
a conductiei pentru a asigura o interventie manuala oportuna.

2. Cand un vehicul echipat cu acest sistem se misca pe drumurile publice sau in
locuri publice, folositi obligatoriu conductia manuala.

Verificare

1. Asigurati-va ca antena este instalata corect.)“\@&é a fost mutata, calibrati-o din
nou Tnainte de utilizare. r))

2. Asigurati-va ca toate cablurile de coqe%ér}g sunt in stare buna. Daca sunt
deteriorate, incetati utilizarea si Tnlocui’gh@)c noi.

>

Alte aspecte
1. Nu demontati acest produs a%ur, pentru a nu afecta serviciul de garantie.

2. Daca echipamentul este deteriorat din cauza fortei majore (fulgere, tensiune
ridicata, coliziune etc.), nu se incadreaza in domeniul intretinerii gratuite.

3. Produsul accepta o intrare de 9-36V. Cand alimentati acest produs, retineti
cerintele privind alimentarea electrica.

Conectarea cablului de hardware
Figura 1

1. Cablu de alimentare principal

2. Cablu de conectare principal

3. Cablu de conectare al receptorului GNSS
4. Ansamblu senzor de unghi

5. Antena radio

E#R Cand conectati sau deconectati plugul receptorului
GNSS, retineti daca piulita capacului posterior este pe
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loc;

Performantele de protectie impotriva prafului si a apei nu
sunt permanent eficiente si pot slabi odata cu trecerea
timpului sau schimbarile mediului de lucru.

1. Toate drepturile de autor asupra continutului acestui manual apartin companiei
FJDynamics. Este interzis orice forma de copiere, extractie, reutilizare, republicare
etc.

2. Pentru informatii detaliate despre instalare, utilizare si actualizari ale functiilor,
consultati manualele FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Software User Manual
si FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Hardware Installation Manual pe site-ul
oficial.

3. Adresa site oficial: www.fidynamics.com

4.  Adresa companie: 1709, cladirea WeiXing, 61 Gaoxin South 9th Rd, Districtul
Nanshan, Shenzhen (etajul 4-5 al cladirii 13 si etajul 4 al cladirii 2, Parcul Industrial
Nangang Second, Districtul Nanshan, Shenzhen)

Instructiuni pentru software
AV

Comisionare si calibrare o

Selectati limba — inregistrati-va si conegt¥=va la cont — Completati informatiile de
instalare — Selectare mod — Cone receptorul GNSS — Conectati sursa de
semnal — Obtineti unghiul de dig¢cd® — Setati parametrii vehiculului — Calibrati
senzorul de unghi — Calibrati vehkculul — Calibrati utilajul — Finalizati instalarea si
calibrarea.

Conectarea receptorului GNSS

1. Faceti clic pe ,Setari dispozitiv - Conectare dispozitiv WLAN" pentru a accesa
pagina de conectare.

Figura 7

2. Sistemul va activa automat Bluetooth si va cauta dispozitivele receptorului
GNSS. Selectati receptorul GNSS al dumneavoastra in lista de dispozitive.

Figura 8
3. Dupa selectarea receptorului GNSS, sistemul il va conecta automat.

4. Dupa conectarea reusita, conectarea Bluetooth se va deconecta automat si
sistemul are nevoie de ceva timp pentru a finaliza initializarea comunicatiei.

Figura 9

Selectarea sursei de semnal de corectie
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Accesati lista de meniu si faceti clic pe Sursa de corectie in Setarile dispozitivului
pentru a accesa interfata sursei de semnal de corectie.

Figura 10 Figura 11

RTK de retea

Conectare Ntrip: Introduceti ,Gazda" (Host) si ,Port" (Port) si faceti clic pe ,Obtineti
sursa". Portul cu semnalul cel mai puternic va fi afisat automat in ,Nod sursa".

Dupa obtinerea nodului, introduceti informatiile contului dumneavoastra in ,Cont" si
,Parola". Faceti clic pe ,Conectati" pentru a va conecta la RTK de retea
corespunzator.

Figura 12
RTK de statie de baza

1. Imparire prin cod: Activati statia de baza mobila, faceti clic pe Imparire prin cod"
pe ecran si introduceti codul pentru a va conecta la statia de baza (pentru mai multe
instructiuni despre introducerea codului, consultati manualul de utilizare al statiei de

baza).

Figura 13

2. Impérire prin frecventa: Activati statia de /xmobilé, faceti clic pe JImpérire prin
frecventa" pe ecran si introduceti frecventa ru a va conecta la statia de baza
(pentru mai multe instructiuni despre in 6s@&erea frecventei, consultati manualul de
utilizare al statiei de baza de putere m@&

Figura 14 NI

3. Impérire prin canal: Activati statia de baza mobila, faceti clic pe ,impérire prin
canal" pe ecran si selectati canalul, viteza baud si protocolul de comunicatie radio
pentru a va conecta la statia de baza (pentru mai multe informatii despre parametrii
relevante, consultati manualul de utilizare al statiei de baza corespunzatoare).

Figura 15

4. Imparire universala: Activati statia de baza mobila, faceti clic pe ,impérire
universalad" pe ecran si introduceti frecventa, viteza baud si protocolul de comunicatie
radio corespunzatoare pentru a va conecta la statia de baza (pentru mai multe
informatii despre parametrii relevante, consultati manualul de utilizare al statiei de
baza corespunzatoare).

Figura 16
SBAS

Conectare SBAS: Faceti clic pe canalul pentru conectare in SBAS. Operatia nu
poate incepe pana cand SBAS a finalizat configuratia si convergenta. Daca trebuie
sa va schimbati la alta sursa SBAS, faceti clic pe sursa de semnal tinta si faceti clic
pe OK in fereastra pop-up.

Dupa conectarea reusita, iconita sursei de semnal din coltul dreapta sus se schimba
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in S00-S20.
Figura 17
PPP

Conectare PPP: Faceti clic pe canalul pentru conectare in PPP. Operatia nu poate
incepe pana cand PPP a finalizat configuratia si convergenta. Dupa conectarea
reusita, iconita sursei de semnal din coltul dreapta sus se schimba in P.

Figura 18

Operatii preparatorii

1. Confirmati conectarea sursei de corectie: inainte de a pregati operatia, confirmati
conectarea curenta a sursei.

Figura 19

2. Obtineti directia curenta: Dupa confirmarea starii de conectare a sursei de
semnal de corectie, conduceti Tnainte pana cand directia este confirmata (trebuie sa
o efectuati doar o data la fiecare pornire). Asigurati-va ca directia curenta a modelului
de vehicul pe ecran corespunde directiei reale de conductie a vehiculului.

Figura 20

3. Creati sau selectati o frontiera sau o Iinieﬁ;}ﬂidare: Puteti accesa ,Creare linie"
la dreapta paginii principale pentru a crea @f ntiere si linii de ghidare, sau
»~>chimbare" pentru a selecta cele exists@s.
Figura 21 \,Q

n e
4. Incepeti operatia: Dupa impoNarea liniei de ghidare, puteti incepe operatia
imediat.
Figura 22

5. Puteti accesa ,Privire de ansamblu" la stdnga paginii principale pentru a schimba
campul, frontiera, linia de ghidare, sarcina sau utilajul.

Figura 23

Moduri de linie de ghidare

Dupa intrarea in procesul de creare a liniei de ghidare, selectati mai intai tipul de linie
de ghidare. In prezent, puteti alege sa creati Linia AB, Linia A+, Linia Curbilinie si
Linia Pivot.

1. Linia AB: Creati o linie de ghidare dreapta selectand pozitia punctelor A si B,
care este aplicabila pentru campuri cu forma regulata.

2. Linia A+: Creati o linie de ghidare dreapta selectand pozitia punctului A si directia
de directie, care este aplicabila pentru campuri imense cu forma regulata si operatii
colaborative.

3. Linia Curbilinie: Creati o linie de ghidare curba selectand pozitia punctelor A si B,
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care este aplicabila pentru campuri neregulate sau teren special.

4. Linia Pivot: Creati o linie de ghidare rotunda cu punctul central si raza generata
de un arc AB, care este aplicabila pentru campuri cu un sistem de irigare pivot
central.

Figura 24
Mod Linar Mod A+ Mod Curbilinie  Mod Pivot

Interfata de operare
Figura 25

1. Distanta de offset: Se afiseaza in timp real distanta de offset a operatiei curente
in raport cu linia de ghidare.

2. Starea sursei de corectie: Puteti verifica starea curenta de conectare a satelitilor
si semnalelor de corectie.

3. Informatii despre operare in timp real: De la stdnga la dreapta sunt ordinea liniei
de ghidare curente, suprafata totala in interiorul frontierei cdmpului, suprafata
operata si acoperirea, eficienta operatiei si viteza in timp real.

4. Buton de schimbare a perspectivei: Faceti cwmru a schimba intre
perspectivele 2D si 3D. r))
5. Depanare (Debug): Utilizatorii pot seta& coeficientii pe pagina principala.

6. Buton de stare: Faceti clic pentru &%ﬂea informatiile curente despre starea
sistemului Tn timp real.

7. Buton de marcare a marglnl\% mpului: Daca nu exista frontiera, ambii capete ale
campului pot fi marcate la o distantd mai mare de 5m. Va aparea un avertisment de
alarma cand va apropiati de capatul cdmpului.

8. Buton de translatie a liniei de ghidare: Faceti clic pentru a translata linia de
ghidare astfel incat sa fie aliniata la centrul vehiculului sau pentru a o translata la
stédnga sau la dreapta cu o anumita distanta.

9. Buton de meniu: Faceti clic pentru a accesa setarile dispozitivului, gestionarea
campului, setarile universale, centrul de aplicatii si setarile sistemului.

10. Buton de privire de ansamblu: Faceti clic pentru a vizualiza sau schimba
configuratia sarcinii.

11. Buton de creare linie: Faceti clic pentru a incepe crearea unei noi frontiere sau
unei noi linii de ghidare.

12. Buton de schimbare: Faceti clic pentru a schimba la alta frontiera sau linie de
ghidare.

13. Buton de inregistrare a sarcinii: Faceti clic pentru a schimba starea de
inregistrare.

El#x Indica ca datele sarcinii curente sunt in curs de inregistrare.
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El#x Indica ca datele sarcinii curente nu sunt inregistrate.

14. Buton de autopilot: Faceti clic pentru a schimba modul de conductie intre modul
manual si automat.

& %r Indica ca este in stare de modul automat.

& %x Indica ca este in stare de modul manual.

Specificatii produsului
Nr. Componenta Specificatii

1 Terminal de control Dimensiuni: 251x170x17mm;
Ecran: 10 inch
Rezolutie: 1280*800
RAM: 4GB
ROM: 64GB
Tensiune de alimeptare: 5V 2A DC;
Semnalelor pbgﬁ% Semnal 4G.
Temperatu% functionare: -10°C pana la +45C
Tem,p&@\t«ra de depozitare: -20°C pana la +70°C
%@lnlcatle fara fir: Wi-Fi 2.4 GHz, BT 5.0

2 Receptor GNSS Benzi de frecventa: GPS L1/L2/L5, GLONASS
L1/L2, BDS B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS

Tensiune de functionare: 9 V-36 V DC

Curent de functionare: <300 mA

Dimensiuni: 162x78 mm

Temperatura de functionare: -20°C pana la +70°C
Temperatura de depozitare: -40°C pana la +85C
Rating IP: IP67

Porturi: un port TNC, un port Type-C

3 Volan Motor de Tensiune de alimentare: 12 /24 V DC

electric directie Cuplu maxim: 20 Nm

Rating IP: IP65
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Manseta cu  Mai multe dimensiuni
splini

Exoneratie de raspundere

Produsele, serviciile sau functiile pe care le achizitionati sunt guvernate de contracte
comerciale si termeni. Am listat toate produsele, serviciile sau functiile in acest
manual, desi unele dintre ele pot fi nenecesare. in afard de cazul in care sunt
stipulate alte conditii in contract, FJDynamics nu face nicio afirmatie expresa sau
implicita cu privire la continutul acestui manual.

Acest manual poate fi actualizat din cauza actualizarilor produsului sau altor motive.
FJDynamics isi rezerva dreptul de a modifica acest manual fara notificare prealabila.

Acest manual este folosit doar ca ghid. FJDynamics a facut toate eforturile pentru a
asigura exactitatea si fiabilitatea informatiilor din acest manual, dar nu poate garanta
ca nu exista erori sau omisiuni. Toate informatiile din aceasta specificatie nu
constituie nicio garantie expresa sau implicita.

,\’],
>
[ ] oq

\
Podsumowanie Bezpleg&@stwa
Wymagania dotyczace Operatukar.b

17. PL-K 2 38

1. Kierowca musi posiadac prawo jazdy na pojazdy rolnicze wymagane przez
obowigzujgce lokalne przepisy.

2. Zabrania sie jazdy pod wptywem alkoholu oraz jazdy w stanie zmeczenia.
3. W przypadku wypadku najpierw oditgcz zasilanie.
Srodowisko Pracy

1. Wykonuj testy, kalibracje, regulacje lub obstuge na otwartym polu, daleko od
skupisk ludzi, i upewnij sie, ze w obszarze operacyjnym nie ma zadnych
niepowigzanych osob i pojazdow, aby zapobiec obrazeniom osobowym lub stratom
materialnym.

2. Trzymaj sie z dala od skupisk ludzi, zwierzat, przeszkdd, stupkdw
energetycznych, wysokich budynkow, lotnisk i wiez sygnatowych itp., aby unikngé
zaktocen sygnatu, a tym samym zaktocen w pracy.

3. Nie pracuj w ekstremalnych warunkach pogodowych, takich jak silny deszcz,
gesta mgta, snieg, burza, btyskawice i silny wiatr.

Zasady Praktyki Operacyjnej

1. Kierowca musi na catej trasy jazdy w czasie rzeczywistym monitorowac stan
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operaciji, aby zapewnic terminowg interwencje manualna.

2. Gdy pojazd wyposazony w ten system porusza sie po publicznych drogach lub
miejscach publicznych, nalezy korzysta¢ wytgcznie z jazdy manualne;.

Sprawdzenie

1.  Upewnij sie, ze antena jest prawidtiowo zainstalowana. Jesli zostata przesunieta,
przed uzyciem dokonaj jej ponownej kalibraciji.

2. Upewnij sie, ze wszystkie kable tgczeniowe sg w dobrym stanie. Jesli sg
uszkodzone, przestan korzystac z nich i wymien na nowe.

Inne Uwagi

1. Nie rozbidraj tego produktu samodzielnie, aby nie wptyngé na ustuge
gwarancyjna.

2. Jesli sprzet zostanie uszkodzony z przyczyn wyzszej mocy (uderzenie
btyskawicy, napiecie wysokiego napiecia, zderzenie itp.), nie jest to objete
bezptatnym serwisem.

3. Produkt obstuguje naptyw pradu 9-36V. Podczas zasilania tego produktu zwroc
uwage na wymagania dotyczgce zasilania.

Potaczenie Kablek Sprzetoqu;\q’
of

Rysunek 1 . \}
1. Giéwny Kabel Zasilajgcy Q"

2. Gtowny Kabel Laczeniowy (
3. Kabel Laczeniowy Odbiornika GNSS
4. Zestaw Czujnika Katowego

5. Antena Radiowa

SRS Podczas podtgczania lub odfgczania wtyczki odbiornika
GNSS zwrd¢ uwage, czy nakretka pokrywy tytowej jest
na miejscu;

Wiasciwosci ochrony przed kurzem i wodg nie sg trwate
i mogag ostabng¢ z uptywem czasu lub zmianami
warunkéw srodowiska pracy.

1. Wszelkie prawa autorskie do zawartosci niniejszego podrecznika nalezg do firmy
FJDynamics. Zakazano jakiegokolwiek formy kopiowania, ekstrahowania,
ponownego korzystania, yeniden drukowania itp.

2. Szczegotowe informacje o instalacji, uzytkowaniu i aktualizacjach funkgciji
znajdziesz w podrecznikach FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Software User
Manual oraz FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Hardware Installation Manual
na oficjalnej stronie internetowe.
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3. Adres oficjalnej strony internetowej: www.fidynamics.com

4. Adres firmy: 1709, WeiXing Building, 61 Gaoxin South 9th Rd, Nanshan District,
Shenzhen (4.-5. pietro budynku 13 oraz 4. pietro budynku 2, Nangang Second
Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Instrukcje do Oprogramowania

Komisja i Kalibracja

Wybierz jezyk — Zarejestruj sie i zaloguj sie do konta — Wypetnij informacje o
instalacji — Wybor Trybu — Potgcz odbiornik GNSS — Potgcz zrédto sygnatu —
Uzyskaj kat kierunku — Ustaw parametry pojazdu — Kalibruj czujnik kata — Kalibruj
pojazd — Kalibruj urzgdzenie robocze — Zakoncz instalacje i kalibracje.

Potaczenie Odbiornika GNSS

1. Kliknij ,Ustawienia Urzgdzenia — Potgczenie Urzadzenia WLAN", aby przejs¢ do
strony potgczenia.

Rysunek 7

2. System automatycznie wigczy Bluetooth i)gg\rzlﬁka urzgdzenia odbiornika GNSS.
Wybierz swoj odbiornik GNSS z listy urzadze@)

Rysunek 8 \\)
3. Po wybraniu odbiornika GNSS s@m automatycznie go potgczy.

4. Po pomysinym potgczeniu p‘ckq’genie Bluetooth zostanie automatycznie
wytgczone, a system potrzebuje pewnego czasu, aby zakonczy¢ inicjalizacje
komunikaciji.

Rysunek 9

Wyboér Zrédta Sygnatu Korekcyjnego

Przejdz do listy menu i kliknij Zrédio Korekty w Ustawieniach Urzadzenia, aby przejsé¢
do interfejsu zrédta sygnatu korekcyjnego.

Rysunek 10 Rysunek 11

Sieciowe RTK

Potgczenie Ntrip: Wpisz ,Host" (Host) i ,Port" (Port), a nastepnie kliknij ,Pobierz
Zrédto". Port z najsilniejszym sygnatem jest automatycznie wyswietlany w ,Wezle
Zrodta".

Po pobraniu wezta wprowadz dane konta w polach ,Konto" i ,,Hasto". Kliknij ,Potgcz",
aby potaczy¢ sie z odpowiednim sieciowym RTK.

Rysunek 12
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Stacja Bazowa RTK

1. Parowanie za pomocg kodu: Wigcz stacje bazowg mobilng, kliknij ,Parowanie za
pomocg kodu" na ekranie i wprowadz kod, aby potgczy¢ sie z stacjg bazowag
(szczegotowe instrukcje dotyczgce wprowadzania kodu znajdujg sie w podreczniku
uzytkownika stacji bazowej).

Rysunek 13

2. Parowanie za pomocg czestotliwosci: Wigcz stacje bazowg mobilng, kliknij
.Parowanie za pomocg czestotliwosci" na ekranie i wprowadz czestotliwo$¢, aby
potgczy¢ sie z stacjg bazowg (szczegdtowe instrukcje dotyczgce wprowadzania
czestotliwosci znajdujg sie w podreczniku uzytkownika stacji bazowej o wysokiej
mocy).

Rysunek 14

3. Parowanie za pomocg kanatu: Wigcz stacje bazowg mobilng, kliknij ,Parowanie
za pomocg kanatu" na ekranie i wybierz kanat, predko$¢ baudowg oraz protokot
komunikacji radiowej, aby potgczy¢ sie z stacjg bazowg (szczegotowe informacije o
odpowiednich parametrach znajdujg sie w podreczniku uzytkownika odpowiedniej
stacji bazowej).

Rysunek 15 q/

4. Uniwersalne parowanie: Wigcz stacje ba /\mobilna, kliknij ,Uniwersalne
parowanie" na ekranie i wprowadz odpowie mestotliwoéé, predkos$¢ baudowg
oraz protokét komunikacji radiowej, aby bézyé sie z stacjg bazowg (szczegodtowe
informacje o odpowiednich parametr{'@ najdujg sie w podreczniku uzytkownika

odpowiedniej stacji bazowej). @
Rysunek 16
SBAS

Potgczenie SBAS: Kliknij kanat do potaczenia w SBAS. Operacje nie mozna
rozpoczg¢, dopoki SBAS nie ukonczy konfiguracji i zbieznosci. Jesli potrzebujesz
przejs¢ na inne zrédto SBAS, kliknij docelowe zrédto sygnatu i kliknij OK w
wyswietlonym oknie dialogowym.

Po pomysinym potgczeniu ikona zrédta sygnatu w prawym gornym rogu zmienia sie
na S00-S20.

Rysunek 17
PPP

Potgczenie PPP: Kliknij kanat do potgczenia w PPP. Operacje nie mozna rozpoczggé,
dopaoki PPP nie ukonczy konfiguracji i zbieznosci. Po pomysinym potgczeniu ikona
zrédta sygnatu w prawym goérnym rogu zmienia sie na P.

Rysunek 18

Operacje Przygotowawcze
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1. Potwierdz potgczenie z Zrédtem Korekcyjnym: Przed przygotowaniem do
operacji potwierdz aktualne potgczenie z zrodtem.

Rysunek 19

2. Uzyskaj aktualny kat kierunku: Po potwierdzeniu stanu potgczenia z zrédtem
sygnatu korekcyjnego jedz do przodu, az kat kierunku zostanie potwierdzony (nalezy
to wykonac tylko raz podczas kazdego wigczania). Upewnij sie, ze aktualny kat
kierunku modelu pojazdu na ekranie jest zgodny z rzeczywistym kierunkiem jazdy
pojazdu.

Rysunek 20

3. Utworz lub wybierz granice lub linie nawigacyjna: Mozesz przejs¢ do ,, Tworzenia
Linii" po prawej stronie strony gtéwnej, aby utworzy¢ nowe granice i linie nawigacyjne,
lub do ,Przetgcz" aby wybrac istniejgce.

Rysunek 21

4. Rozpocznij Operacje: Po zaimportowaniu linii nawigacyjnej mozesz natychmiast
rozpoczac¢ operacje.

Rysunek 22

5. Mozesz przejs¢ do ,Przeglgdu” po lewe;j stronylitrony gtéwnej, aby przetgczy¢
pole, granice, linie nawigacyjng, zadanie lub urésfxz ie robocze.

Rysunek 23 O
W
X2’

Po wprowadzeniu do procesu t nia linii nawigacyjnej najpierw wybierz typ linii
nawigacyjnej. Obecnie mozesz wybrac utworzenie Linii AB, Linii A+, Linii Krzywych
oraz Linii Pivot.

Tryby Linii Nawigacyjnej

1. Linia AB: Utwérz prosta linie nawigacyjng, wybierajgc pozycje punktow Ai B —
jest to odpowiednie dla pdl o regularnej ksztatcie.

2. Linia A+: Utwérz prostg linie nawigacyjng, wybierajgc pozycje punktu A i kierunek
jazdy — jest to odpowiednie dla duzych pdl o regularnej ksztatcie i operacii
wspotpracy.

3. Linia Krzywych: Utwérz krzywa linie nawigacyjng, wybierajgc pozycje punktow A
i B — jest to odpowiednie dla nieregularnych padl lub specjalnego terenu.

4. Linia Pivot: Utworz okragtg linie nawigacyjng z punktem centralnym i promieniem
wygenerowanym przez tuk AB — jest to odpowiednie dla pdl z systemem nawadniania
centralnego pivotowego.

Rysunek 24
Tryb Liniowy Tryb A+  Tryb Krzywych  Tryb Pivot

Interfejs Operacyjny
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Rysunek 25

1. Odlegtosc¢ przesuniecia: W czasie rzeczywistym wyswietla odlegtos¢
przesuniecia biezgcej operacji wzgledem linii nawigacyjnej.

2. Stan zrédta korekcyjnego: Mozesz sprawdzi¢ aktualny stan potgczenia satelitow
i sygnatéw korekcyjnych.

3. Informacje o operacji w czasie rzeczywistym: Od lewej do prawej kolejno: numer
biezgcej linii nawigacyjnej, tgczna powierzchnia w granicach pola, obstuzona
powierzchnia i pokrycie, wydajnos$¢ operacji oraz predkosc¢ w czasie rzeczywistym.

4. Przycisk zmiany perspektywy: Kliknij, aby przetgczy¢ sie miedzy perspektywg 2D
a 3D.

5. Debugowanie: Uzytkownicy mogg szybko ustawi¢ wspoétczynniki na stronie
gtéwnej.

6. Przycisk stanu: Kliknij, aby wyswietli¢ aktualne informacje o stanie systemu w
czasie rzeczywistym.

7. Przycisk oznaczania krawedzi pola: Gdy nie ma granicy, mozna oznaczy¢ oba
konce pola w odlegtosci powyzej 5m. Podczas zblizania sie do konca pola pojawi sie
alarmowe ostrzezenie.

nawigacyjng tak, aby byta wyréwnana do Sro ojazdu, lub przetranslowac jg w

8. Przycisk translacji linii nawigacyjnej: Klikni':;é\%rzetranslowaé linie
lewo lub prawo o okreslong odlegtos¢. .
»©

7z

9. Przycisk menu: Kliknij, aby prze{;"yustawieh urzadzenia, zarzgdzania polami,
ustawien ogoélnych, centrum aplik % stawieh systemowych.

10. Przycisk przegladu: Kliknij, aby wyswietli¢ lub przetgczy¢ konfiguracje zadania.
11. Przycisk tworzenia linii: Kliknij, aby rozpoczg¢ tworzenie nowej granicy lub nowe;j
linii nawigacyjne;j.

12. Przycisk przetgczania: Kliknij, aby przetgczyc¢ sie na inng granice lub linie
nawigacyjng.

13. Przycisk rejestrowania zadania: Kliknij, aby przetgczy¢ stan rejestrowania.

El#= Oznacza to, ze dane biezgcego zadania sg rejestrowane.
El¥r Oznacza to, ze dane biezacego zadania nie sg rejestrowane.

14. Przycisk autopilota: Kliknij, aby przetgczy¢ tryb jazdy miedzy manualnym a
automatycznym.

El#r Oznacza to, ze jest wigczony tryb automatyczny.

El#r Oznacza to, ze jest wigczony tryb manualny.

Specyfikacje Produktu
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Nr.

1

2

Skfadnik

Terminal sterujgcy

Odbiornik GNSS
Kierown Silnik
ica kierownic
elektryc zy
zna
Zawor
Szypurow
any

Specyfikacje

Wymiary: 251x170x17mm;

Ekran: 10 cali

Rozdzielczosé: 1280*800

RAM: 4GB

ROM: 64GB

Napiecie zasilania: 5V 2A DC;

Odbierane sygnaty: sygnat 4G.
Temperatura pracy: -10°C +45°C
Temperatura magazynowania: -20°C +70°C

Komunikacja bezprzewodowa: 2.4 GHz Wi-Fi, BT 5.0

Pasma czestotliwosci: GPS L1/L2/L5, GLONASS
L1/L2, BDS B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS

Napiecie pracy: 9 v,\é?g,v DC

Prad pracy: <3(@9&
Wymiary: 16&8 mm
N/

Tempe;{@a pracy: -20°C +70°C

Te tura magazynowania: -40°C +85°C
Klasa ochrony IP: IP67

Porty: jeden port TNC, jeden port Type-C

Napiecie zasilania: 12 /24 V DC
Moment szczytowy: 20 Nm

Klasa ochrony IP: IP65

Wiele rozmiaréw

Ograniczenie Odpowiedzialnosci

Produkty, ustugi lub funkcje, ktére kupujesz, sg regulowane umowami handlowymi i
warunkami. W niniejszym podreczniku wymieniono wszystkie produkty, ustugi lub
funkcje, chociaz niektdre z nich moga nie by¢ niezbedne. Jesli nie ma innych
ustalonych warunkéw w umowie, firma FJDynamics nie udziela zadnych wyraznych
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lub dorozumianych oswiadczen dotyczgcych zawartosci niniejszego podrecznika.

Ten podrecznik moze zostac zaktualizowany z przyczyn ulepszen produktu lub
innych przyczyn. Firma FJDynamics zastrzega sobie prawo do modyfikacji
niniejszego podrecznika bez uprzedniego powiadomienia.

Ten podrecznik stuzy wylgcznie jako podrecznik instrukcyjny. Firma FJDynamics
starata sie jak najwiecej, aby zapewni¢ doktadnosc¢ i niezawodnos¢ informacii
zawartych w niniejszym podreczniku, ale nie moze zagwarantowaé, ze nie ma w nim
btedéw lub brakéw. Wszelkie informacje zawarte w tej specyfikacji nie stanowig
zadnego wyraznego lub dorozumianego gwaranciji.

18. HU-%1 ZF F

Biztonsagi Osszefoglalas

Operator Kovetelményei

1.  Avezetébnek meg kell szereznie a helyi szabalyok altal megkoévetelt
mezb6gazdasagi jarmivek vezetési engedélyt.

2. Tilos alkoholfogyasztas utan vezetni és faraggapps vezetés.
3. Baleset esetén el6szor kapcsolja ki az é@?llétést.
Munka Kornyezet \}

N\
1. Hajtsa végre a tesztelést, kalibrg \:ﬁangolést vagy muakodeést nyilt terlleten,
tomegek tavolsagaban, és gy62<"{%® meg arrol, hogy a mikddési tertleten
nincsenek irrelevans személyek €3 jarmivek, hogy elkerilje az emberi sérliléseket
vagy anyagi karokat.

2. Tartsa magat tavol tomegektdl, allatoktdl, akadalyoktdl, villamos oszlopoktal,
magas epuletektdl, replul6téroktél és jelzétornyoktdl stb., hogy elkerllje a
jelzavarokat és igy a miikddés beeintését.

3. Ne mikddjon szélsdséges iddjarasi viszonyok kézott, mint peldaul erés esé,
sr( kod, ho, villamcsapas, zivatar és erds szél.

Miikodési Szabalyok

1.  Avezetbnek valamennyi vezetési folyamaton keresztul valés idében figyelnie kell
a mikodési allapotot, hogy biztositsa az idében térténé manualis beavatkozast.

2. Amikor a rendszerrel felszerelt jarm{ kézuton vagy nyilvanos helyszinen halad,
hasznalja szigorian a manualis vezetést.

Ellendrzés

1. Gy6z6djon meg arrdl, hogy az antenna helyesen van telepitve. Ha eltolva lett,
kalibralja ujra hasznalat el6tt.

2. Gyb6z6djon meg arrodl, hogy minden csatlakozasi kabel jo allapotban van. Ha
karosodott, hagyja abba a hasznalatot és cserélje le vjjal.
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Egyéb Pontok

1. Ne szétszereljik ezt a terméket 6nmagaban, hogy ne befolyasolja a garancia
szolgaltatast.

2. Ha a készulék karosodik természeti katasztréfa vagy mas elkerllhetetlen okok
miatt (villamcsapas, magas feszliltség, Utkdzeés stb.), nem tartozik az ingyenes
karbantartas hatalya ala.

3. Atermék 9-36V bemenetet tamogat. Amikor aramot szolgaltat eznek a
terméknek, figyeljen az aramellatasi kovetelményekre.

Hardver Kabel Csatlakozasa
1

1. F& Aramkabelt
2. F6 Csatlakozasi Kabel
3. GNSS Fogado Csatlakozasi Kabel

4. Szogérzékelé Osszetétel

5. Radidantenna /\q/

E3bvn Figyeljen arra, hog fbatso borité csavarja helyén van-
e, amikor bellles@vagy kiveszi a GNSS fogado dugot;

A por- és wz@lfo teljesitmény nem tartésan hatékony,
és az |%§§e tével vagy a munkakornyezet valtozasaval
gyenguiRet.

1. Az 8sszefoglald 6sszes tartalmanak szerzdi jogai a FJDynamics tulajdona.
Mindenféle masolas, kinyerés, Ujrahasznalas, Ujrakészités stb. tilos barmilyen
formaban.

2. Részletes informaciok az telepitésrél, hasznalatrol és funkcio frissitésekrol
talalhatok a FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Software User Manual és a
FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Hardware Installation Manual cimi
kézikdnyvekben az hivatalos weboldalon.

3. Hivatalos weboldal cime: www.fidynamics.com

4. Cég cime: 1709, WeiXing épllet, 61 Gaoxin South 9th Rd, Nanshan kertilet,
Shenzhen (13. épllet 4-5. emelet és 2. éplilet 4. emelet, Nangang Second lpari Park,
Nanshan kerllet, Shenzhen)

Szoftver Utmutato

Kalibracio

Valasszon nyelvet — Regisztraljon és jelentkezzen be a fiokba — Téltse ki az
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telepitési informaciokat — Mod kivalasztasa — Csatlakozzon a GNSS fogadéhoz —
Csatlakozzon a jelforrashoz — Szerezziik meg a fejjelzés szdgét — Allitsa be a
jarma paramétereit — Kalibralja a szogérzékel6t — Kalibralja a jarmiivet — Kalibralja
a miszert — Befejezze az telepitést és kalibraciot.

Csatlakozas a GNSS Fogadéhoz

1. Kattintson a ,Késziilék Beallitasok - WLAN Készllék Csatlakozasa" lehetéségre
a csatlakozasi oldal megnyitasahoz.

&7

2. Arendszer automatikusan bekapcsolja a Bluetoothot és keresi a GNSS fogado
készllékeket. Valassza ki a sajat GNSS fogadojat a készllék listajabdl.

& 8

3. Miutan kivalasztotta a GNSS fogadét, a rendszer automatikusan csatlakozik
hozza.

4. Sikeres csatlakozas utan a Bluetooth kapcsolat automatikusan leall, és a
rendszernek egy kis id6re van szuksége a kommunikacio inicializalasanak

befejezéséhez.

9Abra r)/)\q/
Oy

Korrekcios Jelforras Kivél@sa

Menj a men listahoz és kattints a K&&'ﬁciés Forrasra a Készilék Beallitasokban a

korrekcios jelforras fellletének itasahoz.
10. Abra 11. Abra
Halézat RTK

Ntrip csatlakozas: irja be a ,Szerver" (Host) és ,Port" értékeket, majd kattintson a
.Forras Lekérése" gombra. A legerésebb jelet kiildé port automatikusan megjelenik a
,Forras Csucs" terlleten.

Miutan megszerezte a csucsot, irja be a fiokadatait a ,Fiok" és ,Jelszd" mezbkbe.
Kattintson a ,Csatlakozas" gombra a megfelel6 halézat RTK-hez val6 csatlakozashoz.

12Abra
Alapszolgaltatas RTK

1. Kod-alapu parositas: Kapcsolja be a mobil alapszolgaltatast, kattintson a ,Kod-
alapu parositas" gombra a képernydn és irja be a kodot az alapszolgaltatashoz valé
csatlakozashoz (a kdd bevitelével kapcsolatos tovabbi utasitasokért lasd az
alapszolgaltatas felhasznaldi kézikonyvét).

13Abra

2. Frekvencia-alapu parositas: Kapcsolja be a mobil alapszolgaltatast, kattintson a
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.Frekvencia-alapu parositas" gombra a képernyén és irja be a frekvenciat az
alapszolgaltatashoz valé csatlakozashoz (a frekvencia bevitelével kapcsolatos
tovabbi utasitasokert lasd a nagyfesziiltségl alapszolgaltatas utasitasi kézikonyvét).

14Abra

3. Csatorna-alapu parositas: Kapcsolja be a mobil alapszolgaltatast, kattintson a
,Csatorna-alapu parositas" gombra a képerny6n és valassza ki a csatornat, baud
sebességet és radid kommunikaciés protokollt az alapszolgaltatashoz valé
csatlakozashoz (a kapcsolédo paraméterekhez kapcsolatos tovabbi informaciokért
lasd a megfelel6 alapszolgaltatas felhasznal6i kézikonyvét).

15Abra

4. Univerzalis parositas: Kapcsolja be a mobil alapszolgaltatast, kattintson a
,Univerzalis parositas" gombra a képerny6n és irja be a megfelel6 frekvenciat, baud
sebességet és radido kommunikaciés protokollt az alapszolgaltatashoz vald
csatlakozashoz (a kapcsolodo paraméterekhez kapcsolatos tovabbi informacidkért
lasd a megfelel6 alapszolgaltatas felhasznaloi kézikdnyvét).

16Abra
SBAS

SBAS csatlakozas: Kattintson a csatornara a S gpan valo csatlakozashoz. A

mikddés nem kezdédhet el, amig a SBAS b fejezi a konfiguraciot és

konvergenciat. Ha masik SBAS forrashoz szeretne valtani, kattintson a cél jelforrasra
aén.

és kattintson az OK gombra a felugré abl\/

Sikeres csatlakozas utan a jobb fels&%r’okban lévé jelforras ikona S00-S20-ra
vltozik. >

17Abra
PPP

PPP csatlakozas: Kattintson a csatornara a PPP-ben val6 csatlakozashoz. A
mikodés nem kezd&dhet el, amig a PPP be nem fejezi a konfiguracioét és
konvergenciat. Sikeres csatlakozas utan a jobb felsé sarokban lévé jelforras ikona P-
ra valtozik.

18Abra

Elokészito Miveletek

1. Erésitse meg a korrekcios forras csatlakozasat: Mielbtt elinditja a mikddést,
er8sitse meg az aktualis forras csatlakozasat.

19 Abra

2. Szerezzik meg az aktudlis fejjelzést: Miutan erésitette a korrekcios jelforras
csatlakozasi allapotat, haladjon elére, amig a fejjelzés nem lesz megerdsitve (ez
csak egyszer kell elvégezni minden inditaskor). Gy6z6djon meg arrdl, hogy a
képerny6n lathato jarmi modelljének aktualis fejjelzése megegyezik a jarmi
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tényleges haladasi iranyaval.
20Abra

3. Hozzon létre vagy valasszon hatarvonalat vagy vezet6vonalat: A f6éoldal jobb
oldalan talalhato ,Vonal Létrehozasa" menuponttal hozhat 1étre uj hatarvonalakat és
vezetbvonalakat, vagy a ,Valtas" lehet8séggel valaszthat meglévéket.

21Abra

4. Inditsa el a mikddeést: Miutan importalta a vezetévonalat, azonnal elindithatja a
mikodést.

22Abra

5. Af6oldal bal oldalan talalhaté ,Attekintés" meniiponttal valaszthat masik teriiletet,
hatarvonalat, vezetévonalat, feladatot vagy miszert.

23Abra

Vezetovonal Médok

Miutan belépett a vezetévonal lIétrehozasi folyamataba, el6szor valassza ki a
vezetdvonal tipusat. Jelenleg AB Vonal, A+ Vonal, gérbe Vonal és Pivot Vonal
létrehozasat valaszthatja. /\q/

1. AB Vonal: Hozzon létre egy egyenes vezegyonalat az A és B pontok helyének
kivalasztasaval, amely alkalmas szabalyos Sa U tertletekhez.

2. A+ Vonal: Hozzon létre egy egyen Nezetovonalat az A pont helyének és a
fejjelzés irdanyanak kivalasztasaval, y alkalmas hatalmas, szabalyos alaku
terlletekhez és egyuttmikodé ms eéshez.

3. Gorbe Vonal: Hozzon létre egy gorbe vezetévonalat az A és B pontok helyének
kivalasztasaval, amely alkalmas szabalytalan terlletekhez vagy specialis tadjakhoz.

4. Pivot Vonal: Hozzon létre egy kor alaku vezet6vonalat az AB iv altal generalt
koézponti ponttal és sugarral, amely alkalmas kézponti forgd 6ntdzési rendszerrel
rendelkez6 teruletekhez.

24Abra
Linearis Moéd A+ Mod  Gorbe Méd  Pivot Mod

Mikodési Felilet
25Abra

1. Eltolasi tavolsag: Valos id6ben megjeleniti az aktualis mikdodés eltolasi
tavolsagat a vezetévonalhoz képest.

2. Korrekcios forras allapota: Ellenérizheti a satellitdk és a korrekcios jelek aktualis
csatlakozasi allapotat.

3. Valés ideji mikodési informaciok: Balrdl jobbra sorban az aktualis vezetévonal
sorszama, a terllet hatarvonalai kozotti teljes tertlet, a feldolgozott tertlet és
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lefedettség, a mikddési hatékonysag és a valos idejli sebesség.
4. Perspektiva valtas gomb: Kattintva valt kozoétt 2D és 3D perspektivakkal.

5. Hibakeresés (Debug): A felhasznalok gyorsan beallithatjak a egyitthatokat a
féoldalon.

6. Allapot gomb: Kattintva megjeleniti a rendszer aktualis valés idejd allapot
informaciokat.

7. Terulet szélének jeldlése gomb: Ha nincs hatarvonal, a terllet két végét tobb
mint 5m tavolséagra jeldlheti meg. Amikor kdzeledik a terllet végéhez, felugréd
figyelmeztetés jelenik meg.

8. Vezet6vonal transzlacio gomb: Kattintva transzlalhatja a vezetévonalat, hogy
k6zépre igazitsa a jarmivet, vagy balra vagy jobbra mozgathatja egy bizonyos
tavolsagra.

9. Meniu gomb: Kattintva Iéphet be a készllék beallitasok, terllet kezelés, altalanos
beallitasok, alkalmazas kdzpont és rendszer beallitasok menipontokba.

10. Attekintés gomb: Kattintva tekintheti meg vagy valtani a feladat konfiguraciojat.

11. Vonal létrehozasa gomb: Kattintva kezdheti el uj hatarvonal vagy uj vezetdvonal
létrehozasat.

12. Valtas gomb: Kattintva valthat masik hata V;B%Ira vagy vezetévonalra.
13. Feladat rogzitése gomb: Kattintva vaIt@ 0gzitési allapotot.

El#r Jei azt jelzi, hogy az aktualis fela&\tsadatal vannak régzitve.

El#r Jei azt jelzi, hogy az aktual@dat adatai nem vannak rogzitve.

14. Automatikus vezetés gomb: Kattintva valt a manualis és automatikus vezetési
mod kdzott.

El#r Jei azt jelzi, hogy automatikus modban van.

El#r Jei azt jelzi, hogy manualis médban van.

Termék Specifikacidok

Sorsz  Alkatrész Specifikaciok
am
1 Kontroll Terminal Méret: 251x170x17mm;

Képernyd: 10 hivelyk
Felbontas: 1280*800
RAM: 4GB

ROM: 64GB
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Tapfesziltség: 5V 2A DC,;

Fogadott jelek: 4G jel.

Mikodési hdmérséklet: -10°C-tél +45°C-ig
Tarolasi hémérséklet: -20°C-t6l +70C-ig

T kabel nélkili kommunikacio: 2.4 GHz Wi-Fi, BT
5.0

2 GNSS Fogado Frekvencia savok: GPS L1/L2/L5, GLONASS
L1/L2, BDS B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS

Mlkodési fesziltség: 9 V-36 V DC
Mikodési aram: <300 mA

Méret: 162x78 mm

Mikodési hémérséklet: -20°C~+70°C
Tarolasi hémérséklet: -40°C~+85C

IP besorolas: IP67

Portok: egy TNg\ﬁvt, egy Type-C port

3 Villanyirany Iranyita Tapfeszilt (% 12V/24V DC
itasi kerek | si Pecséf‘q})maték: 20 Nm

motor .
\I@’S%rolés: IP65

Splined Tobb méret
havely

Felelésség Kizarasa

A vasarolt termékek, szolgaltatasok vagy funkcidk kereskedelmi szerz6dések és
feltételek szerint vannak szabalyozva. Ez a kézikdnyv tartalmazza az 6sszes
terméket, szolgaltatast és funkciot, bar egyesek nem szikségesek lehetnek. Hacsak
a szerz8désben mas feltételek nem vannak megallapitva, a FJDynamics nem vallal
semmilyen explicit vagy impliccit allitast a kézikdnyv tartalmaral.

Ez a kézikdnyv frissithetd termék frissitései vagy mas okok miatt. A FJDynamics
fenntartja a jogot, hogy ezt a kézikdnyvet el6zetes értesités nélkul médositsa.

Ez a kézikdnyv csak utmutatoként szolgal. A FJDynamics minden eréfeszitést
megtett az informaciok pontossaganak és megbizhatésaganak biztositasa
érdekében ebben a kézikdnyvben, de nem garantalhatja, hogy nincsenek hibak vagy
hianyossagok. Az dsszes informacio ebben a specifikacidban nem képez semmilyen
explicit vagy impliccit garanciat.
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19. SR-ZEIRHEI-H T XX

Sazetak bezbednosti

Zahtevi za operatera

1. VozaC mora posedovati vozacku dozvolu za poljoprivredne vozila koja zahtevaju
relevantne lokalne propise.

2. Zabranjeno je voznja pod uticajem alkohola i umornih vozniji.
3. U slucaju nesrece prvo iskljucite napajanje.
Radno okruzenje

1. Ispitivanje, kalibracija, podeSavanije ili rad vrSite na otvorenom polju udaljenom
od gomila ljudi i osigurajte da u radnom opsegu nema irelevantnih osoba i vozila,
kako biste sprecili povrede osoba ili $tetu na imovini.

2. Drzite se udaljenih od gomila ljudi, stoke, prepreka, elektroSipki, visokih zgrada,
aerodroma i signalnih toranjeva itd., da biste izbegli smetnje u signalu i time uticaja
na rad.

3. Ne vrSite rad u ekstremnim vremenskim usl kao Sto su jak kiSa, gust magla,
snijeg, grmljavina, munja i jak vetar.

0
Pravila rada . \)O)

1. VozaC mora tokom Citavog voznje \yalnom vremenu pratiti status rada, kako bi
osigurao vremensku rucnu interve

2. Kada vozilo opremljeno ovimsistemom vozi na javnim putevima ili javnim
mestima, koristite isklju€ivo ruéno voznju.

Provera

1. Osigurajte se da je antena ispravno instalirana. Ako je pomerena, pre koriS¢enja
je ponovo kalibrirajte.

2. Osigurajte se da su svi povezujuéi kablovi u dobrom stanju. Ako su oSteceni,
prekinite koris¢enje i zamenite ih novim.

Ostalo

1. Ne demontirajte ovaj proizvod samostalno, kako ne biste narusili garancijsku
uslugu.

2. Ako je oprema o8tecena usled silne sile (munja, visoka napajanja, sudar itd.), to
nije u okviru besplatnog odrzavanja.

3. Proizvod podrzava ulazni napajanje od 9-36V. Prilikom napajanja ovog proizvoda,
obratite paznju na zahteve za napajanje.

Povezivanje hardverskog kabela
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Slika 1

1. Glavni napajni kabel

2. Glavni povezujuci kabel

3.  Povezujuci kabel GNSS primopredajnika
4. Skupina uglovskog senzora

5. Radioantena

Bl#r Prilikom utiskivanja i isklju€ivanja uti¢nice GNSS
primopredajnika, obratite paznju da li je matica
straZnje korpe na mestu;

Svojstva za zastitu od praSine i vode nisu trajno
efikasna i mogu se oslabiti sa proteklo§¢u vremena ili
promenama u radnom okruzeniju.

1. Sva autorska prava na sadrzaj ovog priru¢nika pripadaju kompaniji FJDynamics.
Zabranjeno je bilo kakvo kopiranje, ekstrahovanje, ponovno koris¢enje, prepisivanje
itd. u bilo kom formatu.

2. Detaljne informacije o instalaciji, koriS¢enju i/fwiranjima funkcija mozete
pronaci u priru¢nicima FJDynamics AT2 Lite A teer System Software User
Manual i FJDynamics AT2 Lite Auto Steer S m Hardware Installation Manual na
zvanicnoj veb stranici. \>

3. Adresa zvani¢ne veb stranice: w@«fjdynamics.com

4. Adresa kompanije: 1709, Wé% Building, 61 Gaoxin South 9th Rd, Nanshan
District, Shenzhen (4.-5. sprat zgrade 13 i 4. sprat zgrade 2, Nangang Second
Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Upustvo za softver

Kalibracija

Izaberite jezik — Registrujte se i prijavite se na nalog — Popunite informacije o
instalaciji — Izbor moda — Povezite GNSS primopredajnik — PoveZite izvor signala
— Dobijte azimut — Podesite parametre vozila — Kalibrirajte uglovski senzor —
Kalibrirajte vozilo — Kalibrirajte alatu — Zavrsite instalaciju i kalibraciju.

Povezivanje GNSS primopredajnika

1. Kliknite na ,PodeSavanja uredaja — Povezivanje WLAN uredaja" da biste
pristupili strani za povezivanje.

Slika 7

2. Sistem automatski uklju€uje Bluetooth i pretrazuje uredaje GNSS
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primopredajnika. Izaberite svoj GNSS primopredajnik u listi uredaja.
Slika 8
3. Nakon izbora GNSS primopredajnika, sistem ga automatski povezuje.

4. Nakon uspesnog povezivanja, Bluetooth veza se automatski isklju€uje, a sistem
treba neko vreme da zavrsi inicijalizaciju komunikacije.

Slika 9

Izbor izvora korekcijskog signala

Idite na listu menija i kliknite na lzvor korekcije u PodeSavanjima uredaja da biste
pristupili interfejsu izvora korekcijskog signala.

Slika 10 Slika 11

Mrezno RTK

Ntrip veza: Unesite ,Host" (Vlasnik) i ,Port" (Port) i kliknite na ,Dobijte izvor". Port sa
najja¢im signalom automatski se prikazuje u ,Cvoru izvora".

Nakon dobijanja ¢vora, unesite svoje podatke naloga u polja ,Nalog" i ,Lozinka".
Kliknite na ,Povezite" da biste se povezali sa odgf(%fajuéim mreznim RTK.

Slika 12 O)

Bazna stanica RTK \>\)

1. Povezivanje preko koda: UkIjuéitQ'Qn'obilnu baznu stanicu, kliknite na
.Povezivanje preko koda" na ek unesite kod da biste se povezali sa baznom
stanicom (viSe instrukcija o unosu koda mozete pronaci u priru¢niku za korisnika
bazne stanice).

Slika 13

2. Povezivanje preko frekvencije: Ukljucite mobilnu baznu stanicu, kliknite na
.Povezivanje preko frekvencije" na ekranu i unesite frekvenciju da biste se povezali
sa baznom stanicom (viSe instrukcija o unosu frekvencije mozete pronadéi u priru¢niku
za korisnika visokosile bazne stanice).

Slika 14

3. Povezivanje preko kanala: Ukljucite mobilnu baznu stanicu, kliknite na
.Povezivanje preko kanala" na ekranu i izaberite kanal, baud brzinu i radio
komunikacioni protokol da biste se povezali sa baznom stanicom (viSe informacija o
relevantnim parametrima mozete pronaci u prirucniku za korisnika odgovarajuce
bazne stanice).

Slika 15

4. Univerzalno povezivanje: Uklju€ite mobilnu baznu stanicu, kliknite na
,Univerzalno povezivanje" na ekranu i unesite odgovarajuc¢u frekvenciju, baud brzinu
i radio komunikacioni protokol da biste se povezali sa baznom stanicom (vise
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informacija o relevantnim parametrima mozete pronaci u priru¢niku za korisnika
odgovarajuce bazne stanice).

Slika 16
SBAS

SBAS veza: Kliknite na kanal za povezivanje u SBAS. Rad se ne moze zapoceti dok
SBAS ne zavrsi konfiguraciju i konvergenciju. Ako trebate prekljuciti na drugi SBAS
izvor, kliknite na ciljni izvor signala i u pojavi prozoru kliknite na OK.

Nakon uspesnog povezivanja, ikona izvora signala u gornjem desnom uglu se menja
u S00-S20.

Slika 17
PPP

PPP veza: Kliknite na kanal za povezivanje u PPP. Rad se ne moze zapoceti dok
PPP ne zavrsi konfiguraciju i konvergenciju. Nakon uspeSnog povezivanja, ikona
izvora signala u gornjem desnom uglu se menja u P.

Slika 18

Pripremske operacije Vv

1. Potvrdite povezivanje izvora korekcije: P, ’bl/%reme za rad, potvrdite trenutno
povezivanje izvora. .
»

Slika 19 \/

2. Dobijte trenutni azimut: Nak%g}\%de statusa povezivanja korekcijskog signala,
vozite napred dok se azimut ne p&vrdi (ovo je potrebno uraditi samo jednom prilikom
svakog uklju€ivanja). Osigurajte da trenutni azimut modela vozila na ekranu
odgovara stvarnom smeru voznje vozila.

Slika 20

3. Kreirajte ili izaberite granicu ili vodnu liniju: MoZete oti¢i na ,Kreiranje linije"
desno na glavnoj strani da biste kreirali nove granice i vodne linije, ili na
~Prekljucivanje" da biste izabrali postojece.

Slika 21
4. Zapocnite rad: Nakon uvoza vodne linije, moZete odmah zapoceti rad.
Slika 22

5.  Mozete oti¢i na ,Pregled" levo na glavnoj strani da biste prekljucili polje, granicu,
vodnu liniju, zadatak ili alat.

Slika 23

Modovi vodnih linija

Nakon ulaska u proces kreiranja vodne linije, prvo izaberite tip vodne linije. Trenutno
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mozete izabrati kreiranje AB linije, A+ linije, krivine linije i Pivot linije.

1. AB linija: Kreirajte ravnu vodnu liniju izborom polozaja tataka Ai B, $to je
pogodno za polja sa regularnim oblikom.

2. A+ linija: Kreirajte ravnu vodnu liniju izborom polozaja tacke A i smera azimuta,
Sto je pogodno za ogromna polja sa regularnim oblikom i saradnicki rad.

3. Krivina linija: Kreirajte krivu vodnu liniju izborom polozaja tacaka Ai B, Sto je
pogodno za iregularna polja ili specijalno tereno.

4. Pivot linija: Kreirajte kruznu vodnu liniju sa centrom i poluprecnikom generisanim
iz AB luka, §to je pogodno za polja sa centralnim pivotnim sistema za zalivanje.

Slika 24

Linearan mod A+ mod Krivnimod Pivot mod

Radni interfejs
Slika 25

1. Offset udaljenost: U realnom vremenu se prikazuje offset udaljenost trenutnog
rada u odnosu na vodnu liniju. /\

2. Status izvora korekcije: Mozete proveriti @ tni status povezivanja satelita i
korekcijskih signala. \\)

3. Informacije o radu u realnom vr: r®§ﬂ Sa leve na desnu stranu redom su redni
broj trenutne vodne linije, ukupnap@ytSina unutar granice polja, obradena povrsina i
pokrivenost, efikasnost rada i bmka‘ u realnom vremenu.

4. Dugme za prekljuCivanje perspektive: Kliknite da biste prekljucili izmedu 2D i 3D
perspektive.

5. Debugovanje: Korisnici mogu brzo podesiti koeficijente na glavnoj strani.

6. Dugme statusa: Kliknite da biste prikazali trenutne informacije o statusu sistema
u realnom vremenu.

7. Dugme za oznaCavanje ruba polja: Ako nema granice, oba kraja polja mogu se
oznaciti na udaljenosti vise od 5m. Kada se priblizavate kraju polja, pojavljuje se
alarmna upozorenje.

8. Dugme za translaciju vodne linije: Kliknite da biste preveli vodnu liniju da bude
poravnata sa centrom vozila ili da je preveli levo ili desno za odredenu udaljenost.

9. Dugme menija: Kliknite da biste pristupili podeSavanjima uredaja, upravljanju
poljem, opstim podeSavanjima, centru aplikacija i sistemskim podedavanjima.

10. Dugme pregleda: Kliknite da biste pregledali ili prekljucili konfiguraciju zadatka.

11. Dugme za kreiranje linije: Kliknite da biste zapoceli kreiranje nove granice ili
nove vodne linije.
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12. Dugme za prekljucivanje: Kliknite da biste prekljucili na drugu granicu ili vodnu

liniju.

13. Dugme za belezenje zadatka: Kliknite da biste prekljucili status belezenja.

El#r Oznacava da se podaci trenutnog zadatka beleze.

El#r Oznacava da se podaci trenutnog zadatka ne beleze.

14. Dugme autopilota: Kliknite da biste prekljucili rezim voznje izmedu ru¢nog i
automatskog moda.

El#r Oznacava da je u aktivnom automatskom modu.

El#r Oznacava da je u aktivnom ru¢énom modu.

Specifikacije proizvoda

Bro Komponenta

j

1

2

Kontrolni terminal

GNSS primopredajnik

Specifikacije

Veli¢ina: 251x170x17mm;
Ekranska veliéirﬁ\% in¢a
Rezolucija: 126800

RAM: 4@'}\}

rRoMBiGB

T&'pajanje: 5V 2ADC

Primljeni signali: 4G signal

Radna temperatura: -10C +45C
Temperatura ¢uvanja: -20°C +70°C

BeZi¢na komunikacija: 2.4 GHz Wi-Fi, BT 5.0

Frekvencijski opseg: GPS L1/L2/L5, GLONASS
L1/L2, BDS B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS

Radno napajanje: 9 V-36 V DC

Radni tok: <300 mA

Veli€ina: 162x78 mm

Radna temperatura: -20°C +70°C
Temperatura ¢uvanja: -40°C +85°C

IP ocena: IP67

Portovi: jedan TNC port, jedan Type-C port
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3 Elektricni Radni Napajanje: 12 V/24 V DC
volan motor

Vrhunski moment: 20 Nm
IP ocena: IP65

SplajSna  Vise veli€ina

¢asa

Iskljuéenje odgovornosti

Proizvodi, usluge ili funkcije koje kupujete upravljaju se komercijalnim ugovorima i
uslovima. U ovom priru¢niku su navedeni svi proizvodi, usluge ili funkcije, iako neki
od njih mozda nisu potrebni. Osim ako ugovor ne predvida drugacije uslove,
FJDynamics ne daje nikakva izri€ita ili podrazumevana izjava o sadrzaju ovog
priruénika.

Ovaj priru¢nik moze biti azuriran usled nadogradniji proizvoda ili drugih razloga.
FJDynamics zadrzava pravo da izmeni ovaj prirucnik bez prethodnog obavestenja.

Ovaj priru¢nik sluzi samo kao vodi¢. FJDynamics je uradila sve mogucée napore da
osigura ta¢nost i pouzdanost informacija u ovom@éniku, ali ne moze garantovati
da nema greSaka ili propusta. Sve informacije G)S j specifikaciji ne predstavljaju
nikakvo izricito ili podrazumevano garancijo,

N

20. SV-EL giiE @@'

Sakerhetsoversikt

Forutsattningar for operatéren

1. Forare maste ha en korlicens for jordbruksfordon enligt gallande lokala
bestammelser.

2. Koérning under alkoholinverkan och trétthetskdrning ar férbjudna.

3. Vid olycka, stdng av strommen forst.

Arbetsmiljo

1. Utfor tester, kalibreringar, justeringar eller drift i ett 6ppet omrade langt ifran
folkmassor. Se till att det inte finns ointresserade personer eller fordon i
arbetsomradet for att undvika personskador eller egendomsskador.

2. Hall dig borta fran folkmassor, boskap, hinder, elpyloner, hdghus, flygplatser och
signal torn etc., for att undvika signalstorningar som paverkar driften.

3. Utfér inte arbete under extrema vaderférhallanden som kraftig regn, tat dimma,
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sno, aska, blixtar och stark vind.

Driftsregler

1. Forare maste 6vervaka driftstatusen i realtid under hela korprocessen for att
sakerstalla tidig manuell ingripning.

2. Nar ett fordon utrustat med detta system koérs pa allmanna vagar eller allmanna
platser, se till att kéra manuellt.

Kontroller

1. Se till att antennen ar korrekt installerad. Om den har flyttats, kalibrera den igen
innan anvandning.

2. Se till att alla anslutningskablar ar i gott skick. Om de ar skadade, sluta anvanda
dem och byt ut mot nya.

Ovrigt
1. Oppna inte denna produkt sjalv, for att inte paverka garantitjansten.

2. Om utrustningen skadas pa grund av hégre}\ﬁ}er (blixtnedslag, hég spanning,
krock etc.), ingar det inte i ramen for kostnadsfayuRderhall.

3. Produkten stddjer 9-36V inmatning. Né\bg)matar strom till denna
produkt,Observera strémférsérjningskra»@}q.

X2
Anslutning av hardvag{fkablar
Figur 1
1.  Huvudstromkabel
2. Huvudkabeluppsattning
3.  GNSS-mottagarens kabeluppsattning
4. Vinkelsensorenhet

5. Radiantenn

Kontrollera om bakluckans mutter ar pa plats nar du kopplar in eller ur
g GNSS-mottagarens sticka;

Staub- och vattentat prestanda ar inte permanent effektiv och kan
forsvagas med tiden eller pa grund av férandringar i arbetsmiljon.

1. Upphovsratten till all innehall i detta manual tillhér FJDynamics. Alla former av
kopiering, extraktion, ateranvandning, omtryck etc. ar férbjudna.

2. For detaljerad information om installation, anvandning och
funktionsuppdateringar, kontrollera FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System
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Software User Manual och FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Hardware
Installation Manual pa den officiella webbplatsen.

3. Officiell webbplatsadress: www.fjdynamics.com

4. Foretagsadress: 1709, Weixing Building, 61 Gaoxin South 9th Rd, Nanshan
District, Shenzhen (4-5 vaning, Byggnad 13 & 4 vaning, Byggnad 2, Nangang
Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Programvaruinstruktioner

Instéllning och kalibrering

Valj sprak — Registrera och logga in pa kontot — Fyll i installationsinformation —
Lagesval — Anslut GNSS-mottagaren — Anslut signalkallan — Hamta kursvinkel —
Stall in fordonsparametrar — Kalibrera vinkelsensorn — Kalibrera fordonet —
Kalibrera verktyget — Slutfor installation och kalibrering.

Anslut GNSS-mottagaren

1. Klicka pa "Enhetsinstallningar - WLAN-enhetsanslutning" for att komma till
anslutningssidan.
Figur 7

2. Systemet kommer automatiskt att sla %(Ig?uetooth och sok efter GNSS-
mottagar-enheter. Valj din GNSS-mottagek i enhetslistan.

Figur 8 \,Q
3. Efter att ha valt GNSS-motta\&a'ren, kommer systemet att ansluta den
automatiskt.

4. Efter lyckad anslutning stangs Bluetooth-anslutningen automatiskt av, och
systemet behdver lite tid for att slutfora kommunikationsinitialisering.
Figur 9

Valj korrigeringssignalkalla

Ga till menylistan och klicka pa Correction Source i Enhetsinstallningar for att komma
till granssnittet for korrigeringssignalkalla.

Figur 10

Figur 11

Natverks-RTK

Ntrip-anslutning: Ange "Host" och "Port", och klicka pa "Get Source". Porten med den
starkaste signalen visas automatiskt i "Source Node".

Efter att ha fatt noden, ange dina kontoinformationer i "Account" och "Password".
Klicka pa "Connect" for att ansluta till motsvarande natverks-RTK.

Figur 12
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Basstation-RTK

1. Parning via kod: Sla pa den mobila basstationen, klicka pa "Pairing via code" pa
skarmen och ange koden for att ansluta till basstationen (Se basstationens
anvandarhandbok fér mer information om kodinmatning).

Figur 13

2. Parning via frekvens: Sla pa den mobila basstationen, klicka pa "Pairing via
Frequency" pa skarmen och ange frekvensen for att ansluta till basstationen (Se
bruksanvisningen for hogstyrkig basstation fér mer information om
frekvensinmatning).

Figur 14

3. Parning via kanal: Sla pa den mobila basstationen, klicka pa "Pairing via
Channel" pa skarmen och valj kanal, baudhastighet och
radiokommunikationsprotokoll for att ansluta till basstationen (Se bruksanvisningen
fér motsvarande basstation fér mer information om relaterade parametrar).

Figur 15

4. Universell parning: Sla pa den mobila basstationen, klicka pa "Universal pairing'
pa skarmen och ange motsvarande frekvens, baudhastighet och
radiokommunikationsprotokoll for att ansluta till basstationen (Se bruksanvisningen
fér motsvarande basstation for mer information r)g-laterade parametrar).
Figur 16 O)’))

o

SBAS \>

SBAS-anslutning: Klicka pa kanale ’Tg’att ansluta i SBAS. Driften kan inte startas
forran SBAS har slutfort konfigu Pq och konvergens. Om du behdver vaxla till en
annan SBAS-kalla, klicka pa malsignalkallan och klicka pa OK i popup-fonstret.
Efter lyckad anslutning andras signalkallans ikon i dvre hogra hérnet till S00-S20.
Figur 17

PPP

PPP-anslutning: Klicka pa kanalen for att ansluta i PPP. Driften kan inte startas forran
PPP har slutfort konfiguration och konvergens. Efter lyckad anslutning andras
signalkallans ikon i 6vre hogra hornet till P.

Figur 18

Forberedande atgarder

1. Bekrafta korrigeringssignalkallans anslutning: Innan du férbereder driften,
bekrafta den aktuella kallans anslutning.
Figur 19

2. Hamta aktuell kurs: Efter att ha bekraftat korrigeringssignalkallans
anslutningsstatus, kor framat tills kursriktningen ar bekraftad (du behéver bara utfora
detta en gang varje gang du slar pa den). Gor sa att fordonets modells aktuella kurs
pa skarmen matchar fordonets verkliga korriktning.


https://manualsfile.com

Figur 20

3. Skapa eller valj en grans eller vagledningslinje: Du kan ga till "Line Creation" ill
héger om huvudsidan for att skapa nya granser och vagledningslinjer, eller ga till
"Switch" for att valja befintliga.

Figur 21

4. Starta drift: Efter att ha importerat vagledningslinjen kan du starta driften
omedelbart.
Figur 22

5. Du kan ga till "Overview" till vanster om huvudsidan for att vaxla falt, grans,
vagledningslinje, uppgift eller verktyg.
Figur 23

Vagledningslinjemoder

Nar du gar in i processen for att skapa en vagledningslinje, valj forst
vagledningslinjens typ. FOr narvarande kan du valja att skapa AB Line, A+ Line,
Curve Line och Pivot Line.

1. AB Line: Skapa en rak vagledningslinje genom att valja positionen for punkt A
och B, vilket ar tillampligt fér falt med regelbundenpf?/rm.

2. A+ Line: Skapa en rak vagledningslinje gﬁ att valja positionen for punkt A
och kursriktningen, vilket ar tillampligt for s’mS alt med regelbunden form och

samordnad drift. \

3. Curve Line: Skapa en kurvig v&@mngshme genom att valja positionen for
punkt A och B, vilket ar tillamplig{fo#regelbundna falt eller speciell terrang.

4. Pivot Line: Skapa en rund vagledningslinje med mittpunkten och radien
genererade av en AB-bag, vilket ar tillampligt for falt med ett
centralpivotbevattningssystem.

Figur 24

Linear Mode A+ Mode Curve Mode Pivot Mode

Driftsgranssnitt
Figur 25

1. Forskjutningsavstand: Forskjutningsavstandet for den aktuella driften i
forhallande till vagledningslinjen visas i realtid.

2. Korrigeringskallans status: Du kan kontrollera den aktuella anslutningsstatusen
for satelliter och korrigeringssignaler.

3. Realtidsdriftsinformation: Fran vanster till hdger ar ordningen pa den aktuella
vagledningslinjen, den totala arean inom faltets grans, den arbetade arean &
tackningen, drifteffektiviteten och den realtidsfarten.

4. Perspektivbyte-knapp: Klicka for att vaxla mellan 2D- och 3D-perspektiv.
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5. Felsokning: Anvandare kan snabbt stélla in koefficienter pa huvudsidan.
6. Statusknapp: Klicka for att visa systemets aktuella realtidsstatusinformation.

7. Markera huvudfalt-knapp: Nar det finns ingen grans, kan de tva andarna av faltet
markeras med en avstand pa mer an 5m. En larmsvarning kommer att dyka upp nar
du narmar dig faltets slut.

8. Vagledningslinjetranslationsknapp: Klicka for att dversatta vagledningslinjen till
att vara centrerad pa fordonet eller dversatta den till vanster eller hdger med ett visst
avstand.

9. Menyknapp: Klicka for att komma till enhetsinstallningar, faltstyrning, allméanna
installningar, applikationscenter och systemsinstallningar.

10. Oversiktsknapp: Klicka for att visa eller vaxla uppgiftskonfiguration.

11. Linjeskapande knapp: Klicka for att borja skapa en ny grans eller en ny
vagledningslinje.

12. Vaxlingsknapp: Klicka for att vaxla till en annan grans eller vagledningslinje.

13. Uppgiftsregistreringsknapp: Klicka for att vaxla registreringsstatus.
El#r anger att den aktuella uppgiftsdata registreras.

El#% anger att den aktuella uppgiftsdata inte regismi;as.

14. Autopiloteringsknapp: Klicka for att véxlaé?gége mellan manuellt och
automatisk lage. . \}
&% anger att det ar i automatisk lage. N\

E#R anger att det ar i manuellt IégerS&Q'

Produktspecifikationer
Nr. Komponent Specifikationer

1 Kontrollterminal Storlek: 251x170x17mm;
Skarm: 10tum
Uppldsning: 1280*800
RAM: 4GB
ROM: 64GB
Stromférsorjningsspanning: 5V 2A DC;
Mottagna signaler: 4G-signal.
Driftstemperatur: -10°C~+45C
Lagrings temperatur: -20°C~+70C
Tradlos kommunikation: 2.4 GHz Wi-Fi, BT 5.0
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2 GNSS-mottagare Frekvensbander: GPS L1/L2/L5, GLONASS L1/L2,
BDS B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS

Driftspanning: 9 V=36 V DC
Driftstrom: <300 mA

Storlek: 162x78 mm
Driftstemperatur: -20°C~+70C
Lagrings temperatur: -40°C~+85C
IP-klass: IP67

Portar: en TNC-port, en Type-C-port

3 Elektrisk ratta StyrmotorStromférsorjningsspanning: 12 V/24 V
DC

Toppmoment: 20 Nm

IP-klass: IP65
Splined hylsa Flera storlekar /\q/
Ansvarsfriskrivnin . 9
g N

V.

Produkterna, tjansterna eller funktione@a du koper regleras av kommersiella kontrakt
och villkor. Vi har listade alla pro Kz}' tjanster eller funktioner i detta manual, men
vissa av dem kanske inte ar nédvandiga. Om inte andra villkor anges i kontraktet, gor
FJDynamics inga uttryckliga eller underférstadda utsagor om innehallet i detta
manual.

Detta manual kan uppdateras pa grund av produktuppgraderingar eller andra skal.
FJDynamics forbehaller sig ratten att modifiera detta manual utan féregaende
meddelande.

Detta manual anvands endast som en guidebok. FJDynamics har gjort alla méjliga
anstrangningar for att sakerstalla noggrannheten och tillforlitligheten av informationen
i detta manual, men kan inte garantera att det inte finns nagra fel eller utelamningar.
All information i denna specifikation utgor inte nagon uttrycklig eller underforstadd
garanti.

21. FI-25=1%

Turvallisuusyhteenveto

Operaattorin vaatimukset

1. Ajaja mustaa omistaa paikkojen maaraysten mukainen maatalousajoneuvojen
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ajo-oikeus.

2. Alkoholin vaikutuksesta ajaminen ja vasymysajaminen on kielletty.
3. Onnettomuuden tapahtuessa katkaise ensin virransyotto.
Tyoymparisto

1. Suorita testaus, kalibrointi, saato tai toiminta avoimella kentalla ihmisyhteisdista
kaukana, ja varmista, etta toiminta-alueella ei ole mitaan irrellisia henkiléita tai
ajoneuvoja, jotta voidaan valttda henkildvahinkoja tai omaisuuden vahinkoja.

2. Pida etaisyytta ihmisyhteisdista, karjasta, esteista, sdhkopylvastista, korkeista
rakennuksista, lentoasemista ja signaalitornista jne., jotta valttaa signaalihaittausta ja
siten toiminnan hairiéta.

3. Ala toimi darimmaisissa sadéolosuhteissa, kuten rankkasateessa, tihedsséa
ukkosessa, lumessa, ukkosissa, salamissa ja voimakkaassa tuulessa.

Toimintaa koskevat saannot

1. Ajaja mustaa seurata reaaliajassa toimintatila koko ajon ajan, jotta varmistaa
ajoissa manuaalisen mudostuksen.

2. Kun talla jarjestelmallad varustettu ajoneuvo ajaa julkisilla teilla tai julkisilla
paikoilla, kayta valttamattd manuaalista ajoa. /\q/

Tarkistus ’))
1.  Varmista, etta antenni on asennettu o{@n. Jos se on siirretty, kalibroi se
uudelleen ennen kayttoa. Q\/

2. Varmista, etta kaikki yhdyska e@'ovat hyvassa kunnossa. Jos ne ovat
vaurioituneet, lopeta kaytto ja korwaa ne uusilla.

Muut ohjeet
1. Al4 hajota tata tuotetta itse, jotta et vahingoita takuupalvelua.

2. Jos laite vaurioituu luonnonkatastrofin tai muun pakollisen syyn vuoksi
(salamavahinko, korkea jannite, térmays jne.), se ei kuulu ilmaiseksi huolletuksi.

3.  Tuote tukee 9-36V:n syo6ttoa. Kun syotat virtaa talle tuotteelle, ota huomioon
virransyottovaatimukset.

Hardikabelin yhdistaminen

Kuva 1

1. Paavirrankabeli

2. Paakabelli

3. GNSS-vastaanottimen kabelli
4.  Kulmasensoriyksikkd

5. Radianteni
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Huomioi, onko takaoven ruuvi paikoillaan, kun yhdistat
tai irrotat GNSS-vastaanottimen pistokkeen;

Pdlynsuojaus- ja vedensuojausominaisuudet eivat ole
pysyvia, ja ne voivat heikentya ajan myota tai
tydympariston muutosten vuoksi.

1. Kaikki taman kasikirjan sisallon tekijanoikeudet kuuluvat FJDynamicsille. Mikaan
kopiointi, poiminta, uudelleenkayttd, uudelleenjulkaisu jne. missa tahansa muodossa
ei ole sallittua.

2. Lisatietoja asennuksesta, kaytosta ja toiminnallisuuden paivityksista 16ydat
FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Software User Manual - ja FJDynamics AT2
Lite Auto Steer System Hardware Installation Manual -kasikirjoista viralliselta
verkkosivustolta.

3. Virallinen verkkosivusto: www.fidynamics.com

4. Yrityksen osoite: 1709, WeiXing Building, 61 Gaoxin South 9th Rd, Nanshan
District, Shenzhen (13. rakennuksen 4.-5. kerros ja 2. rakennuksen 4. kerros,
Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Ohjelmisto-ohjeet ,\’],
e

Kéynnistys ja kalibrointi \°>\)

Valitse kieli — Rekisterdidy ja kirja fille — Taydenna asennustiedot — Valitse tila
— Yhdista GNSS-vastaanotin — ista signaalilahde — Hanki suuntakulma —
Aseta ajoneuvoparametrit — Kalibroi kulmasensori — Kalibroi ajoneuvo — Kalibroi
tybkone — Valmista asennus ja kalibrointi.

Yhdista GNSS-vastaanotin

1. Klikkaa "Laiteasetukset - WLAN-laiteyhdistaminen", jotta paaset yhdistys sivulle.
Kuva 7

2. Jarjestelma kaynnistaa automaattisesti Bluetoothin ja etsii GNSS-vastaanottimia.
Valitse oma GNSS-vastaanottimesi laitelistasta.

Kuva 8

3. Kun olet valinnut GNSS-vastaanottimen, jarjestelma yhdistaa sen
automaattisesti.

4. Yhdistamisen onnistuttua Bluetooth-yhdistys katkeaa automaattisesti, ja
jarjestelma tarvitsee aikaa suorittaa kommunikaation alustaminen.

Kuva 9

Valitse korjaussignaalilahde
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Siirry valikkoon ja klikkaa Korjauslahde Laiteasetuksista, jotta paaset
korjaussignaalilahteen kayttoliittymaan.

Kuva 10 Kuva 11

Network RTK

Ntrip-yhdistys: Syo6ta "lsanta" ja "Portti", ja klikkaa "Hanki 1ahde". Signaalin
voimakkain portti ndytetdan automaattisesti "Lahteen solmu" kohdassa.

Kun olet hankkinut solmun, sy6ta tilitietosi "Tili" ja "Salasana" kohtiin. Klikkaa
"Yhdista" yhdistadksesi vastaavaan verkko-RTK:hon.

Kuva 12
Base Station RTK

1. Yhdistdminen koodilla: Kaynnistd mobiiliperustas, klikkaa "Yhdistaminen
koodilla" naytolla ja syota koodi yhdistadksesi perustaseen (lisatietoja koodin
syottamisesta l16ydat perustaskeen kasikirjasta).

Kuva 13

2. Yhdistaminen taajuudella: Kaynnistd mobiiliperustas, klikkaa "Yhdistaminen
taajuudella" naytdlla ja syota taajuus yhdistééks%};rustaseen (lisatietoja taajuuden
syottamisesta 16ydat suuri tehoinen perustaske@s asikirjasta).

Kuva 14 \)

3. Yhdistaminen kanavalla: Kaynnis "hq}biiliperustas, klikkaa "Yhdistaminen
kanavalla" naytolla ja valitse kan v;gguditinopeus ja radio kommunikointiprotokolla
yhdistdaksesi perustaseen (Iisétl‘lqa relevantteista parametreista I10ydat vastaavan
perustaskeen kasikirjasta).

Kuva 15

4. Yleinen yhdistaminen: Kaynnista mobiiliperustas, klikkaa "Yleinen yhdistaminen"
naytolla ja syota vastaava taajuus, bauditinopeus ja radio kommunikointiprotokolla
yhdistdaksesi perustaseen (lisatietoja relevantteista parametreista |10ydat vastaavan
perustaskeen kasikirjasta).

Kuva 16
SBAS

SBAS-yhdistys: Klikkaa kanavaa yhdistadaksesi SBAS:iin. Toimintaa ei voi aloittaa
ennen kuin SBAS on suorittanut konfiguroinnin ja konvergenssin. Jos tarvitset
vaihtaa toiseen SBAS-lahdeeseen, klikkaa kohde signaalilahde ja klikkaa OK pop-up
ikkunassa.

Yhdistamisen onnistuttua signaalilahteen ikoni oikeassa ylakulmassa muuttuu S00-
S20:ksi.

Kuva 17
PPP
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PPP-yhdistys: Klikkaa kanavaa yhdistaaksesi PPP:hen. Toimintaa ei voi aloittaa
ennen kuin PPP on suorittanut konfiguroinnin ja konvergenssin. Yhdistamisen
onnistuttua signaalildhteen ikoni oikeassa ylakulmassa muuttuu P:ksi.

Kuva 18

Valmistavat toimenpiteet

1. Varmista korjauslahden yhdistys: Ennen toiminnan valmistelua varmista
nykyinen lahde yhdistys.

Kuva 19

2. Hanki nykyinen suuntakulma: Kun olet varmistanut korjaussignaalilahteen
yhdistystilan, aja eteenpain kunnes suuntakulma on vahvistettu (tarvitset suorittaa
tama vain kerran jokaisella kaynnistyksella). Varmista, etta ajoneuvon nykyinen
suuntakulma naytoélla vastaa ajoneuvon todellista ajosuuntaa.

Kuva 20

3. Luo tai valitse raja tai opastusviiva: Voit siirtyd "Luoda viiva" oikealla paasivulla
luodaksesi uusia rajoja ja opastusviivoja, tai "Vaihda" valitaksesi olemassa olevia.

Kuva 21
4. Aloita toiminta: Kun olet tuonut opastusvii\/@g,\/oit aloittaa toiminnan heti.
Kuva 22 O

5. Voit siirtya "Yleiskatsaus" vasemmaﬁte}péésivulla vaihtamaan kenttaa, rajaa,
opastusviivaa, tehtavaa tai ty('ikone,s\,

Kuva 23

Opastusviivan tilat

Kun olet siirtynyt opastusviivan luontiprosessiin, valitse ensin opastusviivan tyyppi.
Talla hetkella voit valita luoda AB-viivan, A+-viivan, kayraviivan ja pyorean
opastusviivan.

1. AB-viiva: Luo suora opastusviiva valitsemalla pisteiden A ja B sijainti, mika sopii
saannodllisessa muodossa oleviin kenttiin.

2. A+-viiva: Luo suora opastusviiva valitsemalla pisteen A sijainti ja suuntakulma,
mika sopii suuriin sdanndllisessd muodossa oleviin kenttiin ja yhteistoimintaan.

3. Kayraviiva: Luo kayra opastusviiva valitsemalla pisteiden A ja B sijainti, mika
sopii epasaanndllisille kentille tai erityisille maisemille.

4. Pyorean opastusviivan: Luo pyorea opastusviiva keskipisteella ja sateen
generoitu AB-kaaresta, mika sopii kentille, joissa on keskipisteinen pydriva kastelu
jarjestelma.

Kuva 24

Suoratila A+tila Kayratila Pyorea tila
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Toimintaliittyma
Kuva 25

1. Offset-etaisyys: Nayttaa reaaliajassa nykyisen toiminnan offset-etaisyytta
suhteessa opastusviivaan.

2. Korjauslahden tila: Voit tarkistaa satelliittien ja korjaussignaalien nykyista
yhdistystilaa.

3. Reaaliaikaiset toimintatiedot: Vasemmalta oikealle on nykyisen opastusviivan
jarjestys, kentan rajan sisalla oleva kokonaispinta-ala, kasitelty pinta-ala ja coverage,
toimintatehokkuus ja reaaliaikainen nopeus.

4. Perspektiivin vaihto nappi: Klikkaa vaihtamaan 2D- ja 3D-perspektiivin valilla.
5. Vianmaaritys: Kayttajat voivat nopeasti asettaa kertoimia paasivulla.
6. Tila nappi: Klikkaa nayttamaan jarjestelman nykyiset reaaliaikaiset tilatiedot.

7. Kentan reunan merkinta nappi: Jos ei ole rajaa, voit merkitd molemmat kentan
paat yli 5 metrin etaisyydelld. Kun lahestyt kentan paata, iimestyy halytyksellinen
varoitus.

8. Opastusviivan siirtdminen nappi: Klikkaa siirtdmaan opastusviiva ajoneuvon
keskiin tai siirtdmaan sita tiettya etaisyytta vaseryw tai oikealle.

9. Valikko nappi: Klikkaa siirtyaksesi Iaitea@;bsiin, kentan hallintaan, yleisiin
asetuksiin, sovellus keskukseen ja jérjeslil@é asetuksiin.

10. Yleiskatsaus nappi: Klikkaa tarkis sesi tai vaihtamaan tehtavan
konfiguraatiota. o)

11. Luo viiva nappi: Klikkaa aloittaaksesi uuden rajan tai uuden opastusviivan
luomisen.

12. Vaihda nappi: Klikkaa vaihtamaan toiseen rajaan tai opastusviivaan.
13. Tehtavan tallennus nappi: Klikkaa vaihtamaan tallennustila.

El#= Merkitsee, etta nykyiset tehtavan tiedot tallennetaan.
&R Merkitsee, etta nykyiset tehtavan tiedot eivat tallenneta.

14. Automaattinen ajo nappi: Klikkaa vaihtamaan ajo tilaa manuaalisen ja
automaattisen tilan valilla.

& %r Merkitsee, ettd automaattinen tila on aktiivinen.

& ¥r Merkitsee, ettd manuaalinen tila on aktiivinen.

Tuotteen tekniset tiedot

Nro Komponentti Tekniset tiedot
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1 Kontrolliterminaali Koko: 251x170x17mm;
Naytto: 10 tuumaa
Resoluutio: 1280*800
RAM: 4GB
ROM: 64GB
Toimitusjannite: 5V 2A DC;
Vastaanotetut signaalit: 4G signaali.
Toimintalampédtila: -10°C +45°C
Sailytyslampdtila: -20°C +70°C
Langaton kommunikaatio: 2.4 GHz Wi-Fi, BT 5.0

2 GNSS-vastaanotin Taajuusalueet: GPS L1/L2/L5, GLONASS L1/L2,
BDS B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS

Toimintajannite: 9 V-36 V DC
Toimintavirta: <300r%

Koko: 162><78

T0|m|ntalam c%)a -20C +70°C
Sallytyslﬁotlla -40°C +85°C

a IP67
\%t yksi TNC-portti, yksi Type-C-portti

3 Sahkoin  Suuntakda  Toimitusjannite: 12 /24 V DC

en NOMOIOr  Hyjippu momentti: 20 Nm
suuntak

A4ntopy IP-luokka: IP65

ora

Splinttiman  Useita kokoa
setti

Vastuuvapautuslauseke

Ostamasi tuotteet, palvelut tai toiminnallisuudet ovat sdadelty liiketoimintasuhteiden
sopimuksilla ja ehtoilla. Olemme luetelleet kaikki tuotteet, palvelut tai
toiminnallisuudet tassa kasikirjassa, vaikka jotkut niista eivat ole valttamattomia. Ellei
sopimuksessa ole erikseen maaratty muuta, FJDynamics ei tee mitdan nimenomaisia
tai oletettuja lausuntoja tasta kasikirjan sisallosta.

Tata kasikirjaa voi paivittaa tuotteen paivityksen tai muiden syiden vuoksi.
FJDynamics pidattaa oikeuden muuttaa tata kasikirjaa ilman etukateista ilmoitusta.
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Tama kasikirja on vain opas. FJDynamics on tehnyt kaikkensa varmistaakseen
tietojen tarkkuuden ja luotettavuuden tassa kasikirjassa, mutta ei voi taata, etteikd
siina ole virheita tai puutteita. Kaikki tiedot tassa teknisessa tiedoissa eivat muodosta
mitd&n nimenomaisia tai oletettuja takuita.

22. DA-F}#E1E

Sikkerhedsopsummering

Krav til Operateren

1. Chauffgren skal besidde kgrekortet for landbrugskgretgjer, som kraeves af de
relevante lokale regler.

2. Karsel under indflydelse af alkohol og traethedskgrsel er forbudt.
3. Ved en ulykke skal du farst slukke for strammen.
Arbejdsmiljo

1. Udfer tests, kalibrering, justering eller drift pa et abent felt fiernt fra
folkemaengder, og sgrg for, at der ikke er nogen irrglevante personer og kgretgjer i
driftomradet for at forhindre personlige skader elké( fendomsforluste.

2. Hold dig veek fra folkemaengder, husdyr, ndringer, elpaele, hgje bygninger,
lufthavne og signaltrarne etc., for at undgfi\‘ehnalfralsomhed og dermed pavirkning af
driften.

Q.

3. Arbejd ikke under ekstreme@l’hold sasom kraftig regn, teet tage, sne, torden,
lyn og steerk vind.

Driftsregler

1. Chauffgren skal overvage driftstilstanden i realtid gennem hele karslen for at
sikre tidlig manuel indgriben.

2. Nar et karetgj udstyret med dette system karer pa offentlige veje eller offentlige
steder, skal du sgrge for at kere manuelt.

Inspektion

1. Sgrg for, at antennen er korrekt installeret. Hvis den er flyttet, skal du kalibrere
den igen far brug.

2. Sgrg for, at alle forbindelsesledninger er i godt stand. Hvis de er beskadigede,
skal du stoppe med at bruge dem og erstatte dem med nye.

Andre Punkter
1. Ikke demonter dette produkt selv, sa garantiydelsen ikke bliver pavirket.

2. Huvis udstyret bliver beskadiget pa grund af oveerksomme omsteendigheder (lyn,
hgj spaending, kollision etc.), er det ikke omfattet af gratis service.

3. Produktet understgtter en indgang pa 9-36V. Nar du leverer strom til dette
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produkt, skal du vaere opmaerksom pa stremforsyningskravene.

Hardware Forbindelsesledning Forbindelse
Figur 1

1. Hovedstrgmledning

2. Hovedforbindelsesledning

3.  GNSS-modtagerforbindelsesledning
4. Vinkel sensorenhed

5. Radioantenne

Bl#r Veer opmaerksom pa, om mgtten pa bagdeekket er pa
plads, nar du tilslutter eller frakobler GNSS-modtagers
tilslutningen;

Stavsikkerhed og vandteethed ydeevnen er ikke
permanent effektiv og kan afsvaekkes over tid eller ved
endringer i arbejds miljget.

1. Alle ophavsretter til indholdet af denne ma ﬂﬂiﬁmrer FJDynamics. Enhver form
for kopiering, ekstraktion, genbrug, omtryk eté?forbudt.

2. For detaljeret information om installa'tiQat brug og funktionsopdateringer, se
FJDynamics AT2 Lite Auto Steer Systq\.s'oﬂware User Manual og FJDynamics AT2
Lite Auto Steer System Hardware Iaéa ation Manual pa den officielle hjemmeside.

3. Officiel hiemmeside adresse: Www.fidynamics.com

4. Virksomhedens adresse: 1709, WeiXing Building, 61 Gaoxin South 9th Rd,
Nanshan District, Shenzhen (4.-5. etage bygning 13 & 4. etage bygning 2, Nangang
Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Softwareanvisninger

Kommissionering

Veelg sprog — Registrer og log ind pa kontoen — Udfyld installationsoplysningerne
— Modevalg — Tilslut GNSS-modtageren — Tilslut signalkilden — Fa
retningsvinklen — Saet kgretgjsparametrene — Kalibrer vinkelsensoren — Kalibrer
karetgjet — Kalibrer veerktgjet — Afslut installationen og kalibreringen.

Tilslut GNSS-modtageren

1. Klik pa "Enhedsindstillinger - WLAN Enhedsforbindelse" for at fa adgang til
forbindelses siden.

Figur 7
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2. Systemet vil automatisk teende Bluetooth og s@ge efter GNSS-modtagerenheder.
Veelg din GNSS-modtager i Enhedslisten.

Figur 8
3. Efter valg af GNSS-modtageren vil systemet automatisk tilslutte den.

4. Efter vellykket forbindelse vil Bluetooth-forbindelsen blive automatisk slukket, og
systemet har brug for noget tid til at fuldfgre kommunikationsinitialisering.

Figur 9

Valg Korrektion Signalkilde

Ga til Menulisten og klik pa Korrektion Kilde i Enhedsindstillinger for at fa adgang til
korrektion signalkilde graensefladen.

Figur 10 Figur 11

Netvaerk RTK

Ntrip forbindelse: Indtast "Veert" og "Port", og klik pa "Hent Kilde". Porten med den
steerkeste signal vises automatisk i "Kilde Node".

Efter at have faet noden, indtast dine kontooplysﬁ@}er i "Konto" og "Adgangskode".
Klik pa "Tilslut" for at tilslutte til den tiIsvaren(b) tveerk RTK.

Figur 12 .
igur \>\}
Base Station RTK \'Q-
1. Parring via kode: Teend dens{%@lle basestation, klik pa "Parring via kode" pa
skeermen og indtast koden for at tilslutte til basestationen (Se venligst

brugervejledningen for basestationen for flere anvisninger om indtastning af koden).
Figur 13

2. Parring via frekvens: Teend den mobile basestation, klik pa "Parring via
Frekvens" pa skaermen og indtast frekvensen for at tilslutte til basestationen (Se
venligst vejledningen for hgjtydende basestation for flere anvisninger om indtastning
af frekvensen).

Figur 14

3. Parring via Kanal: Teend den mobile basestation, klik pa "Parring via Kanal" pa
skeermen, og veelg kanal, baudrate og radiokommunikationsprotokol for at tilslutte til
basestationen (Se venligst vejledningen for den tilsvarende basestation for flere
anvisninger om relevante parametre).

Figur 15

4. Universel parring: Teend den mobile basestation, klik pa "Universel parring" pa
skaermen, og indtast den tilsvarende frekvens, baudrate og
radiokommunikationsprotokol for at tilslutte til basestationen (Se venligst
vejledningen for den tilsvarende basestation for flere anvisninger om relevante
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parametre).
Figur 16
SBAS

SBAS forbindelse: Klik pa kanalen for at tilslutte i SBAS. Driften kan ikke startes, far
SBAS har fuldfgrt konfiguration og konvergens. Hvis du skal skifte til en anden SBAS
kilde, klik pa malsignal kilden, og klik pa OK i popup-vinduet.

Efter vellykket forbindelse skifter signalkildens ikon i gverste hgjre hjgrne til SO0-S20.
Figur 17
PPP

PPP forbindelse: Klik pa kanalen for at tilslutte i PPP. Driften kan ikke startes, for
PPP har fuldfgrt konfiguration og konvergens. Efter vellykket forbindelse skifter
signalkildens ikon i gverste hgjre hjgrne til P.

Figur 18

Forberedende Operationer

1. Bekreeft Korrektion Kilde Forbindelse: Far forberedelse af drift, bekraeft den
aktuelle kilde forbindelse. /\

Figur 19 O)

2. Fa Nuveerende Retning: Efter at h ésb)kraeftet korrektion signalkildens
forbindelsesstatus, kar fremad indtil rqé%@sretningen er bekraeftet (du behgver kun
at udfare det en gang hver gang der den). Sgrg for, at det aktuelle
retningsomrade for karetgjsmodeNen pa skaermen stemmer overens med koretgjets
virkelige keare retning.

Figur 20

3. Opret eller veelg en greense eller vejledningslinje: Du kan ga til "Linje Oprettelse"
til hgjre pa hovedsiden for at oprette nye graenser og vejledningslinjer, eller til "Skift"
for at veelge eksisterende.

Figur 21
4.  Start Drift: Efter import af vejledningslinjen kan du straks starte drift.
Figur 22

5. Du kan ga til "Overblik" til venstre pa hovedsiden for at skifte felt, graense,
vejledningslinje, opgave eller veerktgj.

Figur 23

Vejledningslinje Modeller

Efter indgaelse i processen med at oprette en vejledningslinje, veelg forst
vejledningslinjetypen. | gjeblikket kan du veelge at oprette AB Linje, A+ Linje, Kurve
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Linje og Pivot Linje.

1. AB Linje: Opret en ret vejledningslinje ved at vaelge positionen for punkt A og B,
hvilket er anvendbart for felter med regelmeaessig form.

2. A+ Linje: Opret en ret vejledningslinje ved at veelge positionen for punkt A og
retningsretningen, hvilket er anvendbart for enorme felter med regelmaessig form og
samarbejdende drift.

3. Kurve Linje: Opret en buet vejledningslinje ved at veelge positionen for punkt A
og B, hvilket er anvendbart for uregelmeessige felter eller specielt terreen.

4. Pivot Linje: Opret en runder vejledningslinje med midtpunktet og radius
genereret af en AB buel, hvilket er anvendbart for felter med et centralt pivot
beskyttelses system.

Figur 24
Lineeer Mode A+ Mode Kurve Mode Pivot Mode

Driftsgranseflade

Figur 25

1. Offset distance: Offset afstanden for den akt)\értsdrift i forhold til
vejledningslinjen vises i realtid. r))

2. Korrektion kilde status: Du kan kontrpll e den aktuelle forbindelsesstatus for
satellitter og korrektionssignaler. \>

3. Realtids driftsinformation: Fra v, e il hajre er raekkefalgen af den aktuelle
vejledningslinje, total areal inde eltgreensen, driftet areal & deekningsgrad,
drifteffektivitet og realtids hastighed.

4. Perspektiv skift knap: Klik for at skifte mellem 2D og 3D perspektiver.
5. Fejifinding (Debug): Brugere kan hurtigt indstille koefficienter pa hovedsiden.
6. Status knap: Klik for at vise systemets aktuelle realtids statusinformation.

7. Markér markgraense knap: Nar der ikke er nogen graense, kan de to ender af
feltet blive markeret pa en distance pa mere end 5m. En alarmadvarsel vil poppe op,
nar du naermer dig feltets ende.

8. Vejledningslinje overseettelse knap: Klik for at oversaette vejledningslinjen til at
veere centreret pa karetgjet eller oversaette den til venstre eller hgjre med en bestemt
distance.

9. Menu knap: Klik for at f& adgang til enhedsindstillinger, feltstyring, almindelige
indstillinger, applikationscenter og systemindstillinger.

10. Overblik knap: Klik for at se eller skifte opgavekonfiguration.

11. Linje oprettelse knap: Klik for at starte oprettelse af en ny graense eller en ny
vejledningslinje.

12. Skift knap: Klik for at skifte til en anden graense eller vejledningslinje.
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13. Opgaveopggrelse knap: Klik for at skifte opgarelsesstatus.

El#r Indikerer, at de aktuelle opgavedata bliver registreret.
&l#r Indikerer, at de aktuelle opgavedata ikke bliver registreret.

14. Autopilots knap: Klik for at skifte karetilstand mellem manuel og automatisk
mode.

& %r Indikerer, at det er i automatisk mode tilstand.

& %r Indikerer, at det er i manuel mode tilstand.

Produkt Specifikationer
Nr.  Komponent Specifikationer

1 Kontrolterminal Starrelse: 251x170x17mm;
Skeerm: 10 tommer
oplgsning: 1280*800
RAM: 4GB /\q/
ROM: 64
Str@m@yning: 5V 2A DC;
M(@\ajne signaler: 4G signal.
%@‘iftstemperatur: -10°C til +45°C
Opbevarings temperatur: -20°C til +70°C
Tradlgs kommunikation: 2.4 GHz Wi-Fi, BT 5.0

2 GNSS-modtager Frekvensband: GPS L1/L2/L5, GLONASS
L1/L2, BDS B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS

Driftspaending: 9 V-36 V DC

Driftstram: <300 mA

Storrelse: 162x78 mm

Driftstemperatur: -20°C til +70°C
Opbevarings temperatur: -40°C til +85°C
IP rating: IP67

Port'er: en TNC port, en Type-C port

3 Elektrisk Styremotor  Stremforsyning: 12 /24 V DC

styretgj Toppe drejningsmoment: 20 Nm
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IP rating: IP65

Splined Flere starrelser
heette

Ansvarsfraskrivelse

De produkter, tjenester eller funktioner, du kaber, er styret af kommercielle kontrakter
og vilkar. Vi har listet alle produkter, tjienester eller funktioner i denne manual, mens
nogle af dem maske ikke er ngdvendige. Medmindre andre betingelser er angivet i
kontrakten, giver FJDynamics ingen udtrykkelige eller underforstaede erklaeringer om
indholdet af denne manual.

Denne manual kan opdateres pa grund af produktopgraderinger eller andre arsager.
FJDynamics forbeholder sig retten til at modificere denne manual uden forudgaende
varsel.

Denne manual bruges kun som en vejledning. FJDynamics har gjort alt for at sikre
ngjagtigheden og palideligheden af informationen i denne manual, men kan ikke
garantere, at der ikke er fejl eller udsaettelser. Alle oplysninger i denne specifikation
udger ingen udtrykkelige eller underforstaede ga/r<rﬁer.

e
»
23 HR-EBHTE oV
&
Sazetak sigurnosti

Zahtjevi za operatera

1. Voza€ mora imati voza¢ku dozvolu za poljoprivredne vozila koja zahtijevaju
relevantne lokalne propise.

2. Zabranjeno je voznja pod utjecajem alkohola i umorna voznja.
3. U slu€aju nesrece prvo isklju€ite napajanje.
Radno okruzenje

1. Ispitivanje, kalibracija, podeSavanje ili rad provode na otvorenom polju
udaljenom od gomila ljudi i osigurajte da u radnom podrucju nema irelevantnih osoba
i vozila, kako biste sprijecili ozljede osobno ili Stetu na imovini.

2. Drzite se udaljenih od gomila ljudi, stoke, prepreka, elektroSipki, visokih zgrada,
aerodroma i signalnih tornjeva itd., kako biste izbjegli smetnje u signalu i time
utjecaja na rad.

3. Ne radite u ekstremnim vremenskim uvjetima kao $to su jak kiSa, gusta magla,
shijeg, grmljavina, munja i jak vjetar.

Pravila provodenja rada
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1. Voza€ mora tijekom cijelog voznje u stvarnom vremenu pratiti status rada, kako
bi osigurao pravovremenu ru¢nu intervenciju.

2. Kad vozilo opremljeno ovim sustavom vozi na javnim cestama ili javnim
mjestima, koristite iskljuCivo ru¢no voznju.

Provjera

1. Provjerite je li antena ispravno instalirana. Ako je pomjerena, prije koristenja je
ponovo kalibrirajte.

2. Provjerite je li svi spojni kablovi u dobrom stanju. Ako su oSteceni, prekinite
koristenje i zamijenite ih novima.

Ostalo

1. Ne demontirajte ovaj proizvod samostalno, kako ne biste narusili jamstvenu
uslugu.

2. Ako je oprema ostecena uslijed silne sile (munja, visoka napajanja, sudar itd.), to
nije u okviru besplatnog odrzavanja.

3. Proizvod podrzava ulazni napajanje od 9-36V. Prilikom napajanja ovog proizvoda,
obratite paznju na zahtjeve za napajanje.

Spajanje hardverskog kabela r)/)\q/
Oy

Slika 1 .
1. Glavni napajni kabel Q"
2. Glavni spojni kabel ’5&'

3. Spojni kabel GNSS primopredajnika
4.  Skupina kutnog senzora

5. Radioantena

SRS Prilikom utiskivanja i iskljucivanja uti¢nice GNSS
primopredajnika, obratite paznju je li matica straznje
korpe na mjestu;

Svojstva za zastitu od prasSine i vode nisu trajno
ucinkovita i mogu se oslabiti s proteklim vremenom ili
promjenama u radnom okruzenju.

1. Sva autorska prava na sadrzaj ovog priru¢nika pripadaju tvrtki FJDynamics.
Zabranjeno je bilo kakvo kopiranje, ekstrahovanje, ponovno koristenje, prepisivanje
itd. u bilo kojem formatu.

2. Detaljne informacije o instalaciji, koristenju i aZuriranjima funkcija mozZete pronaci
u priruénicima FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Software User Manual i
FJDynamics AT2 Lite Auto Steer System Hardware Installation Manual na sluzbenoj
web stranici.
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3. Adresa sluzbene web stranice: www.fidynamics.com

4. Adresa tvrtke: 1709, WeiXing Building, 61 Gaoxin South 9th Rd, Nanshan
District, Shenzhen (4.-5. kat zgrade 13 i 4. kat zgrade 2, Nangang Second Industrial
Park, Nanshan District, Shenzhen)

Upute za softver

Kalibracija

Odaberite jezik — Registrirajte se i prijavite se na raun — Popunite informacije o
instalaciji — Odabir moda — Spojite GNSS primopredajnik — Spojite izvor signala —
Dohvatite azimut — Postavite parametre vozila — Kalibrirajte kutni senzor —
Kalibrirajte vozilo — Kalibrirajte alat — Zavrsite instalaciju i kalibraciju.

Spajanje GNSS primopredajnika

1. Kliknite na ,Postavke uredaja — Spajanje WLAN uredaja" da biste pristupili
stranici za spajanje.

Slika 7

2. Sustav automatski uklju€uje Bluetooth i tra“f’l\rrlﬁaje GNSS primopredajnika.
Odaberite svoj GNSS primopredajnik u listi u@?&a.

Slika 8 O

3.  Nakon odabira GNSS primopred@ika, sustav ga automatski spaja.

4. Nakon uspjeSnog spajanja, B@ooth veza se automatski isklju€uje, a sustav
treba neko vrijeme da zavrsi inicijalizaciju komunikacije.

Slika 9

Odabir izvora korekcijskog signala

Idite na listu izbornika i kliknite na Izvor korekcije u Postavkama uredaja da biste
pristupili sucelju izvora korekcijskog signala.

Slika 10 Slika 11

Mrezno RTK

Ntrip veza: Unesite ,Host" (Vlasnik) i ,Port" (Port) i kliknite na ,Dohvatite izvor". Port s
najjagim signalom automatski se prikazuje u ,Cvoru izvora".

Nakon dohvata ¢vora, unesite svoje podatke racuna u polja ,Racun" i ,Lozinka".
Kliknite na ,,Spojite" da biste se spojili s odgovaraju¢im mreznim RTK.

Slika 12

Bazna stanica RTK
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1. Pariranje putem koda: Uklju€ite mobilnu baznu stanicu, kliknite na ,Pariranje
putem koda" na zaslonu i unesite kod da biste se spojili s baznom stanicom (vise
uputa o unosu koda mozete pronadi u priru¢niku za korisnike bazne stanice).

Slika 13

2. Pariranje putem frekvencije: Ukljucite mobilnu baznu stanicu, kliknite na
.Pariranje putem frekvencije" na zaslonu i unesite frekvenciju da biste se spajili s
baznom stanicom (viSe uputa o unosu frekvencije mozete pronaci u priru¢niku za
korisnike visokoteSne bazne stanice).

Slika 14

3. Pariranje putem kanala: Ukljuc€ite mobilnu baznu stanicu, kliknite na ,Pariranje
putem kanala" na zaslonu i odaberite kanal, baud brzinu i radio komunikacijski
protokol da biste se spajili s baznom stanicom (viSe informacija o relevantnim
parametrima mozete pronaci u priru¢niku za korisnike odgovarajuce bazne stanice).

Slika 15

4. Univerzalno pariranje: UkljuCite mobilnu baznu stanicu, kliknite na ,Univerzalno
pariranje" na zaslonu i unesite odgovarajucu frekvenciju, baud brzinu i radio
komunikacijski protokol da biste se spajili s baznom stanicom (vise informacija o
relevantnim parametrima mozete pronaci u priruénﬁw za korisnike odgovarajuée

bazne stanice). 0)’))

Slika 16

SBAS \/

SBAS veza: Kliknite na kanal za pﬁb%’e u SBAS. Rad se ne moze zapoceti dok
SBAS ne zavrsi konfiguraciju i k(ivergenciju. Ako trebate prebaciti na drugi SBAS
izvor, kliknite na ciljni izvor signala i u pojavnom prozoru kliknite na OK.

Nakon uspjesnog spajanja, ikona izvora signala u gornjem desnom kutu se mijenja u
S00-S20.

Slika 17
PPP

PPP veza: Kliknite na kanal za spajanje u PPP. Rad se ne moZe zapoceti dok PPP
ne zavrSi konfiguraciju i konvergenciju. Nakon uspjeSnog spajanja, ikona izvora
signala u gornjem desnom kutu se mijenja u P.

Slika 18

Pripremske operacije

1. Potvrdite spajanje izvora korekcije: Prije pripreme za rad, potvrdite trenutno
spajanje izvora.

Slika 19

2. Dohvatite trenutni azimut: Nakon potvrde statusa spajanja korekcijskog signala,
vozite naprijed dok se azimut ne potvrdi (ovo je potrebno napraviti samo jednom
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prilikom svakog ukljuc€ivanja). Osigurajte da trenutni azimut modela vozila na zaslonu
odgovara stvarnom smjeru voznje vozila.

Slika 20

3. Stvorite ili odaberite granicu ili vodnu liniju: Mozete otiCi na ,Stvaranje linije"
desno na glavnoj stranici da biste stvorili nove granice i vodne linije, ili na
.Prebacivanje" da biste odabrali postojece.

Slika 21
4. Zapoc€nite rad: Nakon uvoza vodne linije, moZete odmah zapoceti rad.
Slika 22

5.  Mozete oti¢i na ,Pregled" lijevo na glavnoj stranici da biste prebacili polje,
granicu, vodnu liniju, zadatak ili alat.

Slika 23

Modovi vodnih linija

Nakon ulaska u proces stvaranja vodne linije, prvo odaberite tip vodne linije.
Trenutno mozZete odabrati stvaranje AB linije, A+ linije, krivuljne linije i Pivot linije.

1. AB linija: Stvorite ravnu vodnu liniju odablrow\rbbzaja toCaka Ai B, sto je
pogodno za polja s regularnim oblikom.

2. A+ linija: Stvorite ravnu vodnu liniju oglirom polozaja to¢ke A i smjera azimuta,
Sto je pogodno za ogromna polja s regébmim oblikom i suradnicki rad.

3. Krivuljna linija: Stvorite krivu ¥a®n liniju odabirom polozaja to¢aka A i B, sto je
pogodno za iregularna polja ili po3€bno tereno.

4.  Pivot linija: Stvorite kruznu vodnu liniju s centrom i polumjerom generiranim iz AB
luka, $to je pogodno za polja s centralnim pivotnim sustavom za zalivanje.

Slika 24

Linearan mod A+ mod Krivuljskimod Pivot mod

Radno sucelje
Slika 25

1. Offset udaljenost: U stvarnom vremenu se prikazuje offset udaljenost trenutnog
rada u odnosu na vodnu liniju.

2. Status izvora korekcije: MoZete provijeriti trenutni status spajanja satelita i
korekcijskih signala.

3. Informacije o radu u stvarnom vremenu: S lijeve na desnu stranu redom su redni
broj trenutne vodne linije, ukupna povrsina unutar granice polja, obradena povrsina i
pokrivenost, ucinkovitost rada i brzina u stvarnom vremenu.

4.  Gumb za prebacivanje perspektive: Kliknite da biste prebacili izmedu 2D i 3D
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perspektive.
5. Debugiranje: Korisnici mogu brzo postaviti koeficijente na glavnoj stranici.

6. Gumb statusa: Kliknite da biste prikazali trenutne informacije o statusu sustava u
stvarnom vremenu.

7. Gumb za oznacavanje ruba polja: Ako nema granice, oba kraja polja mogu se
oznaciti na udaljenosti vise od 5m. Kada se priblizavate kraju polja, pojavljuje se
alarmno upozorenje.

8. Gumb za translaciju vodne linije: Kliknite da biste preveli vodnu liniju da bude
poravnata s centrom vozila ili da je preveli lijevo ili desno za odredenu udaljenost.

9.  Gumb izbornika: Kliknite da biste pristupili postavkama uredaja, upravljanju
poljem, opéim postavkama, centru aplikacija i sustavnim postavkama.

10. Gumb pregleda: Kliknite da biste pregledali ili prebacili konfiguraciju zadatka.

11. Gumb za stvaranije linije: Kliknite da biste zapoceli stvaranje nove granice ili
nove vodne linije.

12. Gumb za prebacivanje: Kliknite da biste prebacili na drugu granicu ili vodnu liniju.
13. Gumb za biljeZzenje zadatka: Kliknite da biste prebacili status biljeZzenja.

El#r Oznacava da se podaci trenutnog zadatka &J@ée
Kl#r Oznacava da se podaci trenutnog zadaﬁé)ge biljeze.

14. Gumb autopilota: Kliknite da biste pﬁe}acili rezim voznje izmedu ru¢nog i
automatskog moda. X '

El#r Oznacava da je u aktivnom\&matskom modu.

El#r Oznacava da je u aktivnom ru¢énom modu.

Specifikacije proizvoda

Bro Komponenta Specifikacije

J

1 Kontrolni terminal Veli¢ina: 251x170x17mm;
Veli€ina zaslona: 10 inCa
Rezolucija: 1280*800
RAM: 4GB
ROM: 64GB
Napajanje: 5V 2A DC;

Primljeni signali: 4G signal.
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Radna temperatura: -10°C do +45°C
Temperatura ¢uvanja: -20°C do +70°C

Bezi¢na komunikacija: 2.4 GHz Wi-Fi, BT 5.0

2 GNSS primopredajnik Frekvencijski opseg: GPS L1/L2/L5, GLONASS
L1/L2, BDS B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS

Radno napajanje: 9 V-36 V DC

Radni tok: <300 mA

Veli¢ina: 162x78 mm

Radna temperatura: -20°C do +70°C
Temperatura ¢uvanja: -40°C do +85°C

IP ocjena: IP67

Portovi: jedan TNC port, jedan Type-C port

3 Elektricni Radni Napajanje: 12 V/24 V DC

volan motor .
ola oto Vrhunski momengy20 Nm

IP ocjena: IP65)

o)
Splajgna  Vige v%&%

casa Q
&
Isklju€enje odgovornosti

Proizvodi, usluge ili funkcije koje kupujete upravljaju se komercijalnim ugovorima i
uvjetima. U ovom priruéniku su navedeni svi proizvodi, usluge ili funkcije, iako neki
od njih mozda nisu potrebni. Osim ako ugovor ne predvida drugacije uvjete,
FJDynamics ne daje nikakva izri€ita ili podrazumijevana izjava o sadrzaju ovog
priruénika.

Ovaj priru¢nik moze biti azuriran uslijed nadogradnji proizvoda ili drugih razloga.
FJDynamics zadrzava pravo da izmijeni ovaj priru¢nik bez prethodnog obavijesti.

Ovaj priru¢nik sluzi samo kao vodi¢. FJDynamics je napravila sve moguce napore da
osigura to¢nost i pouzdanost informacija u ovom priruéniku, ali ne moze garantirati
da nema gresaka ili propusta. Sve informacije u ovoj specifikaciji ne predstavljaju
nikakvo izricito ili podrazumijevano jamstvo.

24. EL-%HE1E

2uvoyn Ac@aAgiag
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ATtrautioeig yia Tov E¢otrAioTh

1. O odnyog TTPETTEI va KATEXEI TRV AdEIa 0OYNONG YIa YEWPYIKG OXAUATA TTOU
OTTAITEITAI ATTO TIG OXETIKEG TOTTIKEG DIATALEIG.

2. E&ayopevetal n odriynon utréd tnv £1midpacn aAkodAou Kal n odAynon Pe KOTTOG.
3. Zg TTepiTrTwaon atuXnPoTOG, ATTEVEQYOTTOINOTE TTPWTA TNV TPOYODOTia EVEPYEIQG.
Epyaoiaké MepidAAov

1.  EkteAéoTe dokipég, kaniBpwan, pubuion r AeiToupyia o€ €va avoixTo Xwpdol
MOKpPIA atrd TTANON avBpwTTwy Kal BeRaiwbeite OTI dev UTTAPYXOUV GOXETOI ATOUO KAl
OXNMaTa OTNV TTEPIOXT AEITOUPYIaG yia TNV TTPOANWN TPAUPGTIOPWY i ATTWAEIAG
TTEPIOUTIaG.

2. Meivete pakpid atro TARBN avBpwTwy, {Wa, ENTTodIWV, TTOAOUG NAEKTPIKAG
EVEPYEIOG, WNAA KTipla, agpodpduia Kal TTUPYOUG CNUATWY K.ATT., YIO VO OTTOQUYETE
TTapePBOAEG O0TO Onpa Kal ouvéquentemente emidpaon oTn Asimoupyia.

3. Mnv gpydleoTe uTTO aKpaieg KAIPIKEG OUVORKES OTTWG £VTOVOG BPOXT], TTUKVI)
OMIiXAN, XIOVI, KEPAUVOG, AOTPATTH KAl IOXUPOS AVEUOG.

Kavoviouoi AsiToupyiag

1. O odnyog mpéTrel va TTapakoAouBei o npay}\] 0 xpovo Tnv KatdoTtaon
AeiITroupyiag kaB' 6An Tnv didpkela TG 0dryno Qy va e€a0@aAiosl cBoeBpeMeEHN
XEIPOKivNTN TTapéupaan. 6)

2. Otav éva éxnua €COTTAICUEVO PE AURQ YO oUCTNMA KIVEITAlI 0€ dNUOaIEg dpOUoUG I
onuoéoIeg BEOEIG, XPNOIYOTTOINCTE ur@eleKd Xelpokivntn odAynon.

‘EAgyxog \%rb

1. BeBaiwbeite 611 n Kepaia eival cwoTd eykateoTnuévn. Edv €xel yetakivnOei,
KanippwaoTe TNV ava TTpIv atrod Tnv XpnRon.

2. BeBaiwBeite 611 6Aa T KAOAWDIA CUVOEONS BpiokovTal o KaAG KaTdoTaon. Edv
gival KATECTPANPEVA, OTAMOTACTE TNV XPHON KAl QVTIKOTACTHOTE TA JE VEQ.

AAAa ZToixeia

1.  Mnv ammoouvapuoAoyACETE AUTO TO TTPOIOV POVOG OAG, VIO VA PNV ETTNPEACETE
TNV UTTNPECIia gyyunong.

2. Edv n e€ommAICPOG KaTtaoTpa@ei Adyw aveTTIKPATIOTWY YEYOVOTWYV (0OTPATTH,
uynAn Taon, olykpouon K.ATT.), &€V EUTTITITEI OTO TTAQICIO TG dWPEAV OUVTAPNONG.

3. To mpoidv uttooTnpilel eicodo 9-36V. Katd tTnv Tpo@odoacia evépyeElag o€ auTo TO
TTPOIOV, TTPOCEETE TIG ATTAITHOEIS YIa TNV TPoPodoaia.

2uvdeon KaAwdiou Yrodoung

Eikéva 1

1. Kupio kaAwdlio Tpopodoaiag
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2. Kupio kaAwdio ouvdeong
3. KaoAwdio ouvdeong 6éktn GNSS
4. XUvoAo a108NnNTAPQ ywviag

5. Padiokepaia

Bl ¥R Katd tnv ouvdeon A TNV a1roouvdean Tou TTulAiou Tou
0¢kTn GNSS, TpooégTe €dv TO écrou Tou TTiIoW
KAAupMOTOG gival oTn B€0n Tou;

O11816TNTEC TTPOCTACIOg ATTO OKOVN Kal vePO dev gival
MOVIUQ OTTOTEAEOPATIKEG Kl UTTOPEI va €£a00evioouV e
TNV TTAPOdO TOoU XPOVoU A TIG AAAAYEG TOU £EpYACIAKOU
TePIBAAAOVTOG.

1. OAa 10 SIKAIWPATA TIVEUPATIKAG I8I0KTNCIAG YIO TO TTEPIEXOUEVO QUTOU TOU
eyxelpidiou avAikouv otnv FJDynamics. ATTayopgUeTal OTTOIAOATIOTE HOPPI)
QVTIYPOQNG, EEAYWYNAG, ETTAVAXPNCIKPOTTIOINONG, ETTAVEKTUTIWONG K.ATT.

2. o AeTTTOPEPEIEG OXETIKA WE TNV EYKATACTACT, TNV XPHON KAl TIG EVNUEPWOEIG
AgIToupylwy, avatpéfte ota eyxelpidia FJ Dynamlcs AT2 Lite Auto Steer System

Software User Manual kai FJDynamics AT2 theA{ Steer System Hardware
Installation Manual oTnv etTionun 10To0€AidQ,

3. AigBuvon etmionung I0TOCEAIBAG: wwv(ﬁdynamlcs com

4. AigvBuvon etaipeiog: 1709, KTIpIO@\Y’(Ing 61 Gaoxin South 9th Rd, lNepioxn
Nanshan, Zev Tlev (40¢-50G 6po agou KTIpiou 13 kai 406 6poPOG ToU KTIpiou 2,
Nangang Second Industrial Park,YTepioxr) Nanshan, Zev Tlev)

Odnyigg yia To AoyioHIkS

KaAiBpwon

EmA&ETE yAwooa — Eyypageite kal ouvdeBeiTe 0TO AOyaplaoud — ZUPTTIANPWOTE
TTANPoPopicg eykatdotaong — EmmAoyn Asimtoupyiag — ZuvdéoTe Tov OékTn GNSS —
2uvdéaTe TNV TTNYH oAUaTog — AGBETE TNV ywvia kateuBuvong — OpioTe TIg
TTapPaUETPOUG Tou oxfuaTog — KaAibrijoTe Tov aioBntripa ywviag — KaAibrioTe 10
oxnua — KahibrioTe Tnv €€0TTAICUSG — OAOKANPWOTE TNV EYKATACTACT KAl TNV
Kanippwon.

2uvoéoTte Tov AéKTn GNSS

1. Kdvte KAIK 010 «PuBpiceic cuokeung - Zuvdeon ouokeung WLAN» yia va
QTTOKTAOETE TTPOCRACN 0T oeAida oUvdEDNG.

Eikova 7

2.  To cuoTnua evepyoTrolei autéuaTta 1o Bluetooth kal avalnTtd cuokeuég SEKTN
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GNSS. EmA&ETe Tov 8ékTn GNSS 0ag 0Tn AioTa TwvV CUCKEUWV.
Eikéva 8
3. Metd v emmAoyr Tou 8¢kt GNSS, 10 oUoTNUa ToV OUVOEEI AUTOUATA.

4. Metd mnVv mmiTUX) OoUVdeon, n ouvdeon Bluetooth atrevepyoTroicitTal autopata Kal
TO oUOTNUAa XPEIAleTal Aiyo XpOVvo yia va OAOKANPWAOEl TNV apXIKOTToiNoN TNG
ETTIKOIVWVIOG.

Eikova 9

EmiAéSTe TNV NMnynR Kopuypévou ZARaTog

MeTaBeite oTn AioTa pevou kai kKavte KAIK ato «Inyr) Kopuypévou ZrPaTog» oTIg
PuBuioeig cuoKeung yia va attokTAoETE TTPOCRacn atnv dIETTAPH TNG TTNYAS
KOPUYHEVOU CANATOG.

Eikova 10 Eikéva 11

AikTuako RTK

>0vdeon Ntrip: Eicayayete «Alakouiotr gy (Host) kal «@Upa» (Port) kal Kavte KAIK
oT1o «Afyn MNMnyng». H B0pa pe 1o 1I0XupdTEPO om\G]e)J(pavi(sTal auTtéuaTa OTO
«Koppog Mnyng». f))

MeTa TNV Afjyn Tou KOUPOU, EICAYAYETE TIG @%ocpopieg TOou AoyaplaopoUu oag oTa
media «Aoyaplaopog» Kal «KwdIKog Hp@aong». KavTe KAIK 0TO «ZUvOECN» YIa va
ouvOEeBEiTE OTO AVTIOTOIXO DIKTUOKO I?('%

Eikéva 12 @

Baoikni Zrabun RTK

1.  Zeuydpwpa pEow Kwdika: EvepyoTroinaTe Tnv KivnTr BaciKr oTabur, KAVTE KAIK
OTO «ZEUYAPWHA HEOW KWAIKA» aTNV 080vn Kal EI0ayAyeTe TOV KWOIKA YIG vVa
ouvdeBeiTe 0TN BACIKA OoTOBUA (YIA TTEPICOOTEPES 0BNYIEG OXETIKG UE TNV E10AYWYN
TOU KWAIKA, avaTpéETe OTO £YXEIPIBIO XPNOTN TNG BACIKAG OTABUNG).

Eikova 13

2. ZeuyGpwua yEow ouxvotntag: EvepyotroifoTe Tnv KivnTh Bacikr otabur, KAvTe
KAIK 0TO «Zeuydpwua JEow ouxvoeTNTag» OTnVv 080vn Kal €I0ayAayeTe TNV ouxvotnTta
yla va ouvdeBeite oTn Bacikr oTadun (yia TTEPICCAOTEPEG OONYIEG OXETIKA HE TNV
€I0QYWYN TNG auxvOTNTAG, avaTPEETE OTO £YXEIPIOIO XPAOTN TNS UWNANG 1I0XU0G
Baoikng oTaBung).

Eikova 14

3.  Zeuydpwpa yéow kavaAiou: EvepyotroijoTe Tnv KivnTr BaciKr oTabur), KAvTe
KAIK OTO «ZeUyApwa HEOW KavaAioU» aTnv 086vn kal eTTIAEECTE TO KAVAAI, TNV
TaxutnTa baud kal To padiokoIvwVvIako TTPWTOKOAAO yia va ouvdeBeite 0Tn Bacikn
oTaOUN (Y10 TTEPICOOTEPEG TTANPOPOPIEG OXETIKA UE TIG OXETIKEG TTAPAUETPOUG,
avaTPEETE OTO €YXEIPIDIO XPAOTN TNG QVTIOTOIXNG BACIKNAG OTABUAG).
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Eikéva 15

4. Opoyevég Ceuyapwpa: EvepyotroinoTe TNV KivnTA Bacik o1abun, KAvTe KAIK GTO
«Opoyevég Ceuydpwpo» oTnv 080vN Kal EI0ayAayeTe TNV AVTIOTOIXN OUXVOTNTA,
TaxutnTa baud kal padiokoIvwviakd TTPWTOKOAAO yia va ocuvdeBeiTe oTn BACIKA
oTa0uN (Yo TTEPICOOTEPES TTANPOPOPIEG OXETIKA HE TIG OXETIKEG TTAPAUETPOUG,
avaTpEETE OTO €yXEIPIDIO XPAOTN TNG avTioToIXNG BACIKAG OTABUAC).

Eikova 16
SBAS

20vdeon SBAS: Kdvte KAIK 0TO KavaAl yia ouvdeon oto SBAS. H Aciroupyia dev
pTTOPEl Va EekIvAoEl Ewg 6Tou To SBAS oAokAnpwoaoel Tn diapdpewaon Kal Tn oUyKAIoN.
Edv xpeiaoTei va petapeite o€ GAAN TNy} SBAS, kavte KAIK otnv 1T CCCI] TTNYA
OnuaTog Kal kavte KAIKk ato OK 010 avaduduevo TTapddupo.

Metd TnVv €mmiTUX) OUVOEDN, TO €IKOVIBIO TNG TINYAS OAMATOG OTNnV £TTdvw 6£gIG ywvia
aAAGlel og S00-S20.

Eikova 17
PPP

>2uvdeon PPP: Kavte KAk 010 KavaAl yia ouvdeon ggo PPP. H Asitoupyia dev ptropei
va gekivrioel Ewg 61ou To PPP oAokAnpwaoel Tn ;@F&S(pwon Kal TN oUykAion. Metd

TNV ETMTUXA OUVOEDN, TO €IKOVIBIO TNG TTNYNS QRUATOG OTNV £TTAVW OEEIA Ywvia
aAAGCel o P. .
O
Eikéva 18 .
X

, (o)
MNMpoeTOINAOTIKEG Evsp%Tnng

1. EmBeBaiwyoTe TRV oUvOECN TNG TTNYAS KOPUYHEVOU oruaTog: MNpoTou
TTPOETOINACETE TNV AsITOUpyia, eMBERBAIWOTE TNV TPEXOUTA OUVOEDN TNG TTNYAG.

Eikova 19

2. Nd&Bete TNV Tpéxouca kateuBbuvon: MeTd Tnv emBeRaiwon NG KATGdoTaong
oUVOEONG TOU KOPUYHEVOU CAPOTOG, 0dNYNOTE TTPOG TA EUTTPOG £Wg OTOU
emPBeRaiwbei N kaTeUBuvon (aTTaITeiTal va yivel pévo pia eopd K&Be @opd TTou
EVEPYOTTOINTETE TO oUOTNUA). BeBaiwBeite 6T N TpExouoa KaTeUBUVON TOU PJOVTEAOU
TOU OXN\MATOG OTNV 006V CUPQWVEI JE TNV TTPAYHATIK KATeEUBuvon Kivnong Tou
OXNMaTOG.

Eikéva 20

3. AnuioupynoTe N emAEETE Eva OpIo i YIa ypauun kaBodrynong: Mtopeite va
MeTapeiTe oTo «Anpioupyia Mpappng» ota de€Id TNG KUpIag oeAidag yia va
ONUIoUPYAOETE VEQ OpIa Kal YPANPEG KaBodrAynong, f oTo «EvaAAaynh» yia va
ETTIAEEETE UTTAPXOUOEG.

Eikéva 21

4. ZekivioTe TNV Asimoupyia: MeTa Tnv €l0aywyr] TNG Ypauufig kabodiynong,
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MTTOPEITE Va EEKIVAOETE TNV AEITOUpYia auéowc.
Eikéva 22

5.  Mrmopeite va petaBeite oto « EMOKSTTNON» OTA APIOTEPA TNG KUPIAG GEAIDAG yIa
va aAAGEETE XWpAQI, 6plo, Ypapuni kaBodrynong, epyacia ) eCOTTAICHO.

Eikéva 23

Agitoupyieg Mpappng KaBodnynong

Metd Tnv €icodo oTn diadikacia dnuioupyiag ypapung KaBodrynong, ETTIAEETE TTPWTA
Tov TUTTO TNG YPAMMNAG KaBodrynong. ETri Tou TapdvTtog, UTTOPEITE va TTIAECETE va
onuioupynoete Npauun AB, Ipappn A+, KoupBikn pauun kai Fpapun Pivot.

1. paupn AB: AnuioupyAoTe pia euBeia ypapuni kaBodrynong emmAEyovTag TV
Béon Twv onueiwv A kai B, n otroia gival KATGAANAN yia Xwpd@ia e KAVOVIKR HOP®H.
2. [papun A+: AnpioupynoTe dia euBegia ypauur kaBodriynong eTmIAEyovTag TV
B¢on Tou onueiou A kai TNV KateuBuvaon TTpowBinaoNng, n otroia gival KATAAANAN yia
TEPAOTIO XWPAPIA UE KAVOVIKI] HOPPI] KOI CUVEPYATIKI AEIToupyia.

3. KoupBikn papun: AnuioupynoTe Pia KUPTA YPAPUn KaBodriynong eTmA&yovTag
TNV B€0n Twv onueiwv A kail B, n ottoia gival KatdAAQAn yia akavovioTa xwpdeia A
€I0IKO £00QOG. /\

4. [papun Pivot: AnuioupynoTe uia KUKAlKr']Qg MM KaBodAyNnong e TO KEVTPO Kal
TNV aKTiva 1Tou dnuioupyouvTal atrd éva\f@ AB, n otroia gival kKatdAAnAn yia
Xwpdoeia ye ouoTnUa Apdeuong Je KE\@ TTifo.

Eikova 24 ’5&

Eubcia Aeitoupyia Aermoupyia A+ KoupBikr Asitoupyia  Asitoupyia Pivot

Alaocuvdeon Asitoupyiag

Eikova 25

1.  AmooTtaon PeTaTotTiong: Epgavidel o€ TTpaydaTiko Xpovo Tnv attdéoTaon
METATOTTIONG TNG TPEXOUO UG AEITOUPYIAG OXETIKA WE TNV YPAUMI KaBodriynong.

2. KardoTtaon mnyng Kopuypévou oAuaTtog: MTTopeiTe va eAEYEETE TNV TpEXouoa
KATAoTaON OUVOECNG TWV dOPUPOPWY KOl TWV KOPUYUEVWY CNUATWY.

3. TAnpowopieg Acitoupyiag o€ TTpayuaTiké xpovo: ATré Ta aploTepd TTPog Ta SeCIA
gival n ogipd TNG TPEXOUCOG YPAUMNAG KaBodynong, N CUVOAIKA €TTIQAVEIQ eVTOG TOU
Opiou Tou Xwpagiou, n AsiIToupynuévn TTIPAVEIA Kal N KAAUWN, N OTTOTEAECUATIKOTNTA
AeIToupyiag Kal n TaxUuTnTa o€ TTPAYMATIKO Xpovo.

4. KoupTri yia Tnv evaAhayn TTpooT TIKAG: KA&vTe KAIK yia va evaAayr mexay
TpooTTiKA 2D kai 3D.

5.  Avakartaokeur (Debug): O1 xpAoTeg uTmopoUv va pubuicouv ypriyopa Toug
OUVTEAEOTEG OTNV KUpIa oeAida.
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6. Kouputri katdoTaong: KAvte KAIK yIa va EJQAVICETE TIG TPEXOUCES TTANPOPOPIES
KatdoTaong TOU CUCTAUATOS O€ TTPAYHATIKO XPOVo.

7. KoupuTri yia TNV €TTIOHHavon Tou GKPOU TOU Xwpa@iou: Edv dev uttdpyel oplo, Ta
OUO AKpa TOU XwpPa@IioU UTTopouv va eTTIonUavOoUy o€ atrdéoTacn TTEPICOOTEPO ATTO
5u. ©a gpavioTei yia TTPoeIdoTToinan cuvayepuou 6Tav TTANCIACETE TO TEAOG TOU
Xwpagiou.

8.  KoupTri yeTa@opdg ypauung kabodrynong: KAavTe KAIK yia va HETAPEPETE TNV
YPAMMN KaBodrynong WOoTe va gival EUBUYPAPMIOHEVN PE TO KEVTPO TOU OXMMOTOG 1)
Va TNV METAQEPETE apIoTEPA 1 OeCIG KATA PIa opiopévn aTTOoTACN.

9.  KoupTtri pevou: KavTe KAIK yia va aTTOKTACETE TTPOCRACN OTIG pUBMICEISC CUOKEUNG,
SIaXEIPION XWPAPIOU, YEVIKEG PUBUICEIG, KEVTPO £QAPUOYWYV KAl CUGTNMIKEG PUBUICEIG.

10. KoupTri emokoTnNong: Kavte KAIK yia va &€ite i va aAAdgeTe Tn dlouodpewaon NG
gpyaaciag.

11. KoupTri dnuioupyiag ypapung: Kavre KAIK yia va EekiviioeTe Tn dnuioupyia evog
VEOU Opiou A MIOG VEQG YPAMMNG KaBodrynong.

12. Kouptri evaAAayng: Kavte KAIK yia va aAAGEETE e GAAO OpIo A ypapun
kabodnynong.

13. KoupTri eyypa@ng epyaoiag: Kavte KAIK yia \a\rsu)\)\ayr’] TNV KardoTtaon
EYYPOQAG. %)
ElFR Yodeikvuel 6T Ta dedopéva Tng Tpé)@gag gpyaaciag eyypagpovral.

El#r Ymodeikviel 611 Ta dedopéva m&@éxouoag gpyaociag dev eyypapovtal.

14. Kouprtri autéuaTou 'ITI)\éTOUZ@S KAIK yia va evaAAayr] Tn Asiroupyia odriynong
METAEU XEIPOKIVNTNG KAl AuTOPATNG AEITOUpYiag.

E]#5 Y1rodeikvuel 0TI BpioKETOI O KATAATAON AUTOUATNG AEITOUPYIaG.

El#R YTrodeikvuel OTI BpioKeTal O€ KATAGTAON XEIPOKIVNTNG AEITOUpYiag.

MNMpodiaypagég Mpoidvrog

Ap ZuoTaTtikd Mpodiaypagég

1 TepuaTIKO EAEyXOU Méyeboc: 251x170x17mm;
066vn: 10 ivtoeg
AvdAuon: 1280*800
RAM: 4GB
ROM: 64GB
Taon Tpogodoaoiag: 5V 2A DC;
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>AuaTa TTou AauBdvovtal: Zhipa 4G.
O¢epuokpacia Asitoupyiag: -10°C €wg +45°C
O¢puokpacia ammobrikeuong: -20°C €wg +70°C
AauUpuarn emkoivwvia: 2.4 GHz Wi-Fi, BT 5.0

2 Aéxktng GNSS Opdigeg ouyvotntag: GPS L1/L2/L5, GLONASS
L1/L2, BDS B1/B2/B3, Galileo E1/E5b, SBAS

Tdon Asitoupyiag: 9 V-36 V DC

Peupa Aeitoupyiag: <300 mA

MéyeBog: 162x78 mm

O¢puokpacia Asitoupyiag: -20°C €wg +70°C
O¢epuokpacia amobrikeuong: -40°C £wg +85C
BaBudég mpooTtaciag IP: IP67

Oupeg: pia Bupa TNC, pia Bupa Type-C

3 HAekT  HAekTpIKO Taon Tpocpoéociag:ﬁﬁV/24 vV DC
PIKO TIUGVI

; MéyioTtn potrn;
TIMOVI

Baepo)\oyl.c@: 65

XuTtdavn ue I'Io)\)\a@d MEYEDN
papdoug

Atréoupon EuBivn

Ta TTpoidVTa, 01 UTTNPECIES A OI A&IToupyieg TTOU ayopdoaTe DIETTOVTAI OTTO EUTTOPIKOUG
oupBoAaioug kal 6poug. ‘Exoupe kataxwproel OAa Ta TTPoIidVTA, TIG UTINPETIEG ] TIG
AeIToupyieg o€ auTd TO EYXEIPIDIO, AV KAl HEPIKA OTTO QUTA EVOEXETAI VA UNV €ival
amrapaitnTa. Edv dev TTpoBAe@BoUv GAANeg TTpoUTTOBE0EIG OTOV CUUBOAOIO, N
FJDynamics dev divel kavéva ypaTrTo 1 evvontd SNAWPA OXETIKA PE TO TTEPIEXOUEVO
auTtou Tou gyXelpidiou.

AuTO TO eyxeIpidio PTTopEl va evnuepwBEei Adyw avaBdabuiong TTpoidvTog 1 GAAwV
Aoywv. H FJDynamics diatnpei 10 SIKQiWPa va TPOTTOTTOINCElI aUuTO TO £yXEIPISIO
XWPIG TTponyoupevn €190TT0INCN.

AuTO TO eyxeIpidlo XpnaolpoTroleital povo wg 0dnyos. H FJDynamics €xel kavel Kabe
ouvarr TpooTdbela yia va eEac@alioel TNV akpiBeia Kal TNV agloTmoTia Twv
TTANPOYOPIWYV OE AUTO TO eYXEIPIDIO, AANG dev uTTOPE va eyyunBei 611 dev UTTAPXOUV
AGBN N TrapaAeiyels. OAeg o1 TTANPo@opiEG oe auTtrv TNV TTPodiaypa@r &V aTToTEAOUV
Kavéva ypaTrto r evvonTo eyyunon.
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1C:33312-T10

This device contains licence-exempt transmitter(s)/receiver(s) that comply
with Innovation, Science and Economic Development Canada’s licence-exempt
RSS(s). Operation is subject to the following two conditions:

(1) This device may not cause interference.

(2) This device must accept any interference, including interference that may cause
undesired operation of the device.

L'émetteur/récepteur exempt de licence contenu dans le présent appareil est
conforme aux CNR d’Innovation, Sciences et Développement économique Canada
applicables aux appareils radio exempts de licence. L'exploitation est autorisée aux
deux conditions suivantes:

(1) L' appareil ne doit pas produire de brouillage;

(2) L' appareil doit accepter tout brouillage radioélectrique subi, méme si le brouillage
est susceptible d' en compromettre le fonctionnement.

/\’1/

This EUT is compliance with SAR for gen F&)pulatlon/uncontrolled exposure limits
in ISED RSS-102 and had been tested i \&ordance with the measurement
methods and procedures specified in @: EEE 62209-1528. This equipment should
be installed and operated with migi distance 0 mm between the radiator and
your Body-worn /Hotspot. This deXice and its antenna(s) must not be co-located or
operating in conjunction with any other antenna or transmitter.

Cet EUT est conforme aux limites d'exposition SAR pour la population générale/non
controlée de I''SDE RSS-102 et a été testé conformément aux méthodes et
procédures de mesure spécifiées dans la norme IEC/IEEE 62209-1528. Cet
equipement doit étre installé et utilisé a une distance minimale de 0 mm entre le
radiateur et votre Porté au corps /Point d’accés. Cet appareil et ses antennes ne
doivent pas étre situés ou fonctionner en conjonction avec une autre antenne ou un
autre émetteur.

Operation of this device is restricted to indoor use only. (5150-5350MHz)

Le fonctionnement de cet appareil est limité a une utilisation en intérieur uniquement.
(5150-5350MHz)

ssion frequencies of U-NII-1, U-NIl 2A, U-NII 2C and U-NII-3 meets the requirements
of RSS-Gen Issue 5, Section 6.11, and the manufacturer states that their
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transmissions remain within the U-NII-1, U-NII 2A, U-NII 2C and U-NII-3 bands.

Pour le Canada : La stabilité de fréquence de toutes les fréquences de transmission
U-NII-1, U-NII 2A, U-NII 2C et U-NII-3 répond aux exigences de la norme CNR-Gen,
édition 5, section 6.11, et le fabricant déclare que leurs transmissions restent dans
les bandes U-NII-1, U-NII 2A, U-NII 2C et U-NII-3.

IC:33312-AT2LITE

This device contains licence-exempt transmitter(s)/receiver(s) that comply with
Innovation, Science and Economic Development Canada’s licence-exempt RSS(s).
Operation is subject to the following two conditions:

(1) This device may not cause interference.

(2) This device must accept any interference, including interference that may cause
undesired operation of the device.

L'émetteur/récepteur exempt de licence conten )Q@ le présent appareil est
conforme aux CNR d’Innovation, Sciences e eloppement économique Canada
applicables aux appareils radio exempts de{}cence L'exploitation est autorisée aux
deux conditions suivantes: \,

(1) L' appareil ne doit pas prodm?&e brouillage;

(2) L' appareil doit accepter tout brouillage radioélectrique subi, méme si le brouillage
est susceptible d' en compromettre le fonctionnement.

conditions d'exposition portables.

ISED Radio Frequency Exposure Statement:

This equipment complies with ISED exposure limits set forth for an uncontrolled
environment. This equipment shall be installed and operated with minimum distance
20cm between the radiator & body.

Déclaration d'ISDE sur I'exposition aux radiofréquences :

Cet équipement est conforme aux limites d'exposition d'ISDE établies pour un
environnement non contrélé. Cet équipement doit étre installé et utilisé a une
distance minimale de 20 cm entre le radiateur et le corps.

Operation of this device is restricted to indoor use only. (5150-5350MHz)
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Le fonctionnement de cet appareil est limité a une utilisation en intérieur uniquement.
(5150-5350MHz)

For Canada: The frequency stability of all transmission frequencies of U-NII-1, U-NII
2A and U-NII-3 meets the requirements of RSS-Gen Issue 5, Section 6.11, and the
manufacturer states that their transmissions remain within the U-NII-1, U-NII 2A and
U-NII-3 bands.

Pour le Canada : La stabilité de fréquence de toutes les fréquences de transmission
U-NII-1, U-NII 2A et U-NII-3 répond aux exigences de la norme CNR-Gen, édition 5,
section 6.11, et le fabricant déclare que leurs transmissions restent dans les bandes
U-NII-1, U-NII 2A et U-NII-3.

FCC Compliance(ID:2BLLH-T10)

This device complies with Part 15 of the FCC Rules. Operation is subject to the
following two conditions:

1) This device may not cause harmful interfer, ny\,and

2) this device must accept any interferencexvyceived, including interference that may
cause undesired operation. \>

xQ
N
« 15.21 Information to user.

Any Changes or modifications not expressly approved by the party responsible for
compliance could void the user's authority to operate the equipment.

¢ 15.105 Information to the user.

NOTE: This equipment has been tested and found to comply with the limits for a
Class B digital device, pursuant to part 15 of the FCC Rules.

These limits are designed to provide reasonable protection against harmful
interference in a residential installation. This equipment generates, uses and can
radiate radio frequency energy and, if not installed and used in accordance with the
instructions, may cause harmful interference to radio communications. However,
there is no guarantee that interference will not occur in a particular installation. If this
equipment does cause harmful interference to radio or television reception, which
can be determined by turning the equipment off and on, the user is encouraged to try
to correct the interference by one or more of the following measures:

o Reorient or relocate the receiving antenna.
o Increase the separation between the equipment and receiver.

o Connect the equipment into an outlet on a circuit different from that to which
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the receiver is connected.

o Consult the dealer or an experienced radio/TV technician for help.

FCC RF Exposure Warning Statement:

This equipment has been tested for SAR compliance. This equipment should be
installed and operated with minimum distance 0 mm between the radiator and your
Body-worn / Hotspot. This transmitter must not be collocated or operating in
conjunction with any other antenna or transmitter.

For USA: The frequency stability of all transmission frequencies of U-NII-1, U-NII 2A,
U-NII 2C and U-NII-3 meets the requirements of 47 CFR FCC Part15.407(g), and the
manufacturer declares that their transmission is maintained at Band U-NII-1, U-NII
2A, U-NII 2C and U-NII-3.

FCC Compliance(ID:2BLLH-AT2LITE)

This device complies with Part 15 of the FCC Rules. Operation is subject to the
following two conditions:

1) This device may not cause harmful interfe@s%, and

2) This device must accept any interfere{%)eceived, including interference that may
cause undesired operation.

K@’
g
e 15.105 Information to the user.

NOTE: This equipment has been tested and found to comply with the limits for a
Class B digital device, pursuant to part 15 of the FCC Rules.

These limits are designed to provide reasonable protection against harmful
interference in a residential installation. This equipment generates, uses and can
radiate radio frequency energy and, if not installed and used in accordance with the
instructions, may cause harmful interference to radio communications. However,
there is no guarantee that interference will not occur in a particular installation. If this
equipment does cause harmful interference to radio or television reception, which
can be determined by turning the equipment off and on, the user is encouraged to try
to correct the interference by one or more of the following measures:

o Reorient or relocate the receiving antenna.
o Increase the separation between the equipment and receiver.

o Connect the equipment into an outlet on a circuit different from that to which
the receiver is connected.

o Consult the dealer or an experienced radio/TV technician for help.
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Changes or modifications not expressly approved by the party responsible for
compliance could void the user's authority to operate the equipment.

FCC RF Exposure Warning Statement:

This equipment complies with FCC radiation exposure limits set forth for an
uncontrolled environment. This equipment shall be installed and operated with
minimum distance 20cm between the radiator & body.

For USA: The frequency stability of all transmission frequencies of U-NII-1, U-NII 2A
and U-NII-3 meets the requirements of 47 CFR FCC Part15.407(g), and the
manufacturer declares that their transmission is maintained at Band U-NII-1, U-NIl 2A
and U-NII-3.
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