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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, wires, tall buildings, airports and signal towers,
etc., so as not to suffer from signal interference and thus 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 antennas and angle sensor are 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 disassembile this product by yourself, so as not to affect the warranty service.

2. If the equipment is damaged due to force majeure (lightning strike, high voltage, collision, etc.), it
is not within the scope of free maintenance.

3. The product supports 9-36V input. When supplying power to this product, pay attention to the
power supply requirements.

Hardware Wiring Harness Connection

@ Main Wiring Harness Control Terminal

Y
NG

9 Spare Main Wiring Harness

@ GNsS Receiver Wiring Harness

@ Power Wiring Harness

@ Attitude Sensor Wiring Harness

@ Radio Antenna

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

2. The dustproof and waterproof 0 ) .

: Electric Steering Wheel
performance is not permanently Power. o

A effective and may be weakened with
the passage of time or changes in the
working environment.

3. Dashed box: the accessory is not
available in some regions and countries.

a”
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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 Auto Steer
System Software User Manual and FJDynamics AT2 Auto Steer System Hardware Installation Manual on the

official website.
3. Official website address: www.fidynamics.com

4. Company address: 1709, WeiXing Building 61 GaoXin South 9th Rd Nanshan District, Shenzhen (4th-5th floor building 13
& 4th floor building 2, Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Software Instructions

Commissioning

The initial commissioning process of FJDynamics Autosteering kit is as follows:
Select the language — Register and log into the account — Fill in the installation

information — 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

Select Correction Signal Source

Go to Menu list and click on Correction Source in Device Settings to enter the correction signal source

interface.

@ Metwork ATK

89 saas

? Mobile Base Station RTK

@ Intermal Blustaath ATK @

e ——— T

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.

\

Hast v |
Port | |msm|
Source Node v |
Accourt hd |
Password &
X Cancel

©FJDynamics. All rights reserved.
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Base Station RTK

-

1. Pairing via code: Please turn on the mobile
base station, click on the screen "Pairing
via Code " and enter the code to connect
to the base station. (Pleose refer to the
user manual of the base station to get
more instructions on inputting the code).

| BSA001DE | ‘

Set Public Frequencies

X Cancel

N

. Pairing via frequency: After powering 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 user manual of the
high-power base station to get more
instructions on inputting the frequency)

X Cancel

w

. Pairing with other base stations: After
turning on and setting up the base station,
click "Other Base Station” on the screen,
and enter the corresponding frequency,
baud rate and radio transmission
protocol. (Please refer to the instruction
manual of the corresponding base
station to get more instruction on relevant
parameters)

MHz

Overthe-air Baud Rate

ABD0bps 9600bps 10200bps

Radiz Communication Protocol

TRIMMARKS TRIMTALK.

Transparent-EOF

X Cancel

SBAS

SBAS connection: Click the channel to connect
in SBAS.Only when "Connected” is displayed
next to SBAS, does it mean that the connection
is successful. Otherwise, you can not start the
operation. If you need to switch to another
SBAS source, click the target signal source, and
click OK in the pop-up window.

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

& SHAS

8  ©FJDynamics. All rights reserved.
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Preparatory Operations

-

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

alizs] Il RTK 15:58

~

/

.

(. . o L

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
vehicle's real driving direction.

©0

Hone

-

5. You may go to "Overview" on the bottom of
the main interface to switch field, boundary,
guidance line, task or implement.

.

H 100.00na

o When)
God farm

= Boundary 001

Taskz0z00000

Feine ] W28

2 o

Dedault Implement 01

=1

/
. N
3. Create or select a boundary or guidance
line: You may go to "Line Creation” on the m
bottom of the main interface to create new I C?
boundaries and guidance lines, or go to \J
"Switch” to select existing ones.
/
[ [ii Hoxn. #1.07. s
4. Start Operation: After importing the guidance o
line, you can start operation right away.
E ) &1 2] S i
Owew LineGwatie P .. S e
_/
N

5 A+Ling D01

300

Guidance Line Modes

After entering the process of creating a guidance line, select the guidance line type first. Currently,
you can choose AB Linear Mode, A+ Mode, Curve Mode, and Pivot Mode.
AB Linear Mode: Form a straight guidance line by determining the position of point A and B, which is

applicable to fields with regular shape.

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

©FJDynamics. All rights reserved.
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Curve Mode: Form a curved guidance line

by determining the position of point A and B, ‘ ‘ ‘
which is applicable to irregular fields or special ‘®¢ o ‘O @
terrain. B X ’B rB
Pivot Mode: Form a round guidance line with i Ib
the center point and radius determined by A LA A A

an AB arc, which is applicable to fields with a
center pivot irrigation system.

Linear Mode A+ Mode  Curve Mode Pivot Mode

Operation Interface

= i o0
0o

®:a3 m&’a I ® 9

O Lin Giaation e Manl

1. Offset distance: The offset distance of the current operation relative to the guidance line is
displayed in a real time manner.

2. Source connection status: You may check the current connection status of satellites and correction
signals.

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

4. Wi-Fi Camera button: Click to open WiFi camera.

5. Perspective switch button: Click to switch between 2D and 3D perspectives.

6. Mark headland button: When there is no boundary, two lines of field end can be marked at a
distance of more than 50m. An early warning will pop out when it is about to arrive at the field end.

7. Trim button: Click to translate the position of the vehicle to the left or right with smalll steps. Only
available under auto driving mode.

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. Only available under manual driving mode.

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 configuration.

11. Line creation button: Click to start drawing a new boundary or a new guidance line.

12. Switch button: Click to switch to another boundary or guidance line.

13. Task record button: Click to switch the recording status.

L] means that the current task data is ] means that the current task data is
Fecord - being recorded. fecond DOt recorded.

14. Autopilot button: Click to switch the driving mode between manual and auto mode.

@ means it is in the state of auto mode. i means it is not in the state of auto mode.

10 ©FJDynamics. All rights reserved.
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Product main specification parameter table

No. | Component

Specifications

1 Control terminal

Size: 275x180%40 mm;

Basic configuration: 10.1-inch capacitive touch screen, LED backlight, 1280x800
pixels, 700 nit LCD, speaker, 2G RAM, 8G ROM;

Various communication interfaces;

Power supply: 9V - 36 V;

Signals received: radio, satellite, and 4G;

Relative humidity: 0% — 95%, at 40°C (non-condensing) ;

Wi-Fi: 2.4 GHz frequency band, frequency range: 2412 MHz — 2484 MHz, output
power: 2.4 GHz 11 n 14£2 dBm);

Operating temperature: -20°C to 70°C;

Storage temperature: -40°C to 85°C;

IP rating: IP65,

2 GNSS receiver

Size: 162 mmx64.5 mm;

Frequency band: GPS LIC/A, LIC, L2P(W), L2C, L5; GLONASS L1, L2; BDS BlI, B2,
B3|, BIC, B2a; Galileo El, E5q, E5b, SBAS;
Operating voltage: 9V - 36 V;
Operating current: < 300 mA;

IMU accelerometer accuracy: 0.5 mg;
IMU gyroscope accuracy: 0.1°/s;
Roll/pitch: 0.2°;

Operating temperature: -20°C to 70°C;
Storage temperature: -40°C to 85°C;
IP rating: IP66,

3 Electric
steering
wheel

Supply voltage: 12 V or 24 V;

Steering | ok torque: 20 Nm (12 V); 30 Nm (24 V);
motor .
IP rating: IP65,
i
Splined Multiple sizes
sleeve

5 Radio antenna

Frequency range: 410 MHz - 470 MHz or 902 MHz - 928 MHz;
Voltage standing wave ratio: <2.0;

Gain: >1x0.5 dBi ;

Impedance: 50 Q;

Polarization: vertical;

Size: 82 mMmx490 mm or @ 82 mmx301 mm;

Operating temperature: -20°C to 60°C,

6 Attitude sensor

Supply voltage: 5 V;

Output frequency: max. 200 Hz;
Resolution: <0.1°;

Operating temperature: -20°C to 85°C;
IP rating: IP67,

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, FIDynamics 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.

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.

©FJDynamics. All rights reserved. 11
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FCC Warning

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:

- Reorient or relocate the receiving antenna.

- Increase the separation between the equipment and receiver.

- Connect the equipment into an outlet on a circuit different from that to which the receiver is
connected.

- Consult the dealer or an experienced radio/ TV technician for help.

Changes or modifications not expressly approved by the party responsible for compliance could void
the user's authority to operate the equipment.

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 interference
(2) this device must accept any interference received, including interference that may cause
undesired operation.

his 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.

12 ©FJDynamics. All rights reserved.
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Resumen de seguridad

Requisitos del operador

1. El conductor debe obtener el permiso de conducir para maquinarias agricolas exigido
por la normativa y autoridad local pertinente.

2. Esté prohibido conducir en estado de embriaguez y fatiga.

3. Cuando ocurra un accidente, primero apague el interruptor de alimentacién de energia.

Entorno de trabajo

1. Realice las pruebas, calibraciones, ajustes u operaciones en un campo abierto lejos de las
multitudes, y aseglrese de que no haya personal, ni vehiculos no relacionados con el trabajo en el
drea de operacion, para evitar lesiones personales o pérdidas de activos.

2. Manténgase alejado de multitudes, ganado, obstdculos, cables, edificios altos, aeropuertos y torres
de alta tension y sefales, etc, con el fin de no interferir con la sefial que pudiera afectar la operacion.

3. No trabaje en condiciones climaticas extremas, como lluvia intensa, niebla intensa, nieve, truenos y
relédmpagos, y viento fuerte, calor, etc.

Regulacion operativa

1. El conductor debe controlar el estado de funcionamiento en tiempo real durante todo el proceso
de conduccién para garantizar una intervencién manual oportuna.

2. Cuando un vehiculo esté equipado con este sistema y deba circular por vias o lugares publicos, se
deberd conducir manualmente.

Inspeccion

1. Aseglrese de que las antenas y el sensor de dngulo estén instalados correctamente. Si se
mueven, calibrelos antes de usarlos.

2. Asegurese de que todos los cables de conexion estén en buenas condiciones. Si estd dafiado, deje
de usarlo y reempldcelo por uno nuevo.

Otro

1. No desmonte este producto usted mismo para no afectar el servicio de garantia.

2. Si el equipo se dafia por causa de fuerza mayor (rayo, alto voltaje, colisién, etc.), no esta dentro
del alcance del mantenimiento gratuito de la empresa.

3. El producto admite una entrada de 9-36 V. Al suministrar energia a este producto, preste atencion
a los requisitos de fuente de alimentacion del equipo.

18 ©FJDynamics. All rights reserved.
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Conexiones de arneses y cableado para el hardware

Arnés de cableado principal de
visualizacién y control

Arnés de cableado auxiliar de
visualizacién y control

Arnés de cableado del receptor GNSS

Sensor de éngulo o postura c/ giroscopio

o
(2]
(3]

Cable de alimentacién de energia
(4] g
(5]
(6]

Antena de radio

y'\

1. Mientras conecta y desconecta el
enchufe del receptor GNSS, preste
atencién a si la tuerca de la tapa
trasera estd en su lugar ;

2. Las propiedades impermeables
y a prueba de polvo no serdn
permanentemente efectivas y pueden
debilitarse con el paso del tiempo o
los cambios en el entorno de trabajo.

3. Cuadro con lineas: el accesorio no esta
disponible en ciertas regiones y paises.

Terminal de visualizacion y
control del vehiculo

Receptor GNSS

Alimentacién Volante eléctrico

Los derechos de autor de todo el contenido de este manual pertenecen a FJDynamics, y esté prohibida cualquier

forma de copia, extraccion, reutilizacion, reimpresion, etc.

N

. Para obtener detalles sobre la instalacion y el uso, consulte "Manual de Usuario del Software del Sistema de

Conduccién Automdtica AT2 de FJDynamics” y "Manual de Instalaciéon del Hardware del Sistema de Conduccién
Automdtica AT2 de FJDynamics” en el sitio web oficial. El contenido puede actualizarse sin previo aviso.

s w

. Sitio web oficial: www.fidynamics.com
. Direccién de la empresa: Edificio weixing 1709, 61 gaoxinnan nine road, Distrito de nanshan, Shenzhen (plonta 4 -5,

edificio 13, parque industrial Nangang No. 2, Distrito de nanshan, Shenzhen y planta 4, edificio 2)

Instrucciones de software

Proceso de instalacion y calibracién

Seleccione el idioma — registrese e inicie sesién — complete la informacién de instalacion —
conecte la fuente de sefial — obtenga el rumbo — configure los parémetros del vehiculo — calibre
el sensor de dngulo — complete la calibracién del vehiculo — complete la calibraciéon de aparato —
complete la instalacion y calibracion

Conexion de la fuente de seial

Vaya a la lista "Men(" y haga clic en la Fuente Corregida en "Configuracion del dispositivo” para
ingresar a la interfaz de fuente de sefial corregida.

@D wedsrn

Estacitn base

? de telafonia

mivil
& soas

R sluenoth R
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Red RTK

Conexién Ntrip: ingrese "Servidor” y "Puerto”
y haga clic en "Obtener nodo”. El puerto
con la sefial maés fuerte se muestra
automdticamente en el nodo de origen.
Después de obtener el nodo, ingrese la
informacioén de su cuenta en "Cuenta” y
"Contrasefia’. Haga clic en "Conectar” para
conectarse a la red RTK correspondiente.

Servidor ‘ - |
Obtenar
Pus
varto I nods
Modo erigen l r |
Cuenta I " |

Contrazefia |

X Cancelar

Estacion base RTK

20

w

1. Emparejamiento mediante cédigo:
encienda la estacion base movil, haga
clic en "emparejamiento mediante cédigo”
en la pantalla e ingrese el codigo de la
estacion base a conectar. (Consulte el
manual de usuario de la estacion base
para obtener mads instrucciones sobre
coémo ingresar el codigo).

| I

Ajuste frecuencias publicas

¥ Cancelar

N

. Emparejamiento por frecuencia: encienda
la estacion base movil, haga clic en
"emparejamiento por frecuencia” en la
pantalla e ingrese la frecuencia de la
estacién base a conectar. (Consulte el
manual de usuario de la estacion base
de alta potencia para obtener mas
instrucciones sobre coémo ingresar la
frecuencia).

X Cancelar

. Emparejamiento con otras estaciones
base: después de encender y configurar
la estacién base, haga clic en "Otra
estacion base” en la pantalla e ingrese
la frecuencia, la velocidad en baudios
y el protocolo de transmision de
radio correspondientes. (consulte el
manual de usuario de la estacion base
correspondiente para obtener mads
instrucciones sobre como configurar
parémetros en la estacion base)

~

Mtz

Tasa de baudios por aire

4800bps 6006w 19200bps

Protocolo de comunicacion por radio

Transparent-EOF TRIMMARKE

TRIMTALK

X Cancelar
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SBAS

/Conexién de SBAS: haga clic en el canal para
conectar a SBAS. Solo cuando se muestra
"Conectado” al lado de SBAS, la conexidn es
exitosa. De lo contrario, no podré iniciar la
operacioén. Si necesita cambiar a otra fuente de
SBAS, haga clic en la fuente de sefial deseada
y haga clic en OK en la ventana emergente.
Después de una conexién exitosa, el icono de
fuente de sefial en la esquina superior derecha

\combiq a S00-S20.

Trabajos preliminares

/1. Confirme la conexion de fuente de sefial:
verifique si la conexién de la fuente de sefial
\_ corregida actual es normal

Wlizs: Wl RTK 15:58

~

/

/2. Obtener el rumbo actual: dirfjase hacia
adelante, tras la confirmacion del estado de
conexion de la fuente de sefial corregida,
hasta que se confirme el rumbo (solo
ajustelo cada vez que lo encienda). El
rumbo actual del vehiculo en la pantalla
debe corresponder al sentido de la
circulacion real del vehiculo.

~

©0

El25m 40 #1000 103

o /
/3 Crear o seleccionar lindes o lineas de N
referencia: vaya a "Creacion de lineas” en la {—\
parte inferior de la interfaz principal para crear E ?
nuevos lindes y lineas de referencia, o vaya a U
_ "Cambiar” para seleccionar las existentes. )

»

Iniciar la operacién: tras la importacion
de la linea de referencia, podré iniciar la
operacion de inmediato.

(~Jo}

ook 107 [EL

tarea o el implemento.

H - o 4 a
Vi i Craasdn telbieas O Marial j
/ %)
sra
5. Vaya a "Visién general’ en la parte inferior
de la interfaz principal para cambiar la -
parcela, el linde, la linea de referencia, la s g 5

B b

Dateh

ssvsaa| 1017k

123

&D ; ][0 =]
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Linea de referencia

Después de acceder a Crear linea de referencia, seleccione la linea de referencia que se va a crear.
La linea recta, la linea A+, la linea curva y la curva circular estéin actualmente disponibles.

Modo lineal AB: Forme una linea de guia recta determinando la posicion de los puntos Ay B, que es
aplicable a campos con forma regular.

Modo A +: forme una linea de guia recta determinando la posicién del punto Ay la direccion de la
cabecera, que es aplicable a campos enormes con forma regular y operacion colaborativa.

Modo curva: Forme una linea de guia curva

determinando la posicién de los puntos Ay B, -

que es aplicable a campos irregulares o terrenos Rt Rt “
especiales. xe ®

Modo de Curva circular: Forme una linea de B 'FB I: B

guia redonda con el punto central y el radio A SA EA bA
determinados por un arco AB, que es aplicable a

campos con un sistema de riego de pivote central.  Linearecta  Linea A+  Linea curva Curva circular

Interfaz de operacién

® o

Meusl

L mga ~8

syt
Visingeieral  Crecion o linees It -

1. Distancia de desplazamiento: la distancia de desplazamiento de la operacién actual con respecto
a la linea de referencia se muestra en tiempo real.

2. Estado de conexion de la fuente: puede verificar el estado de conexién actual de los satélites y las
sefnales corregidas.

3. Informacién de operacion en tiempo real: de izquierda a derecha se muestran el nUmero de serie
de la linea de referencia actual, el drea total dentro de los lindes de la parcela, el drea operada y
la cobertura, la eficiencia de la operacién y la velocidad en tiempo real.

4. Boton de camara wifi: haga clic en el botén para encender la cédmara wifi.

. Boton de cambiar de perspectiva: haga clic para cambiar entre las perspectivas 2D y 3D.

. Botén para marcar el bordes/lindes: cuando no hay bordes o lindes, se pueden marcar dos lineas como
bordes de la parcela con una distancia de més de 50 m. Se emitird una alerta temprana cuando esté a
punto de llegar al borde de la parcela.

7. Boton para afinar: haga clic para mover la posicién del vehiculo a la izquierda o a la derecha con

pequerios pasos. Esta funcion solo estd disponible en el modo de conduccién automatica.

8. Boton de traslacion de la linea de referencia: haga clic para mover la linea de referencia para
alinearla con el centro del vehiculo o para moverla a la izquierda o a la derecha una cierta
distancia. Esta funcién solo esté disponible en el modo de conducciéon manual.

. Botdn de menu: haga clic para ingresar a la configuracion del dispositivo, la gestion de parcela, la
configuracién general, el centro de aplicacion y la configuracion del sistema.

10. Boton de vision general: haga clic para ver o cambiar la configuracion de la tarea.

11. Boton de creacion de lineas: haga clic para dibujar un nuevo linde o una nueva linea de referencia.

12. Botén de cambio: haga clic para cambiar a otro linde u otra linea de referencia.

13. Boton de registro de tarea: haga clic para cambiar el estado de registro.

o o

(o]

L} significa que se estdn registrando ] significa que no se registran los
Record
ey los datos de la tarea actual. feeod datos de la tarea actual.
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14. Boton de piloto automatico: haga clic para cambiar entre el modo manual y el automdtico.

@ significa que estd en el modo automdtico. i significa que estd en el modo manual.

Tabla de pardmetros de especificaciones principales del producto

No. | Componente Especificaciones

Dimensiones: 275x180x40 mm;

Configuracion bésica: Pantalla LCD téctil capacitiva de 10,1 pulgadas,
retroiluminacion LED, 1280 x 800 pixeles, 700 nits; altavoz; memoria RAM 2G,
memoria RAM 8G;

Varias interfaces de comunicacion;

Terminal de Fuente de alimentacion: 9V-36V;

1 visualizacién y Senales: sefial de radio, sefial de satélite y sefial 4G, etc.;

control del vehiculo | Humedad relativa: 0% - 95%, 40 °C (sin condensacic’)n);

Especificaciones Wi-Fi: banda de frecuencia de 2,4 GHz; Rango de frecuencia:
2412~2484 MHz; Potencia de salida: 2,4 GHz 1In 14+2 dBm;

Temperatura de funcionamiento: -20 °C ~ +70 °C ;

Temperatura de almacenamiento: -40 °C ~ +85 °C;

Clasificacion IP: IP65.

Dimensiones: 162x64,5 mm;

Frecuencia de sefial: GPS LIC/A, LIC, L2P(W), L2C, L5; GLONASS L1, L2; BDS BlI, B2l
B3|, BIC, B2a; Galileo El, E5a, E5b, SBAS;

Voltaje de funcionamiento: 9V-36V;

Corriente de funcionamiento: <300 mA;

2 | Receptor GNSS Precision de aceleracion: 0,5 mg;

Precision de giroscopio: 01°/s;

Angulo de balanceo y cabeceo: 0,2°;

Temperatura de funcionamiento: -20 °C ~ +70 °C ;

Temperatura de almacenamiento: -40 °C ~ +85 °C;

Clasificacion IP: IP66.

3 Motor de | Voltaje de alimentacion: 12V [ 24 V;  Par méximo: 20 Nm (12 V); 30 Nm (24 V);
Volante | direccién | Clasificacion IP: IP65.
eléctrico | Adpatad
4 pg ador Varios modelos para diferentes marcas de tractores
estriado

Rango de frecuencia: 410~470 MHz o0 902~928 MHz;
Relacion de onda estacionaria de voltaje: €2,0;
. Ganancia de antena: > 10,5 dBi;

Antena de radio con .
5 Impedancia de antena: 50Q;

ventosa o .

Polarizacién de antena: vertical;

Dimensiones de antena: ®82x490 mm o ©82x301 mm
Temperatura de funcionamiento: -20 °C ~ +60 °C;
Voltaje de alimentacién: 5V;  Tasa de actualizaciéon de salida: hasta 200 Hz;
Resolucion: <0,1°; Temperatura de funcionamiento: -20 °C ~ +85 °C;
Clasificacion IP: IP67.

Sensor de posicion
del giroscopio

Descargo de responsabilidad

Su compra de productos, servicios o funciones se rige por los términos y contratos comerciales.
Algunos productos, servicios o funciones mencionados en este manual pueden no estar dentro del
alcance de su compra o uso. A menos que se estipule lo contrario en el contrato. FJDynamics no
hace ninguna declaracién expresa o implicita sobre el contenido de este manual.

Este manual puede modificarse debido a actualizaciones del producto u otras razones inherentes del
fabricante. FJDynamics se reserva el derecho de modificar este manual sin previo aviso.

Este manual es solo para fines informativos. FJDynamics ha hecho todo lo posible para garantizar la
precision y fiabilidad de la informacion contenida en este manual, pero no puede garantizar que esté
libre de errores u omisiones. Toda la informacién en este manual no constituye garantia de ningdn
tipo, ya sea expresa o implicita.
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Guvenlik Ozeti

Operator Gereklilikleri

1. SUrc, ilgili yerel dizenlemeler geredi tarim araglari icin gerekli olan strict belgesini almak zorundadir.
2. Alkolliyken ya da yorgun durumdayken arag kullanmak yasaktir.
3. Bir kaza meydana geldiginde, lutfen éncelikle gucu kesin.

Caligma Ortami

1. Latfen test, kalibrasyon, ayarlama ve ¢alistirma islemlerini kalabaliktan uzakta agik bir alanda
gerceklestirin ve personelin yaralanmasini veya mal kaybini énlemek amaciyla ¢aligma alaninda
ilgisiz personel ve arag bulunmadigindan emin olun.

2. Sinyal parazitlenmesinden zarar gérmemek ve bu parazitlenmenin ¢aligmalari etkilememesi
icin lutfen kalabalik alanlardan, canli hayvanlardan, engellerden, tellerden, yiksek binalardan,
havaalanlarindan ve sinyal kulelerinden, vs. uzak durun.

3. Siddetli yagmurlu, yodun sisli, karli, gék guraltald, simsekli ve siddetli razgarh gibi asiri olumsuz hava
kosullarinda galigma gergeklestirmeyin.

Uygulama Yénetmeligi

1. SUrbcy, gok gecikmeden manuel mudahalede bulunabilmek igin strltg boyunca galisma durumunu
gercek zamanli bir sekilde takip etmelidir.

2. Bu sistemle donatiimig olan bir arag halka agik yollarda veya halka agik yerlerde strts halindeyken,
latfen manuel olarak strildidginden emin olun.

Kontrol

1. Antenlerin ve agl sensérinin dogru bir sekilde takildiklarindan emin olun. Eger hareket ettirilirse,
latfen kullanmadan énce tekrar kalibre edin.

2. Tum baglanti kablolarinin iyi bir durumda olduklarindan emin olun. Eger hasar géralmasse, lUtfen
kullanmayi birakin ve yeni bir kablo ile degistirin.

Diger

1. Garanti hizmetinin olumsuz etkilenmemesi igin lutfen bu Grind kendi baginiza sékmeyin.

2. Eger ekipman micbir sebeplerden (y||d|r|m dusmesi, yuksek voltaj, garpisma, vs. ) dolay hasar
goérmusse, Ucretsiz bakim kapsamina girmez.

3. Urtin 9-36V'luk girigi desteklemektedir. Bu Urline gug beslemesi yaparken, gl beslemesi
gerekliliklerine dikkat edin.
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Donanim Kablo Tesisati Baglantisi

° Ana Kablo Tesisati Kontrol Terminali

Q Yedek Ana Kablo Tesisati GNSS Alicist

@ GNss Alicisi Kablo Tesisati

O G Kablo Tesisati

@ Durug Sensoru Kablo Tesisati
@ Radio Anteni o .\ (2]
adio Anteni
o

. Latfen GNSS alicisinin figini takarken
ve ¢ikarirken arka kapak somununun
yerinde olup olmadigina dikkat edin;

.Toz gegirmezlik ve su gegirmezlik 0

g performansi kalici bir sekilde etkin o

[N]

degildir ve zaman gegtikge veya
calisma ortaminda degisiklikler
meydana geldikge bu performansin
etkisi azalabilir.

. Gizgili kutu: aksesuar bazi bélgelerde ve V
Ulkelerde mevcut degil. Glc Elektrikli Direksiyon Simidi

w

1. Bu kilavuzdaki tum igerigin telif hakki FJDynamics markasina aittir ve her tirli kopyalama, gikartma, yeniden kullanma,
yeniden yazdirma vs. gibi iglemlerin yerine getirilmesi yasaktir.

2.Kurulum, kullanim ve fonksiyon gincellemeleri hakkinda detayl bilgiler almak igin lutfen resmi web sitesindeki
FJDynamics AT2 Otomatik Direksiyon Sistemi Yazilimi Kullanici Kilavuzu ve FJDynamics AT2 Otomatik Direksiyon
Sistemi Donanim Kurulum Kilavuzu sayfasini kontrol edin.

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

4. girket adresi: 1709, WeiXing Building 61 GaoXin South 9th Rd Nanshan District, Senzen (4th-5th floor building 13 & 4th
floor building 2, Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, §enzen)

Yazilim Talimatlari

Kurulum ve Kalibrasyon iglemi

Dili segin — hesap kaydi yapin ve giris yapin — kurulum bilgilerini doldurun — sinyal kaynagina
baglayin = Dogrultu agisinin alinmasi — arag parametrelerini ayarlayin — agi sensérinu kalibre edin
— arag kalibrasyonu yapin = ekipman kalibrasyon islemini gergeklestirin — kurulum ve kalibrasyonu
tamamlayin

Dilzeltme Sinyal Kaynag

"MenU" listesine gidin ve dogrulama sinyali kaynak araytziine girmek igin "Cihaz Ayarlar” bélimunde
yer alan DUzeltme Kaynagi Gzerine tiklayin.

@ Internet RTK

Mabil Sabit
istanyan

& SHAS

R siustontn e
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Ag RTK
I

Ntrip baglantisi: “Host” ve “Port” bélimune ruen N |
girin ve “Kaynagdi Al” bolumane tiklayin. En
gugla sinyale sahip olan port otomatik Part | |K.aj||s§|d |
olarak “Kaynak baglantisi” bélimunde
géruntalenir. Hamek Delart | . |
Kaynak alindiktan sonra “Hesap adi” ve Kullaes ads | . |
“Parola” bélumunden hesap bilgilerinizi girin.
ilgili a§ RTK’'sine baglamak igin “Baglan” §ifre

bélumune tiklayin.

X iptal

Baz istasyonu RTK

1. Kod ile eglestirme: Latfen mobil baz [ e ] ’

istasyonunu agin, ekrandaki "kod ile
eglestirme” bélimuine tiklayin ve baz
istasyonuna baglamak igin kod ile
eglesgtirmeye girin. (kod girmeye iligkin [ MHz
daha fazla talimat almak igin latfen baz
istasyonunun kullanim kilavuzuna bakin). | —

Yermomme cbugyk yas oty

X Ommena + MogmeepouTs

o)

. Frekans ile eslestirme: Mobil baz
istasyonunu agtiktan sonra ekrandaki
“Frekans ile eglestirme” bélimune tiklayin
ve baz istasyonuna baglanacak frekansi
girin. (Frekans girmeye iliskin daha fazla
talimat almak igin latfen yiksek gugli baz
istasyonunun kullanim talimatina bakin)

Conpaxetve

MHz

X Ommena

w

Diger baz istasyonlari ile eglegtirme: MHz
Baz istasyonu agip ayarladiktan sonra
ekrandaki “Diger Baz istasyonu” bslimiine CHIPOCTL GCIROBOHGH EpeIFM ARk
tiklayin ve ilgili frekansi, veri iletisim hizini
ve radyo aktarim protokolant girin. (ilgili
parametrelere iliskin daha fazla talimat MpaToxon panMonepenEs
almak igin latfen ilgili baz istasyonunun
kullanim talimatina bakln)

4800bps. F600bps: 19200bps

Transparent-EQF TRIMMARKS | TRIMTALK

X Cmera
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SBAS

/SBAS baglantisi: SBAS icerisinde baglamak )
igin kanala tiklayin. Yalnizca SBAS yaninda & sans
"Bagland” ibaresi gérunduginde baglantinin
bagarili oldugu anlamina gelir. Aksi taktirde QD wsv

isleme baglayamazsiniz. E§er baigka bir SBAS
kaynagina gegis yapmaniz gerekirse, hedef
sinyal kaynagina tiklayin ve agilir penceredeki oo
OK tusuna tiklayin.Basarili baglanti sonrasinda
sag Ust kdésedeki sinyal kaynagdi simgesi
S00-S20 olur.

Hazirlik Caligmasi

/1. Dogrulama sinyal kaynaginin
onoquﬁnmasu dogrulqn:\o sinyal 25 S RTK 15:58
kaynaginin mevcut baglantisinin normal
olup olmadiginin onaylanmasi.

2. Mevcut YonUn Alinmasi: Dizeltme Kaynagi
baglanti durumu onaylandiktan sonra yén i 11100~
tayini onaylanana kadar lutfen ileri dogru 0

. 40 # 100 ~ a3

suran (her agiginizda bir defa galistirmaniz
gerekir). Ekrandaki arag modelinin mevcut
yonanU aracin gergek sards yonuyle tutarl a
hale getirin.

3. Sinir ya da taban ¢izgisi olusturun ya
da segin: Yeni sinirlar ve taban gizgileri

olusturmak i¢in ana araytzan alt { -
bolumundeki "Gizgi Olusturma” bolimiine I @

gidebilirsiniz ya da mevcut olanlari segmek
icin "Degistir” bolumune gidebilirsiniz.

4.islem basglatma: Taban gizgisini ice 0
aktardiktan sonra igleme hemen
baslayabilirsiniz.

e i 8 A &
Gl Babig Hal Dugrrme Ara e Kapt

| |
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5. Saha, sinir, taban gizgisi, gbérev ya da
uygulama degisikligi icin ana arayizin - =
alt bélimundeki "Genel bakig” bolimuine L et £
gidebilirsiniz. oI L
H - pme =
= 123
W :::: t)—j | 20 n | | an .,

Kilavuz Cizgisi

Kilavuz gizgisi olusturma islemine girdikten sonra éncelikle kilavuz gizgisi taran segin. Mevcut
durumda duz gizgiler, egri gizgiler, A+ ¢izgi ve pivot segimi yapabilirsiniz.

AB DUz gizgi: Duzenli sekle sahip tarlalar igin nokta A ve B'nin konumunu belirleyerek dogru rehberlik
Gizgisi olugturun.

A+ gizgi: Duzgun sekilli bayuk tarlalara ve igbirligi ile kullanilabilen A noktasinin konumunu ve bas
yoénunu belirleyerek dogru rehberlik gizgisi olugturun.

EGri: Nokta A ve Bnin konumunu belirleyerek ‘ “
uygulanabilen dizensiz alanlara veya 6ézel arazilere B B et
uygun bir egrisel rehberlik gizgisi olugturun. B x° ’B ,’ B
Pivot Modu: Merkez noktasi ve yarigapi AB yayi N \
tarafindan belirlenen bir yuvarlak rehberlik gizgisi A oA ‘A bA
olusturun, bu sistem merkezi pivo sulama sistemi

olan tarlalarda kullanilabilir. DUz gizgi A+ gizgi EQri Pivot

islem Arayuzu

®:e3 ‘D%ﬂ{ e ®, ®i

Dt B Hat Dlugtuems Anaira Haryt Manssd

1. Ofset mesafesi: Taban gizgisiyle iligkili mevcut islemin ofset mesafesi gergek zamanl bir sekilde
goruntulenir.

2. Uydularin mevcut baglanti durumlarini ve dogrulama sinyallerini kontrol edebilirsiniz.

3. Gergek zamanli iglem bilgileri: Soldan sada sirasiyla mevcut taban gizgisinin seri numarasi, saha
sinirt igerisindeki toplam alan, islenmis saha & kapsam, igslem verimliligi ve gergek zamanli hiz.

4. Wi-Fi Kamera tugu: Wi-Fi kamerayr agmak igin tiklayin.

5. Perspektif degistirme tusu: 2 boyutlu ile 3 boyutlu perspektifleri degistirmek igin tiklayin.

6. SUrtlmemig arazi igaretleme tusu: Sinir oimadiginda, 50m'yi askin bir mesafede saha ucunun iki
Gizgisi isaretlenebilir. Saha ucuna varmak tzereyken erken bir uyari agilacaktir.

7. Kirpma tugu: Kguk adimlarla aracin konumunu sola veya saga gevirmek igin tiklayin. Yalnizca
otomatik stris modunda gegerlidir.

8. Taban gizgisi gevirme tugu: Taban ¢izgisini aracin ortasina hizalanacak sekilde gevirmek igin ya da
belirli bir mesafede sola ya da saga gevirmek igin tiklayin. Yalnizca manuel strig modunda gegerlidir.
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9. MenU tusu: Cihaz ayarlarina, saha yénetimine, Gniversal ayarlara, uygulama merkezine ve sistem
ayarlarina girmek igin tiklayin.

10. Genel bakig tusu: Gorev yapilandirmasini gérintilemek ya da degistirmek igin tiklayin.

1. Cizgi olusturma tusu: Yeni bir sinir ya da yeni bir taban gizgisi gizmeye baglamak igin tiklayin.

12. Degigtirme tugu: Bagka sinir ya da taban ¢izgisi ile degistirmek igin tiklayin.

13. Goérev kaydi tugu: Kayit durumunu degistirmek igin tiklayin.
L} mevcut gérev verilerinin kaydedildigi ] mevcut gorev verilerinin kaydedilmedigi

e dnlamina gelir. feeond | ONlaMINa gelir.

14. Otopilot tusu: Saris modunu manuel ve otomatik mod arasinda degistirmek igin tiklayin.

otomatik mod durumunda oldugu otomatik mod durumunda olmadigi
anlamina gelir. anlamina gelir.

Urain ana ézellikler parametre tablosu

No. | Bilegen Ozellikler

Ebat: 275x180x40 mm;

Temel yapilandirma: 10,1 ing kapasitif dokunmatik ekran, LED arka 11k, 1280x800
piksel, 700 nit LCD, hoparlér, 2G RAM, 8G ROM;

Cesitli iletisim arayuzleri; Alinan sinyaller: radyo, uydu ve 4G;

1| Kontrol terminali Gug kaynagr: 9V - 36 V Bagil nem: %0 - %95, 40°C'de (yogusmasiz);
Wi-Fi: 2,4 GHz frekans bandi, frekans araligi: 2412 MHz — 2484 MHz, ¢ikis guicl: 2,4
GHz 11 n 14£2 dBm;

Cahlgma sicakligi: -20°C ila 70°C;  Saklama sicakhgi: -40°C ila 85°C;

IP derecesi: IP65.

Ebat: 162 mm x 64,5 mm;

Frekans bandi: GPS LIC/A, LIC, L2P(W), L2C, L5; GLONASS L1, L2; BDS BlI, B2I, B3|,
BIC, B2a; Galileo El, E5q, ESb, SBAS;

2 | GNSS alicisi Caligma voltaji: 9V - 36 V; IMU akselerometre dogrulugu: 0,5 mg;
Caligma akimi: < 300 mA; IMU jiroskop dogrulugu: 0,1°/s;
Yalpalama/yunuslama: 0,2 Caligma sicakhgr: -20°C ila 70°C;

Saklama sicaklidi: -40°C ila 85°C; IP derecesi: IP66.

_ .| pireksiyon | Besleme voltaiji: 12 V ya da 24 V;  Azami tork: 20 Nm (12 V); 30 Nm (24 V);
3 | Elektrikli )
. R motoru IP derecesi: IP65.
— direksiyon Kanall
4 | simidi Coklu ebatlar
mangon
Frekans aralgi: 410 MHz - 470 MHz veya 902 MHz - 928 MHz;
5 | Radvo anteni Voltaj dalga orani: <2,0; Ebat: 282 mmx490 mm veya g 82 mmx301 mm;
4 Kazang: >1+0,5 dBi; Empedans: 50 Q;
Polarizasyon: dikey; Caligma sicakh@r: -20°C ila 60°C.
Besleme voltaji: 5 V; Cikis frekansi: maks. 200 Hz;
6 | Durug sensoru Gozanurltk: <0,1°; Caligma sicaklig: -20°C ila 85°C;

IP derecesi: IP67.

Feragatname

Satin aldiginiz Grunler, hizmetler veya fonksiyonlar ticari sézlegsmelerle ve hikimlerle ydnetilir.
Bu kilavuzda tam rdnleri, hizmetleri veya fonksiyonlari listeledik, bununla birlikte bazilar gerekli
olmayabilir. Sézlegsme igerisinde bagka hukimler sart kosulabilir, FIDynamics, bu kilavuzun igerikleriyle
ilgili agik veya zimni higbir beyazda bulunmaz.

Bu kilavuz, artn yukseltmeleri veya farkli nedenlerle guncellenebilir. FJIDynamics énceden haber
vermeksiniz bu kilavuzu degistirme hakkina sahiptir.

Bu kilavuz yalnizca bir rehber olarak kullanilir. FJIDynamics, bu kilavuzda yer alan bilgilerin dogrulugunu
ve guvenilirligini saglamak igin her tarli cabayr géstermistir ancak hatalarin veya eksikliklerin
olmadigini garanti etmemektedir. Bu teknik 6zelliklerdeki tum bilgiler, herhangi bir sekilde agik veya
zimni garanti teskil etmemektedir.
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Zusammenfassung der Sicherheit

Anforderungen an den Betreiber

1. Der Fahrer muss den nach den einschldgigen ortlichen Vorschriften erforderlichen Fuhrerschein far
landwirtschaftliche Fahrzeuge besitzen.

2. Trunkenheit am Steuer und Mudigkeit am Steuer sind verboten.

3. Wenn ein Unfall passiert, schalten Sie bitte zuerst den Strom ab.

Arbeitsumfeld

1. Bitte testen, kalibrieren, justieren oder betreiben Sie das Gerdt in einem offenen Bereich abseits
von Menschenansammlungen und stellen Sie sicher, dass sich keine irrelevanten Personen oder
Fahrzeuge im Betriebsbereich befinden, um Personen- oder Sachschéden zu vermeiden.

2. Bitte halten Sie sich von Menschenmengen, Vieh, Hindernissen, Dréihten, hohen Gebduden,
Flugh&fen und Signaltirmen usw. fern. um keine Signalstérungen zu verursachen und den Betrieb
nicht zu beeintréchtigen.

3. Arbeiten Sie nicht bei extremen Wetterbedingungen wie starkem Regen, starkem Nebel, Schnee,
Donner, Blitz und starkem Wind.

Regulierung der Praxis

1. Der Fahrer muss den Betriebsstatus wahrend des gesamten Fahrvorgangs in Echtzeit Gberwachen,
um ein rechtzeitiges manuelles Eingreifen zu gewdhrleisten.
m 2. Wenn ein Fahrzeug, das mit diesem System ausgestattet ist, auf 6ffentlichen Stralen oder Platzen
fahrt, sollten Sie unbedingt manuell fahren.

Prifung

1. Stellen Sie sicher, dass die Antennen und der Winkelsensor richtig installiert sind. Wenn sie
verschoben wurden, kalibrieren Sie sie bitte vor der Verwendung erneut.

2. Vergewissern Sie sich, dass alle Verbindungskabel in gutem Zustand sind. Wenn sie beschadigt
sind, verwenden Sie sie bitte nicht mehr und ersetzen Sie sie durch neue.

Andere

1. Bitte zerlegen Sie dieses Produkt nicht selbst, um den Garantieservice nicht zu beeintréchtigen.

2. Wenn das Gerét durch hohere Gewalt (Blitzschlag, Hochspannung, ZusammenstoR usw.)
beschadigt wird, fallt dies nicht in den Bereich der kostenlosen Wartung.

3. Das Produkt unterstitzt 9-36 V Eingangsspannung. Achten Sie bei der Stromversorgung dieses
Produkts auf die Stromversorgungsanforderungen.
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Hardware Kabelbaumanschluss

Hauptkabelbaum Kontrol Terminali

Ersatz-Hauptkabelbaum GNSS-Empfénger
GNSS-Empféinger-Kabelbaum

Kabelbaum fur die Stromversorgung

Kabelbaum fur den Lagesensor
Radio-Ant . .\ 2]
adio-Antenne

o

1. Achten Sie beim Einstecken und
Abziehen des GNSS-Empfdnger-
Steckers darauf, ob die Mutter der
hinteren Abdeckung vorhanden ist;

2. Die staub- und wasserdichte Leistung (4]

ist nicht dauerhaft wirksam und

A kann sich im Laufe der Zeit oder bei o
Verdnderungen der Arbeitsumgebung
verschlechtern.

3. Gestricheltes Feld: Das Zubehér ist in

einigen Regionen und Landern nicht V
erhditiich. Elektrisches Lenkrad

000060

Strom

1. Das Urheberrecht an allen Inhalten dieses Handbuchs liegt bei FJDynamics, und jede Form des Kopierens, Extrahierens,

Wiederverwendens, Nachdruckens usw. ist verboten.
2. Ausfuhrliche Informationen zur Installation, Verwendung und Funktionsaktualisierung finden Sie auf der offiziellen ﬂ

Website FJDynamics AT2 Auto Steer System Software User Manual und FJDynamics AT2 Auto Steer System
Hardware Installation Manual.

3. Offizielle Website-Adresse: www.fidynamics.com

4. Adresse des Unternehmens: 1709,WeiXing Building 61 GaoXin South 9th Rd Nanshan District, Shenzhen(4th—5th floor
building 13 & 4th floor building 2, Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Software-Anweisungen

Installations- und Kalibrierungsprozess

Wdhlen Sie die Sprache — Registrieren Sie sich und melden Sie sich im Konto an — Geben Sie die
Installationsinformationen ein — Schlieen Sie die Signalquelle an — Erhalten Sie den Kurswinkel
— Stellen Sie die Fahrzeugparameter ein — Kalibrieren Sie den Winkelsensor — Kalibrieren Sie das
Fahrzeug — Zubehor Kalibrierung — Schlieben Sie die Installation und Kalibrierung ab

Korrektur Signalquelle

Gehen Sie zur Liste Menl* und klicken Sie unter ,Gerdteeinstellungen‘auf Korrekturquelle, um die
Benutzeroberfléiche der Korrekturquelle einzustellen.

B e NHC
@ Hetzwerk-RTK

? Mabile
Basisstation
85 sns

* Bluetooth-RTK
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Netzwerk RTK

I

Gastgeber | v |

Ntrip-Verbindung: Geben Sie "Host" und
"Port” ein, und klicken Sie auf "Get Node".
Der Port mit dem stdrksten Signal wird Port

Sour

automatisch im "Quellknoten” angezeigt. l |
. Source Node v

Nachdem Sie den Knoten erhalten haben, ¢ .

geben Sie Ihre Kontoinformationen Konto l v |

in "Konto" und "Passwort" ein. Klicken

Sie auf "Verbinden”, um sich mit dem Passwort |

entsprechenden RTK-Netzwerk zu verbinden.

X Abbrachen L'

Basisstation RTK

Kopplung Uber

1. Pairing Uber Code: Bitte schalten Sie die | | .
mobile Basisstation ein, klicken Sie auf dem
Bildschirm auf "Pairing Gber Code” und Bffertiiche Franuenzen einrichten
geben Sie den Pairing-Code ein, um eine
Verbindung zur Basisstation herzustellen.
(weitere Anweisungen zur Eingabe des I
Codes finden Sie im Benutzerhandbuch I
der Basisstation).

MHz

X Abbrechen

N

. Pairing Uber Frequenz: Nachdem Sie
die mobile Basisstation eingeschaltet
haben, klicken Sie auf dem Bildschirm auf
"Pairing Uber Frequenz” und geben Sie
die Frequenz ein, die mit der Basisstation
verbunden werden soll. (Weitere Hinweise
zur Eingabe der Frequenz finden Sie in der
Bedienungsanleitung der Hochleistungs-
Basisstation)

MH.:I o

w

. Pairing mit anderen Basisstationen:
Klicken Sie nach dem Einschalten
und Einrichten der Basisstation
auf "Andere Basisstation” auf dem Baudrate iber den aher
Bildschirm und geben Sie die

4B00bps 9600bps | 10200bps
entsprechende Frequenz, Baudrate —
und das FunkUbertragungsprotokoll Furikkommunikationsprotokoll
ein. (Weitere Informationen zu den
relevanten Parametern finden Sie in
der Bedienungsanleitung der jeweiligen

Basisstation) % Abbrechen

MHz

Transparent-EOF TRIMMARKS | TRIMTALK
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SBAS

/SBAS-Verbindung: Klicken Sie auf den h
Kanal, um sich mit SBAS zu verbinden. Nur
wenn Verbunden® neben SBAS angezeigt 8 cans
wird, bedeutet dies, dass die Verbindung
erfolgreich ist. Andernfalls kdnnen Sie den 9 wev
Betrieb nicht starten. Wenn Sie zu einer
anderen SBAS-Quelle wechseln wollen,
klicken Sie auf die Zielsignalquelle und dann
im Popup-Fenster auf OK.Nach erfolgreicher
Verbindung wechselt das Symbol fur die
Signalquelle in der oberen rechten Ecke zu
S00-S20.

\ /

Vorbereitende Arbeiten

4 N

1. Bestdtigen Sie die Korrektursignalquelle:
ob der aktuelle Anschluss der
Korrektursignalquelle normal ist.

oY (7

. Aktuelle Kursbestimmung erhalten:
Nachdem Sie den Verbindungsstatus der
Korrekturquelle bestatigt haben, fahren Sie
bitte so lange vorwadirts, bis die Kursrichtung
bestatigt ist (Sie missen sie bei jedem
Einschalten nur einmal betdtigen). Bringen
Sie den aktuellen Kurs des Fahrzeugmodells
auf dem Bildschirm in Ubereinstimmung
mit der tatséchlichen Fahrtrichtung des
Fahrzeugs.

None Tl100- H25m 40 # 100 ~ 303

©0

3. Eine Grenz- oder Basislinie erstellen oder
auswdhlen: Sie kénnen auf Linienerstellung®
am unteren Rand der Benutzeroberfléiche m
gehen, um neue Grenzen und Basislinien I @
zu erstellen, oder auf ,Schalten® gehen, um
vorhandene auszuwdhlen.

0 -~ Eoa- #1107 (pET =

B

Den Betrieb starten: Nach dem Import der
Basislinie kdnnen Sie sofort mit dem Betrieb
starten.

a3 1
L m @ harbart. .
Frbame ¥ pehart v Aot - Maroe
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-

# Boundary 001

oy

A+Line 001

5. Unten auf der Benutzeroberfléche kénnen

Sie unter ,Ubersicht” zwischen Feld, Grenze, TaskE0200001

Basislinie, Aufgaben oder Gerét wechseln. recama [ 254 70%
% 100.00h =
E Defautt implement 01
Jahn Wiksn E - - x
i Galdtarm %’]3 | 200 w | im0 w |
. ~/
Leitlinie

Nachdem Sie in den Prozess der Erstellung einer Fihrungslinie Umschalttaste eingetreten sind, wéhlen
Sie zundchst den Fuhrungslinie Umschalttastentyp aus. Derzeit kdnnen Sie zwischen geraden Linien,
gekrGmmten Linien, A+ Linie und Pivot wdéhlen.

AB Gerade Linie: Bilden Sie eine geradlinige Fuhrungslinie, indem Sie die Position von Punkt A und B
bestimmen, die fur Felder mit regelmdRiger Form anwendbar ist.

A+ Linie: Bilden Sie eine geradlinige Fihrungslinie, indem Sie die Position von Punkt A und der Kopfrichtung
bestimmen, die fur riesige Felder mit regelmdaRiger Form und kollaborativer Arbeit anwendbar ist.

Kurve: Bilden Sie eine gekrummte FUhrungslinie, indem Sie die Position von Punkt A und B bestimmen,
die far unregelmdnBige Felder oder spezielle

Geldndeformen anwendbar ist. Lo} Lo} “
Pivot: Bilden Sie eine runde Filhrungslinie mit B X° B ? B
dem Mittelpunkt und Radius, die durch einen |
AB-Bogen bestimmt ist und far Felder mit A LN A bA
einem Zentrums-Pivot-Bewdsserungssystem

anwendbar ist. Gerade Linie A+ Linie Kurve Pivot

Operation Interface

E) iio H-- Hloaw £1.07 Chdfan

o, 9,

ErMaie e £a getitet it Satch e Mo

. Versatzabstand: Der Versatzabstand der aktuellen Betdtigung relativ zur Basislinie wird in Echtzeit
angezeigt.

2. Der Status der Quellenverbindung: Sie kdnnen den aktuellen Status der Verbindung von Satelliten

und Korrektursignalen prufen.

3. Daten zum Betrieb in Echtzeit: Von links nach rechts werden die Seriennummer der aktuellen

Basislinie, die Gesamtfléche innerhalb der Feldgrenze, die betriebene Fléche & Abdeckung, die

Effizienz der Betdtigung und die Geschwindigkeit in Echtzeit angezeigt.

Wi-Fi-Kamera-Taste: Klicken Sie darauf, um die Wi-Fi-Kamera zu 6ffnen.

Taste zum Wechseln der Perspektive: Klicken Sie, um zwischen 2D- und 3D-Perspektive zu wechseln.

. Feldende markieren-Taste: Wenn es keine Grenze gibt, kénnen zwei Basislinien des Feldendes in
einem Abstand von mehr als 50 m markiert werden. Es wird eine Warnung herausragen, wenn das
Feldende fast erreicht ist.

oo s
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7. Trimmen-Taste: Klicken Sie darauf, um die Position des Fahrzeugs in kleinen Schritten nach links
oder rechts zu verschieben. Nur im automatischen Antriebsmodus verflgbar.

8. Taste fur die Ubersetzung der Basislinie: Klicken Sie auf diese Taste, um die Basislinie so zu
verschieben, dass es mittig zum Fahrzeug ausgerichtet ist oder um es um eine bestimmte Strecke
nach links oder rechts zu verschieben. Nur im manuellen Antriebsmodus verfugbar.

9. Menu-Taste: Klicken Sie hier, um die Gerdateeinstellungen, die Feldverwaltung, die universellen
Einstellungen, das Anwendungszentrum und die Systemeinstellungen zu wechseln.

10. Ubersicht-Taste: Klicken Sie auf diese Taste, um die Aufgabenkonfiguration anzuzeigen oder zu wechseln.

1. Erstellung von Basislinien-Taste: Klicken Sie darauf, um das Zeichnen einer neuen Grenze oder einer
neuen Basislinie zu starten.

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

13. Aufzeichnung der Aufgabe-Taste: Klicken Sie, um den Status der Aufzeichnung zu wechseln.

R bedeutet, dass die aktuellen ] bedeutet, dass die aktuellen
—"f;"_ Aufgabendaten aufgezeichnet werden. e Aufgabendaten nicht aufgezeichnet werden.
14. Autopilot-Taste: Klicken Sie darauf, um den Antriebsmodus zwischen dem manuellen und dem

automatischen Modus umzuschalten.

bedeutet, dass er sich im Status des bedeutet, dass er sich nicht im Status des
automatischen Modus befindet. automatischen Modus befindet.

Tabelle der wichtigsten Produktspezifikationsparameter

Num. | Komponente Spezifikationen

GroRe: 275x180x40 mm.

Grundlegende Konfiguration: Kapazitiver 10,1-Zoll-Touchscreen, LED-
Hintergrundbeleuchtung, 1280x800 Pixel, 700 Nit LCD, Lautsprecher, 2G RAM,
8G ROM;

Verschiedene Kommunikationsschnittstellen;
Spannungsversorgung: 9 V - 36 V.

1 Steuerterminal Empfangene Signale: Radio, Satellit und 4G.

Relative Luftfeuchtigkeit: 0% - 95%, bei 40°C (nicht kondensierend).
Wi-Fi: 2,4 GHz Frequenzband, Frequenzbereich: 2412 MHz - 2484 MHz,
Ausgangsleistung: 2,4 GHz 11 n 14£2 dBm.

Betriebstemperatur: -20°C bis 70°C.

Lagertemperatur: -40°C bis 85°C.

Schutzart: IP65.

GroRke: 162 mmx64,5 mm.

Frequenzband: GPS LIC/A, LIC, L2P(W), L2C, L5; GLONASS L1, L2; BDS B, B2I,
B3I, BIC, B2a; Gallileo El, E5a, E5b, SBAS.
Betriebsspannung: 9 V - 36 V.

Betriebsstrom: < 300 mA.

2 | GNSS-Empfénger Genauigkeit des IMU-Beschleunigungsmessers: 0,5 mg.
Genauigkeit des IMU-Gyroskops: 0,1°/s.

Rollen/Neigung: 0,2°.

Betriebstemperatur: -20°C bis 70°C.

Lagertemperatur: -40°C bis 85°C.

Schutzart: IP66.

©FJDynamics. All rights reserved. 35



Schnellstart-Handbuch

Num. | Komponente Sperzifikationen
Motor der Versorgungssponnung: 12 V oder 24 V.
3 ) Spitzendrehmoment: 20 Nm (12 V); 30 Nm (24 V).
Elektrisches | Lenkung
Schutzart: IP65.
Lenkrad v e
4 ?rzo nte Mehrere Grofen
Hulse

Frequenzbereich: 410 MHz - 470 MHz oder 902 MHz - 928 MHz.
Stehwellenverhdiltnis der Spannung: <2,0.

Verstarkung: >1+0,5 dBi .

5 | Funkantenne Impedanz: 50 Q.

Polarisation: vertikal.

GroBe: 82 mmx490 mm oder g 82 mmx301 mm.
Betriebstemperatur: -20°C bis 60°C.

Versorgungsspannung: 5 V.
Ausgangsfrequenz: max. 200 Hz.

6 | Neigungssensor Auflésung: <0,1°.
Betriebstemperatur: -20°C bis 85°C.
Schutzart: IP67.

Haftungsausschluss

Die Produkte, Dienstleistungen oder Funktionen, die Sie erwerben, unterliegen kommerziellen Vertréigen
und Bedingungen. Wir haben alle Produkte, Dienstleistungen oder Funktionen in diesem Handbuch
aufgefahrt, obwohl einige von ihnen méglicherweise nicht erforderlich sind. Sofern im Vertrag keine
anderen Bedingungen festgelegt sind, ist FJDynamics keine ausdrtckliche oder stillschweigende
Erkl&rung zum Inhalt dieses Handbuchs ab.

Dieses Handbuch kann aufgrund von Produktverbesserungen oder aus anderen Griinden aktualisiert
werden. FJDynamics behdilt sich das Recht vor, dieses Handbuch ohne vorherige Ankindigung zu
dandern.

Dieses Handbuch ist nur als Leitfaden gedacht. FJDynamics hat alle Anstrengungen unternommen,
um die Genauigkeit und Zuverl&ssigkeit der Informationen in diesem Handbuch zu gewdhrleisten,
kann jedoch nicht garantieren, dass keine Fehler oder Auslassungen vorhanden sind. Alle
Informationen in dieser Sperzifikation stellen keine ausdrickliche oder stillschweigende Garantie dar.
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Résumé de la sécurité

Exigences pour les opérateurs

1. Le conducteur doit obtenir le permis de conduire pour les véhicules agricoles requis par la
réglementation locale pertinente.

2. La conduite en état divresse et la conduite en état de fatigue sont interdites.

3. En cas d'accident, veuillez d'abord couper le courant.

Environnement de travail

1. Veuillez tester, calibrer, régler ou faire fonctionner l'appareil dans un champ ouvert, & I'écart de la
foule, et assurez-vous quiil n'y a pas de personnel ou de véhicules non concernés dans la zone
d'opération afin d'éviter les blessures corporelles ou les pertes matérielles.

2. Veuillez vous tenir & I'écart des foules, du bétail, des obstacles, des fils électriques, des grands
batiments, des aéroports et des tours de signalisation, etc. afin de ne pas subir d'interférence de
signal et ainsi affecter le fonctionnement.

3. Ne pas travailler dans des conditions météorologiques extrémes telles que fortes pluies, brouillard
intense, neige, tonnerre, éclairs et vent fort.

Réglementation de la pratique

1. Le conducteur doit surveiller état des opérations en temps réel tout au long du processus de
conduite afin de garantir une intervention manuelle en temps voulu.

2. Lorsqu'un véhicule équipé de ce systéme circule sur des routes ou des lieux publics, veillez conduire
manuellement.

Examen (FR

1. Assurez-vous que les antennes et le capteur d'angle sont correctement installés. Sils ont été
déplacés, veuillez les calibrer & nouveau avant de les utiliser.

2. Assurez-vous que tous les cables de connexion sont en bon état. Sils sont endommagés, cessez
de les utiliser et remplacez-les par des nouveaux.

Autre

1. Veuillez ne pas démonter ce produit par vous-méme, afin de ne pas affecter le service de garantie.

2. si léquipement est endommagé pour cause de force majeure (foudre, haute tension, collision,
etc.), il n'entre pas dans le cadre de la maintenance gratuite.

3. Le produit prend en charge I'entrée 9-36V. Lorsque vous alimentez ce produit, faites attention aux
exigences de l'alimentation électrique.
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Matériel Connexion des faisceaux

@ raisceau principal Terminal de controle

@ raisceau secondaire Récepteur GNSS
@ Faisceau de récepteur GNSS

@ Faisceau dalimentation

@ capteur dangle

@ Antenne radio

. Veuillez faire attention & ce que I'écrou
du couvercle arriére soit en place
lorsque vous branchez et débranchez
la fiche du récepteur GNSS.

. Les performances en matiére détanchéité 0
& la poussiére et & l'eau ne sont pas

A efficaces de maniére permanente o
et peuvent étre affaiblies avec gv le
passage du temps ou les changements
dans I'environnement de travail.

. Case en pointillé : laccessoire n'est pas V
disponible dans certaines régions et
certains pays.

[N]

w

Alimentation électrique Volant électrique

1. Le copyright de tout le contenu de ce manuel appartient & FJDynamics, et 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 & jour des fonctions, veuillez consulter
FJDynamics AT2 Auto Steer System Software User Manual et FJDynamics AT2 Auto Steer System hardware
Installation Manual sur le site web officiel.

3. Adresse du site web officiel : https://www.fidynamics.com/fr/

4. Adresse de la société : 1709, WeiXing Building 61 GaoXin South 9th Rd Nanshan District, Shenzhen (4th-5th floor building
13 & 4th floor building 2, Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Instruction du logiciel

Processus d'installation et d'étalonnage

Sélectionnez la langue — s'inscrivez et se connectez-vous au compte — remplissez les informations
dinstallation = Connectez-vous & la source de signal — obtenez l'angle de cap — réglez les
parameétres du véhicule — calibrez le capteur d'angle — calibrez le véhicule — calibrez des
accessoires — terminez linstallation et le calibrage.

Source du signal de correction

Allez dans la liste « Menu » et cliquez sur Source de Correction dans « Paramétres de l'appareil »
pour accéder & linterface de source du signal de correction.

Réseau RTK.

Station de base
mobile

SBAS

Bluetooth ATK

% 8 49
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Réseau RTK

-

correspondant.

“\

Connexion Ntrip : Entrez "Host" et "Port’, et Hite | . |
cliquez sur "Obtenir la source”. Le port avec
le signal le plus fort est automatiquement Port | Ooteniia
affiché dans le "Source Node".
Apré ir obtenu le nceud, entrez vos soue o | -

prés avoir o ,
informations de compte dans "Compte" et Compte | . |
"Mot de passe”. Cliquez sur "Connectez-vous
&" pour vous Connectez-vous au réseau RTK Mot de passe |

* Annulation

Station de base RTK

1. Jumelage par code : Allumez la station
de base mobile, cliquez sur "couplage
par code” sur I'écran et entrez le code de
couplage pour vous connecter-vous d la
station de base. (Veuillez vous référer au
manuel d'utilisation de la station de base
pour obtenir plus dinstructions sur la saisie
du code).

Réglage des Fréquences Publiques

| e

X _Annulation + 0K

I

Jumelage par fréquence : Aprés avoir
allumé la station de base mobile, cliquez
sur "Appariement par fréquence” sur
I'écran, et entrez la fréquence & connectez-
vous & la station de base. (Veuillez vous
référer au manuel diinstructions de la
station de base de haute puissance pour
obtenir plus dinstructions sur la saisie de
la fréquence).

MHe

X Annulation

w

. Jumelage avec d'autres stations de base
: Aprés avoir allumé et configuré la station
de base, cliquez sur "Autre station de base”
sur l'écran, et entrez la fréquence, le débit
en bauds et le protocole de transmission
radio correspondants. (Veuillez vous
référer au manuel dinstructions de la
station de base correspondante pour
obtenir plus dinformations sur les
paramétres pertinents).

MHE

Débit en bauds par mdia

4800bps 3600bps:

15200kps
Protocole de Communication Radio
Transparent EOF TRIMMARKS TRIMTALK.
ZinnAmion
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SBAS

Connexion SABS : Cliquez sur le canal pour
vous connecter au SBAS. Ce n'est que lorsque & sans
« Connecté » est affiché & coté de SBAS que la
connexion est réussie. Dans le cas contraire, O v v
vous he pouvez pas commencer [opération.
Si vous devez passer & une autre source SBAS,
cliquez sur la source de signal cible, puis EoHOS
cliquez sur OK dans la fenétre contextuelle.
Une fois la connexion réussie, licone de la
source du signal dans le coin supérieur droit
\devient S00-520.

Travail préparatoire

-

1. Confirmez la source du signal de correction : si " )
la connexion actuelle de la source du signal slizs Wl RTK 15:58
\_ de correction est normale.

/2. Obtenez le cap actuel : Aprés avoir confirmé
I'état de connexion de la source du signal
de correction, veuillez conduire en avant Mane RN RIS A #z0~ an:
jusqu'd ce que la direction soit confirmée
(vous n'aurez besoin de l'actionner qu'une
fois & chaque fois que vous l'allumez.).

Faites en sorte que le cap actuel du modéle a
de véhicule sur I'écran corresponde d la
direction réelle de conduite du véhicule.

©0

. Créez ou sélectionnez une ligne de base :
Vous pouvez aller & « Création de Ligne » en
bas de linterface principale pour créer de I

nouvelles limites et lignes de base, ou allez
& « Basculer » pour sélectionner des lignes
existantes.

Foa- 2107 8.

©0
©

4. Commencez l'opération : Aprés avoir
importé la ligne de base, vous pouvez
commencer l'opération immédiatement.

ra )
o,

E 2 B 8 2. A
Apsugenénl  Cestndeigre commuismr P
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5. Vous pouvez aller & « Apergu » en bas
de linterface principale pour changer de
champ, de limite, de ligne de base, de téche
et d'outil. o ke
H -ha

e

Dkl

Lo ot | (1030

i

pe: o Ay o

W[ =

Ligne d'orientation

Apres étre entré dans le processus de création d'une ligne de guidage, sélectionnez d'abord le type
de ligne de guidage. Actuellement, vous pouvez choisir des lignes droites, des lignes courbes, une
ligne A+ et un pivot.

Ligne droite AB : Formez une ligne de guidage droite en déterminant la position des points A et B, qui
est applicable aux champs de forme réguliére.

Ligne A+: Formez une ligne de guidage droite en déterminant la position du point A et de la direction
de la téte, qui est applicable aux champs énormes de forme réguliére et & l'opération collaborative.
Courbe: Formez une ligne de guidage courbe en déterminant la position des points A et B, qui est

applicable aux champs irréguliers ou au )
terrain spéciale. ‘ ‘ “
Pivot: Formez une ligne de guidage ronde B X /B L ]
[ |
|

avec le point central et le rayon déterminé

par un arc AB, qui est applicable aux A S EA IbA m

champs avec un systéme dirrigation &
pivot central. Ligne droite  Ligne A+ Courbe Pivot

Interface de fonctionnement

B, .k e b Sh
‘Apercu general Créaman dedgne comminmer T T RN manuel

1. Distance de décalage : La distance de décalage de l'opération en cours par rapport & la ligne de
base est affichée en temps réel.

2. Etat de la connexion de source : Vous pouvez vérifier I'état actuel de la connexion des satellites et
des signaux de correction.

3. Informations sur les opérations en temps réel : De gauche & droite se trouvent le nombre de série
de la ligne de base actuelle, la surface totale & lintérieur du champ, la surface exploitée et la
couverture, l'efficacité opérationnelle et la vitesseen temps réel.

4. Bouton Caméra Wi-Fi : Cliquez sur ce bouton pour allumer la caméra Wi-Fi.

5. Bouton de changement de perspective : Cliquez sur ce bouton pour basculer entre les perspectives
2D et 3D.

6. Marquer le bouton de bout de champ : Lorsqu'il n'y a pas de frontiére, deux lignes de fin de champ
peuvent étre marquées a une distance de de plus de 50m. Un avertissement précoce apparaitra

lorsqu'il est sur le point d'arriver au bout de champ.
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7. Bouton Couper : Cliquez sur ce bouton pour déplacer la position du véhicule vers la gauche ou la
droite par de petits pas. Disponible uniquement en mode de conduite automatique.

8. Bouton de translation de la ligne de base : Cliquez sur ce bouton pour centrer la ligne de base
par rapport au véhicule ou pour la déplacer d'une certaine distance vers la gauche ou la droite.
Disponible uniquement en mode de conduite automatique.

9. Bouton Menu : Cliquez sur ce bouton pour accéder aux paramétres de l'appareil, & la gestion des
champs, aux parametres universels, au centre d'applications et aux parameétres du systéme.

10.Bouton Apergu : Cliquez sur ce bouton pour afficher ou modifier la configuration de la tédche.

11. Bouton de création de ligne : Cliquez sur ce bouton pour commencer & dessiner une nouvelle limite
ou une nouvelle ligne de base.

12.Bouton Basculer : Cliquez sur ce bouton pour passer & une autre frontiére ou ligne de base

13.Bouton d'enregistrement de la tdche : Cliquez sur ce bouton pour changer l'état de 'enregistrement.

B signifie que les données de la téche en [ signifie que les données de la téche en
Feteeey COUrs sont enregistrées. swegsieent - COUPS NE SONt PAs enregistrées.

14. Bouton Pilote automatique : Cliquez sur ce bouton pour basculer le mode de conduite entre le
mode manuel et le mode automatique.

signifie qu'il est en mode signifie qu'il n'est pas en mode
automatique. automatique.

Tableau des spécifications principales du produit

No. | Composant Spécifications

Taille : 275x180x40 mm.

Configuration de base : Ecran tactile capacitif de 10,1 pouces,
rétroéclairage LED, 1280x800 pixels, LCD 700 nit, haut-parleur, 2G RAM,
8G ROM.

Diverses interfaces de communication.

Alimentation électrique : 9 V - 36 V.

1 Terminal de contrdle | Signaux regus : radio, satellite et 4G.

Humidité relative : 0% - 95%, & 40°C (sans condensation).

Wi-Fi : bande de fréquence 2,4 GHz, plage de fréquence : 2412 MHz -
2484 MHz, puissance de sortie : 2,4 GHz 11 n 14£2 dBm.

Température de fonctionnement : -20°C & 70°C.

Température de stockage : -40°C & 85°C.

Indice IP : IPG5.

Taille : 162 mMmMx64.5 mm.

Bande de fréquence : GPS LIC/A, LIC, L2P(W), L2C, L5. GLONASS L1, L2.
BDS BIl, B2l, B3I, BIC, B2a. Galileo El, E5a, E5b, SBAS.
Tension de fonctionnement: 9V - 36 V.

Courant de fonctionnement : < 300 mA.

2 | Récepteur GNSS Précision de l'accélérométre IMU : 0,5 mg.
Précision du gyroscope IMU : 0,1°/s.
Roulis/tangage : 0,2°.

Température de fonctionnement : -20°C & 70°C.
Température de stockage : -40°C & 85°C.

Indice IP : IP66.
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Num. | Composant Spécifications
Tension d'alimentation : 12 V ou 24 V.
Moteur )
3 , - Couple de pointe : 20 Nm (12 V). 30 Nm (24 V).
Volant électrique K
. R Indice IP : IP65.
électrique
4 Manchon | Plusieurs tailles

Gain : >1+0.5 dBi .
5 | Antenne radio Impédance : 50 Q.
Polarisation : verticale.

Gamme de fréquences : 410 MHz - 470 MHz ou 902 MHz - 928 MHz.
Rapport d'onde stationnaire de tension : <2.0.

Taille : 282 mmMx490 mm ou @ 82 mmx301 mm.
Température de fonctionnement : -20°C & 60°C.

Tension d'alimentation : 5 V.
Fréquence de sortie : max. 200 Hz.
6 | Capteur d'attitude Résolution : <0.1°.

Indice IP : IP67.

Température de fonctionnement : -20°C & 85°C.

oz

Avis de non-responsabilité

Les produits, services ou fonctions que vous achetez sont régis par des contrats et des conditions
commerciales. Nous avons répertorié tous les produits, services ou fonctions dans ce manuel, mais

certains d'entre eux peuvent ne pas étre nécessaires. Sauf si d'autres conditions sont stipulées dans
le contrat, FJDynamics ne fait aucune déclaration expresse ou implicite sur le contenu de ce manuel.

Ce manuel peut étre mis & jour en raison de mises & niveau de produits ou pour d'autres raisons.

FJDynamics se réserve le droit de modifier ce manuel sans préavis.

Ce manuel est uniquement utilisé comme un guide. FJDynamics a fait tout son possible pour assurer

I'exactitude et la fiabilité des informations contenues dans ce manuel, mais ne peut garantir labsence
derreurs ou d'omissions. Toutes les informations contenues dans cette spécification ne constituent

pas une garantie expresse ou implicite.
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PbKOBOACTBO 3a 63 CTApT

0606LeHNe Ha CUTYPHOCTTA

MN3nckBaHmA KbM onepartopa

1.BofayusT TpsibBa fa Nonyyu CBUAETENCTBO 3a yNpaBaeHne Ha CeNCKOCTONAaHCKN NPeBO3HU CPeAcTBa,
M3WCKBAHO OT CbOTBETHUTE MECTHU pa3nopenu.

2. 3abpaHeHo e WohunpaHeTo B HETPE3BO CHCTOSHUE M NPU yMopa.

3. Mpy Bb3HMKBaHE Ha NPOU3LLECTBYME, MOIS, MbPBO U3K/IOYETE 3aXpaHBaHETO.

PaboTHa cpepa

1. Mons, TecTBaliTe, kanubpwupaiiTe, perynupainte unu paboTete Ha OTKPUTO Mosie, faney oT TbAnu, u
ce yBepeTe, Ye B 30HaTa Ha paboTa HAMa HECHOTBETCTBALL MepCoHan U NPeBO3HW CPefCTBa, 3a fa
npeaoTBpaTHTe HapaHsBaHWs Ha NepcoHana Uy MaTepvanHu 3aryou.

2. Monsi, cToITe faney oT TbANu, AOBUTBK, NPENSTCTBUS, XKML, BUCOKM Crpagu, NETULLA U CUTHAMHW Kyau 1
T.H., 32 fja He NocTpajaTe OT CMYyLLeHUs Ha CUrHana 1 ToBa fia NoBAKsie Ha paboTaTa.

3. He paboTeTe Npu eKCTPEMHM METEOPONOTUYHM YCNIOBUS, KaTO NPOAMNBEH AbXA, MbCTa Mbr/a, CHAT,
rPbMOTEBULIM, MBIIHWN U CUNEH BATBHP.

MpaBrna 3a NpaKTUKyBaHe

1. BopayusT TpsibBa fja ClieAn CbCTOSHMETO Ha paboTaTa B peasiHo Bpeme Mo BPeEME Ha Lienns NpoLec Ha
ynpasneHue, 3a ja OCUIypu CBOEBPEMEHHa pbYHa Hameca.

2. KoraTo aBTOMO6MNBT, 060pyABaH C Tasu CUCTEMA, Ce ABMKM MO OBLLECTBEHM MBTULLA UK Ha OBLLEeCTBEHN
MecTa, Mosisl, He 3abpaBsiiTe Aa ynpaBasiBaTe pbyHo.

M3nnTBaHe

1. YBepeTe ce, 4e aHTEHUTE 1 CEH30PBT 3@ bIbJ1 Ca MOHTUPAHW NPaBUIHO. AKO Ca NpeMecTeHn, Mo,
Kanubpupaiite rm oTHOBO Npeaw ynotpeba.
E 2. YBeperTe ce, Ye BCUYKM CBBP3BaLLM Kabenv ca B 406po CbCTosiHME. AKO ca MoBpefeHu, Mo, cnpeTe a rm
13Mnon3BaTe 1 rn 3aMeHeTe C HOBU.

Apyru

1. Mons, He pa3rnobsBaiiTe camu TO31 NPOAYKT, 3a i He NOB/IUSETe Ha rapaHLIMOHHOTO 06C/yXBaHe.

2. Ako 060pyABaHeTO e NoBpefeHo Nopaan hopcMaxopHu o06CcTosTeNCTBa (yaap OT Mb/IHNS, BUCOKO
HanpexeHue, CbNbCBK 1 T.H.), TO He Monaja B obxBaTa Ha be3nnaTHaTa nogapbKKa.

3. MpopayKTsT Nnoaabpxa Bxop 9-36 V. Korato nofasaTe 3axpaHBaHe KbM TO3M NPOAYKT, 06 bpHETe BHUMaHNe
Ha M31CKBaHMATA 3a 3aXpaHBaHe.
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PbKOBOACTBO 3a 6bP3 CTapT

Xapayep CBbp3BaHe Ha oKabensiBaHeTo

o OCHOBHO OKabensaBaHe KoHTponen TepmuHan

(2] Pe3epBHO OCHOBHO OKabensBaHe

@ Oxabensizare Ha GNSS npuemHIK

e OkabensiBaHe 3a 3axpaHBaHe
6 OkabensiBaHe Ha CeH30pa 3a BUCOYMNHA °
@ PapgnoaHTeHa (1
1. Mons, o6bpHeTe BHUMaHWe fanu raikarta
Ha 3aHu1A Kanak € Ha MACTOTO CK, Korato

BK/IIOYBATE 1 M3KIOYBaTeE Ljerncena Ha
GNSS nprieMHuKa; o
. Mpaxo- 1 BOAOYCTONYMBOCTTa He e
A NOCTOSIHHO eheKTUBHa 1 MOXe fja oTc/iabHe (5]
CTeyeHVe Ha BPeMETO 1AM NPy NPOMeHN B
paboTHaTa cpefa.
. MyHKTUpaHa KyTusi: akcecoapsT He ce
npepnara B HAKOW pernoHn 1 Abpxxasu.

3axpaHBaHe EI'IEKTPVHGCKO KOPMWNHO KONeno

]

w

N

1. ABTOpCKMTe NpaBa BbPXY LsN0TO ChAbpXaHe B ToBa pbKOBOACTBO NpUHagnexart Ha FJDynamics u Bcsika popma Ha
KonupaHe, N3BANYaHE, MOBTOPHO U3M0/3BaHe, NpeneyaTBaHe u T.H. e 3abpaHeHa.

2. 3anoapobHa MHPOPMALMSA OTHOCHO MHCTANIMPAHETO, U3MON3BAHETO M aKTyanu3aLuunTe Ha GyHKLUUTe, MoNs,
npoBepeTePbKOBOACTBO 3a NOTpebuTens Ha codTyepa Ha cucTemara 3a aBTOMaTUYHO ynpaBneHue FJDynamics AT2 n
VIHCTpYKUUs 32 MHCTanMpaHe Ha Xapfyepa Ha cucTemMaTa 3a aBTOMaTUuHO ynpasneHue FIDynamics AT2 Ha odvuvantus yebcaiT.

. OdwmumaneH agpec Ha yebcaita: www.fidynamics.com

4. Appec Ha gpyxectsoTo: 1709, crpaga YeiicuH 61 FfaocuH CayT 9-Tv P HaHwaH, LbHMKBH (4-5 eTax crpaga 13 v 4 eTax crpaga

2, Bropu uHgycTpuaneH napk HaHrau, painoH HaHwaH, LWbHaKbH)

w

WHCcTpyKLMK 3a codpTyepa a

Mpouec Ha MHCTanMpaHe 1 KanmépupaHe

V136epeTe e3rka — pernctpupalite ce u Bnesre B npoduaa — nomnbaHeTe nHbopMaLmsTa 3a HCTannpate —
CBbPIKETE M3TOYHMKA Ha CUrHaM —> MoMyYeTe brba Ha Kypca — 3ajalite napamMmeTpuTe Ha NpeBo3HOTO
CPefCTBO — KanubpupariTe ceH3opa 3a brrbi — KanubpupaiTe NpeBo3HOTO CPeACTBO —> U3BbpLUETE
KanubpumpaHe — 3aBbpLUIETE UHCTANUPAHETO M KanMbpUpaHeTo

N3TOYHMK Ha KOpPEeKUNOHEH CUTrHan

OTuaeTe B CNUCHKa ,MeHo “ 1 LpaKHeTe BbPXY ,M3TOUHUK Ha Kopekuns “B ,HacTpoiiku Ha
yCcTpoicTBOTO “, 3a f1a BneseTe B UHTepdeiica Ha KOPUTMPaH U3TOUHUK Ha CUTHaT.

Mpema PTK

Modunna
Eazona
CraHumne

SBAS

Blugtoath ATK

% 8 9 &
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PbKOBOACTBO 3a 63 CTapT

MpexoBa RTK

Bpb3ka Ntrip: Bbeegete "Xoct" vt "Mopt" v
wpakHeTe Bbpxy "TonyyasaHe Ha Bb3en'.
MOpTHT ¢ Hall-CUeH CUTrHan Ce NoKas3Ba
aBTOMaTUYHO BbB "Bb3eH Ha M3TOYHNK' .
Cnep KaTo nony4nTe Bb3eNa, BbeegeTe
MH(OpMauMaTa 3a akayHTa c1 B "AKayHT" 1
"Mapona". LipakHeTe Bbpxy "CBbp3BaHe”, 3a
[la ce CBbpXeTe CbC CbOTBETHATa Mpexa RTK.

I

Hns!l - |
Mopr | | um@::a
Wztousnk Node I - |
e | -]
Mapona
XK OTmenn v 0K

basosa ctaHuumsa RTK

-~

3. CpBosiBaHe ¢ fpyrv 6a30Byu CTaHLMK:
Cnep, KaTo BKAKOYNTE U HAaCTpouTte mlxl
6a3oBaTa CTaHUUA, WpaKHeTe Bbpxy
"ﬂpyra 6a3oBa CTaHLI,lAS!" Ha eKpaHa u CKOPOCT #a NPEAABAHE MO BEAYKE
BbBe/eTe CbOTBETHATa YeCTOTa, CKOPOCT Ha 4s00bps | a500bps 1600658
npefasaHe U MPOTOKON 3a pajuornpefaBaHe. —
(MOHFI, BI/KTE PHKOBOACTBOTO 3a TMipoToKOn 33 PANKOKDM PHAKILNA
eKcnaoartaumsa Ha CboTBeTHaTa 6a3oBa Transparent-EOF | THIMMARKS TRMTALK
CTaHUuWA, 3a fla NoNy4nTe noseye S
MHCTPYKLMK 32 CbOTBETHWTE NapaMeTpu)

X Ormesin 4
46 ©FJDynamics. All rights reserved.

1. CaBosiBaHe upes kof: Mons, Bkntoyete
Mo6uIHaTa 6a30Ba CTaHLMS, LPaKHETE BbPXY
"CoBosiBaHe upe3 Kop' Ha eKpaHa 1 BbBeaeTe
CABOsIBaHeE Ypes Kof, 3a [la ce CBbpXeTe
c 6a3oBarta cTaHuus.(Mons, HanpaseTe
Crpaeka ¢ pbKOBOACTBOTO 3a NoTpebuTens
Ha 6a3oBara CTaHuys, 3a ja NoNyYuTe Noseye
MHCTPYKLMM 33 BbBEX/JAHETO Ha KOpa).

Jagassse Ha NYGAMLHE YaCTOTA

| =

X Ommenn

2. CaBosiBaHe Yype3 vectoTa: Cnep KaTo BKIOYUTE

3axpaHBaHeTo Ha MobuHaTa 6a3oBa CTaHLms,
pakHeTe Bbpxy "CasosiBaHe Ype3s yectora”
Ha eKpaHa 1 BbBefjeTe 4ecToTaTa, 3a Aa

ce cebpeTe ¢ 6asosaTta cTaHUMA.(Mons,
HanpaseTe CrpaBKa C PbKOBOACTBOTO 3a
eKcnnoatauys Ha MolyHaTa 6a308a CTaHLMs,
3a fja NoMy4uTe NoBEYe MHCTPYKLMM 33
BbBEX/AaHe Ha YecToTaTa)

XK OTmenn




PbKOBOACTBO 3a 6bP3 CTapT

SBAS

SBAS Bpb3Ka: LL|pakHeTe Bbpxy KaHana, 3a fa
ce cBbpxeTe B SBAS. Camo KoraTto go SBAS & saas
ce nokaxe ,CBbp3aHO “, TOBa 03Ha4aBa, Ye
Bpb3KaTa e ycrelHa. B npoTuBeH ciyyaii He & v v
MOXeTe fla CTapTupaTe onepaumsTa. Ako Tpsibsa
fla npemMunHeTe KbM Apyr N3TOYHUK Ha SBAS,
LjpaKHeTe BbPXy LieneBusa N3TOYHMK Ha CUrHan 1 —
wpakHeTe Bbpxy OK B 13ckavalyms nposopel.
Cnep ycnewHoTo CBbp3BaHe MKOHaTa Ha
M3TOYHMKA Ha CUTHAN B TOPHUS AeCeH brba ce
\npespbw,a B S00-S20.

MoproTBuTenHa pa6ota

1. MoTBbPAETE N3TOUHIMKA HA KOPUTMPALL CUTHAN: -
L4 B .

JAanvi TekyllaTa Bpb3Ka Ha M3TOYHMKA Ha allizs) Sl RTK  15:58

KOPUrMpPaLL CUrHAN € HOPMAHa.

o
e N

2. Mony4asaHe Ha TekyL Kypc: Cnep,
NoTBBbPXK/AABaHE Ha CbCTOAHMETO Ha BPb3KaTa
Ha KOpWIrMpaH U3TOYHWK Ha CUTHa, Mons,
KapaiiTe Hanpep, AOKaTO NocoKaTa Ha
ABVKeHMe ce NOTBBbPAM (HeobxoanMo e aa
paboTuTe CaMo BEAHBX BCEKM MbT, KOraTo ro
BK/IOYBaTE). HanpageTe Taka, Ye TeKkyLwmsT
KypC Ha MOfiena Ha NPeBO3HOTO CPEACTBO Ha
eKpaHa a CbOTBETCTBa Ha peanHaTa MOCOKa Ha
[IBMXKEHMe Ha NPEBO3HOTO CPeACTBO.

Hone

©0

3. Cb3pgaiite unu nsbepere rpaHmua uam
6a3oBa N1HKUs: MoXeTe aa oTUaeTe Ha
,Cb3aaBaHe Ha iMHUs B gONHATa YacT Ha (-\
rnaBHUs MHTepdeic, 3a aa Cb3ganeTe HoBuM E ?
rpaHuuy 1 6a30Ba NMHWS, UK Aa OTUAETE \J
Ha ,lpeBKtoYBaHe “ 3a ga nsbepete
CbLieCcTBYBaLLM TaKMBa.

irk | He-- Elooa. 107

i

. 3anoyHeTe pabota: Cnepg KaTo MMnopTHpaTe
6a30Ba NMHKS, MOXETE fja 3anoyHeTe paboTa
BefHara.

5 [
8 B & r L
Tpersen Craimmens v rsen  Mousrareq - e
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3

5. MoxeTe fa otugete Ha ,lpernes “B
[0/IHATa YaCT Ha raBHWs UHTepdeiic, 3a fa

L 4 Dedit
npeBKtoYKTE Nose, rpaHnLa, 6asosa NNHKS, * = —n -%
3afav4a Unn UsnvaHeHne. . N
B - =
Detaut —
e B = 5

HacouBawa nuHus

Cnep KaTo BneseTe B NpoLieca Ha Cb3flaBaHe Ha Hanpas/sBalla IMHWS, MbPBO W3bepeTe TNa Ha HanpassBalyaTa
NHKSA. NMoHacTosLWeM MoXeTe Aia 3brpaTe NpaBu TMHUKN, KPUBW IMHUW, TNHWS A+ 1 3aBbpTaHe.

AB lMNpaBa nnHUs: PopMmpaHe Ha NpaBa IMHKA 3a pPbKOBOACTBO, KaTo Ce onpefens no3numnsaTta Ha Toyka Aun b,
KOWTO € MPUNOXMM 3a NoJeTa C pefoBHa dopma.

JNInHus A+: popmrpaHe Ha NpaBa IMHWS 38 PbKOBOACTBO, KaTo Ce ONpeAensT No3nuymusTa Ha Touka A n
Haco4BaHeTo Ha rnaBaTa, KOeTo e MPUIOXKIMMO 33 OFPOMHY NoJeTa C NpasuaHa popma v CbTPYAHNYECTBO.
Kpua nvHus: popMupaHe Ha KprBa MHUs 3a

PBKOBOJICTBO, KaTo Ce ONpeAensT No3ULMNTe Ha ‘ “
TOUKN A 1 B, KOETO € NPUNOKIMO 3 HEPaBHOMEPHM o Tz B
noseTa uam creLmanta MecTHoCT. B X It rB
3aBbpTaHe: (hopMUpa KPbroBa IMHMUS Ha NOCoKa \

C LleHTpanHa To4Ka 1 paauyc, onpefeneHa ot AB A LA A bA

Abra, KOATO € NpUNoXnma 3a nosieTa C LeHTpanHa

MpaBa nuHus  lneua A+ Kpusa nuHus 3aBbpTaHe
cncTeMa 3a HarnosBaHe Ha NMUBOT.Ha

OnepaTuBeH nHTepdeinc

o, ® © © o

iperren  Chugmsssnanmes  RGNVTINE  pS— [

Jarun.

—

. PascTosiHMe Ha oTMecTBaHe: BktoyeTe B CMUCHKA Ha hYHKLMMTE 338 OTMECTBAHE Ha Pa3CTOSHUETO:
Pa3cTosiHMETO Ha OTMeCTBaHe Ha TeKyluaTa onepaums cnpsiMo 6a3oBa IMHUS ce NOKa3Ba B peasHo BpeMe.

. CbCTOsIHMe Ha Bpb3KaTa C U3TOYHMKA: MoXxeTe fia NpoBEpPMTE TEKYLLOTO CbCTOSIHME Ha BPb3KaTa Ha
CMBTHULMTE U KOPUTMPALLMUTE CUTHANN.

. MHdbopmauus 3a onepaumsTa B peanHo Bpeme: OT 19BO Ha ASICHO € CePUIMHMSAT HOMEP Ha TeKyllaTa 6a3oBa

NnHUS, obLaTa NaoLy B rpaHuLMTe Ha NOETo, onepupaHata naoLy 1 NoKputue, eeKTMBHOCTTa Ha

onepauusTa 1 CKOpPOCTTa B peasHo BpeMe.

ByToH 3a Wi-Fi kamepa: HaTucHeTe, 3a ga otBopuTe Wi-Fi kamepaTa.

ByTOH 3a npeBKtOYBaHe Ha nepcnekTuaata: LLipakHeTe, 3a fa npeBkaounTe Mexay 2D 1 3D nepcnekTvsm.

. ByToH 3a MapkupaHe Ha HacpellHaTa cTpaHa: KoraTo HsMa rpaHuLua, MoraT fja ce MapKmpar fiBe IMHUM Ha
Kpasi Ha NMO/IeTo Ha pa3cTosiHue noseye oT 50 M. LLle M3CKOYM paHHO NpefynpexaeHve, KoraTo e Ha NbT Aa
ce CTWUrHe 10 Kpast Ha noneTo.

N

w

B

o w
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PbKOBOACTBO 3a 6bP3 CTapT

7. bByToH 3a noaps3eaHe: LLipakHeTe BbpXy Hero, 3a ja NpeBefeTe No3nLMATa Ha MallWHaTa HansBo UK
HafIICHO C Ma/IKM CTBMKW. HannyeH e camMo B peXUM Ha aBTOMaTUYHO WodupaHe.

8. ByTOH 3a npeBexpaHe Ha 6a30Ba NnHuS: LLipakHeTe, 3a Aa npeBefeTe 6a30Ba NMHWSA Taka, Ye Aa 6bae
LieHTpUpaHa cnpsMo aBTomobuna nnu Aa s npesefeTe HaNsBOo UK HaASICHO Ha ONpPefeNieHo PasCToSHNE.
Mpepnara ce caMo Npu pbYeH PEXUM Ha LodurpaHe.

9. ByTOH Ha MeHIoTO: LL|pakHeTe, 3a fja BNe3eTe B HaCTPOWIKMTE Ha yCTPOMCTBOTO, YNPaB/eHNETO Ha NONeTo,
YHUBEPCaNHNTE HAaCTPOIKK, LeHTbPa 3a NPUNOXKEHNS Y CUCTEMHUTE HAaCTPONKM.

10. ByToH ,Mperneq “ LpakHeTe, 3a ja BUAMTE N MPEBKIOYNTE KOHDUTYpaLMsiTa Ha 3aay4aTa.

11. ByToH 3a cb3faBaHe Ha NMHUS: LLipakHeTe, 3a Aa 3anoyHeTe Aa YepTaeTe HOBA rpaHuULa UK HoBa 6a3oBa
NUHUS.

12. ByToH 3a npeBKtoyBaHe: LLpakHeTe, 3a Aa NpeMuHeTe KbM Apyra rpaHnLa uam 6asosa NMHUS.

13. ByToH 3a 3anuc Ha 3afajarta: LipakHeTe, 3a 4a NPeBKIOYMTE ChCTOSHMETO Ha 3amnuc.

=

M o03HauaBa, ye faHHMTe 3a TekyllaTa % 0O3HaYaBa, Ye aHHWTe 3a TeKyllaTa 3aaava
e 3ajava ce 3anucBar. aawe  HE CE 3aMKCBaT.

14. ByToH ,ABTONMAOT “: LL|paKHeTe, 3a f1a NPEBKIKOYUTE PEXMMA Ha YNIPABIEHNE MEXAY PbYeH 1
aBTOMATUYEH PEXMM.

O3HayaBa, Ye e B CbCTosIHNE Ha O3Ha4aBa, Ye He € B CbCTOAHME Ha
ABTOMATUYEH PeXnm. ABTOMATUYEH PEXNM.

Tabnvua c OCHOBHUTE NapaMeTpu Ha MpPoayKTa

Homep | KomnoHeHT Cneyundurauyum

Pa3mep: 275X 180X 40 mm,;

OcHoBHa KoHdwMrypauus: 10,1-MHYOB KanauMTUBEH CEH30PEH eKpaH,
LED nopcBeTka, 1280 X800 nukcena, 700 nit LCD, B1ucokorosopuTten,
2G RAM, 8G ROM;

PasnnyHm KOMyHUKaLMOHHM UHTepdelicy;

3axpaHBaHe: 9V-36V;

1 KoHTponeH TepmuHan Mpremanu curHanu: pagmo, caTennuTHn n 4G;

OTHOCUTENHA BNaXHOCT: 0% - 95%, npu 40° C (6e3 KoHAeH3auus);
Wi-Fi: yecToTHa neHTa 2,4 GHz, YyecToTeH ivana3oH: 2412 MHz - 2484
MHz, n3xoaHa MowHocT: 2,4 GHz 11 n 14+2 dBm;

PaboTHa Temnepatypa: ot -20° C o 70° C;

TemnepaTypa Ha cbxpaHeHue: -40° C no 85° C;

CreneH Ha 3awuTa IP: IP65.

Pa3mep: 162 mm X 64,5 mm;

YecTtoTHa neHTa: GPS L1C/A, L1C, L2P(W), L2C, L5; GLONASS L1, L2;
BDS B1l, B2l, B3I, B1C, B2a; Galileo E1, ES5a, E5b, SBAS;
PaboTHO HanpexeHne: 9V-36V;

PaboTeH Tok: <300 mA;

2 GNSS npueMHuK To4HOCT Ha akcenepomeTbpa Ha IMU: 0,5 mg;
TOYHOCT Ha Xunpockona Ha IMU: 0,1° /s;
MpeobpbluaHe/HaknoH: 0,2°;

PaboTHa Temnepatypa: ot -20° C o 70° C;
TemnepaTypa Ha cbxpaHeHue: -40° C go 85° C;

IP knac: IP66.
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Homep | KoMnoHeHT Cneumndukaumn
Kopmunkus 3axpaHBalLo HanpexeHwue: 12V unu 24V,
3 ENexTpuyecko | papraten BbpxoB BbpTAL, MOMeHT: 20 Nm (12 V); 30 Nm (24 V);
KOPMUAHO CreneH Ha 3awuTa IP: IP65.
Koneno LnoHkoBa
4 MHoXecTBO pa3mepu
BTY/IKa

YecToTeH AnanasoH: 410 MHz - 470 MHz nnn 902 MHz - 928 MHz;
KoedumumeHT Ha CTosIWa Bb/IHA Ha HanpexeHuneTo: < 2,0;
Ycuneane: >110,5dBi;

5 PapvoaHTeHa NmnepaHc: 50 Q;

Monsipusauus: BepTUKanHa;

Pa3mep: 82 mm X490 mm nnm 82 mm X301 mm;

PaboTHa TemnepaTypa: o1 -20° C go 60° C.

3axpaHBalyo HanpexeHue: 5V,

MN3xopHa YecToTa: Makc. 200 Hz;

6 CeH30p 3a HaK/1oH PasgennTenHa cnocobHocT: <0,1°;
PaboTHa TemnepaTypa: o1 -20° C go 85° C;
CreneH Ha 3awuTa IP: IP6T.

OTKa3 OT OTrOBOPHOCT

MpopykTuTe, ycnyrute unu hyHKLUUTE, KOUTO 3aKynyBaTe, Ce perynmpat OT TbProBCKU JOrOBOPY 1 YCI0BUS.
Hue cMe nocounnm BCUYKM NPOAYKTW, YCAYr UK DYHKLWM B TOBA PbKOBOCTBO, J0KATO HAKOW OT TAX MOXe
Aa He ca Heobxoavmu. OCBEH aKo B [JOroBopa He ca NpeaBuaeH Apyrv ycnosus, FJDynamics He npasu
HUKaKBV U3PUYHN UK Noapa3bupalLy ce N3SBNEHNS OTHOCHO CbAbPXaHWETO Ha TOBa PbKOBOCTBO.

HacTosWoTo pbKOBOACTBO MOXeE Aa 6be aKTyanu3npaHo nopagu o6HOBsIBaHe Ha MPOAYKTa Uan
Apyrv npuymnnn. FJDynamics cu 3ana3sa NpaBoTo Aa NPOMEHS TOBa PbKOBOACTBO 6e3 npeaBapuTenHo
yBegoMeHue.

HacTos1o0To pbKOBOACTBO Ce M3M0/3Ba CaMO KaTo PbKOBOACTBO. FIJDynamics e nonoxuna BCUYKM ycunus,
3a [la rapaHT1pa TOYHOCTTa U HageXgHOCTTa Ha MHdOpMaLMsaTa B TOBa PbKOBOLCTBO, HO HE MOXeE f1a
rapaHTvpa, 4e HsiMa rpeLlKn Unun nponycku. Lisnata nHdopmaums B Tasu cneundrikaums He npeacTaBnssa
M3pUYHa UK nofpasbupalla ce rapaHums.
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PykoBOACTBO MO 6bICTPOMY Hauasy paboTbl

O6uwue cBefeHns o 6e3onacHoOCTU

TpeboBaHus K onepaTopy

1. Bogutenu fOMKHbI MONYYUTh BOAWUTENbCKME NPaBa Ha yNpaB/eHne CenbCKOX03sMCTBEHHON MaLNHOM,
TpebyeMble MECTHbIMU COOTBETCTBYIOLLMMU NPaBUIAMU.

2. 3anpeuaeTcs NUTb aNKOroNb ¥ BOAUTL MALUMHY C YCTaNOCTbHO.

3. B cnyvae aBapuu CHavana OTK/IOUUTE BbIKNOYATENb MUTaHUA.

Ycnousi paboTbl

1. MpoBOAMTE UCMbITaHWE, KaNMBPOBKY, PEryIMPOBKY 1N paboTy Ha OTKPLITON NOLWaAKe BAanu ot
60/1bLIOrO CKONNEHUS Ntofiel, 4TO6bI 06ecneynTb OTCYTCTBME MOCTOPOHHUX IIOAEN U TPAHCMOPTHBIX
CpepacTB B paboyeii 30He BO 136exaHve TpaBMbl UM NOTEPU UMYLLECTBA.

2. [lepxuTech nofanblue oT 60/bLIOrO CKOMMEHUS NOAEN, CKOTa, NPensTCTBUIA, NPOBOAOB, BbICOKUX 3AaHUI,
a3pONOPTOB 1 MYCKOBbIX BbILEK CUTHANOB U T.[., 4TOBbI HE MeWaTb CUTHaNy 1 He BAUSTb Ha paboTy.

3. He paboTaiiTe B 3KCTpeMasbHbIX MOTOAHbIX YCIOBUSX, TAKMUX KaK CUAbHbIV [JOXKAb, CUNbHbINA TYMaH, CHer,
rpo3a u CUnbHbIN BETEP.

MpaBuna sakcnayaTaymm

1. Bo BpeMsi BOXAEHWs TPAHCMOPTHOTO CPEACTBA BOAUTENb [O/IKEH KOHTPONMPOBaTL paboyee COCTOsIHME B
peXxwvme peanbHOro BpeMeHu, 4Tobbl obecneynTb CBOEBPEMEHHOE PYYHOE BMELIATEbCTBO.

2. Korga TpaHCMoOpTHble CPEACTBA, OCHALLEHHbIE LaHHON CUCTEMOW, ABMKYTCS MO 06LECTBEHHbIM floporam
1NV 06LEeCTBEHHBIM MeCTaM, 0653aTeNbHO YNPaBASATE UMK BPYYHY!O.

lNposepka

1. O6ecneynTb, YTO aHTEHHA U AATUMK YA YCTaHOBEHbI HOPManbHO. [Py HaNYUK NepemeLLeHus,
1CMonb3yiiTe ero nocse KanmbpoBKu.

2. 06ecneynTb MCMNPABHOCTb COEAMHUTENBHBIX Kabeneit. B cnyyae NoBpexaeHns, npekpaTute
MCMONb30BaHMe 1 3aMeHUTe HOBbIN Kabenb nepes 1crnonb3oBaHueM.

Mpoune m

1. He pa3bupaiiTe KOpnyc AaHHON NPOAYKLMM CaMOCTOSITENIbHO, YTOObI HE MOBANSATbL Ha rapaHTUiHOe
obcnyxmBaHue.

2. lMoBpexpaeHne 060pyfoBaHys N3-3a HOPC-MAKOPHBIX 06CTOATENBCTB (yAap MOHMM, BbICOKOE
HanpshKeHue, CTONKHOBEHME 1 T.A.) He BXOAWT B cdepy 6ecnnaTHOro peMoHTa Hallein KoMnaHun.

3. MpopayKuus noaaepxvBaeT BBog 9-36B, Npu aneKTpocHabXeHNW faHHON NPOAYKLMM cnefyeT 06paTuTb
BHUMaHWe Ha TpeboBaHWs K 31eKTPonnUTaHuio 060pyfoBaHNS.

©FJDynamics. All rights reserved. 51



PyKoBOACTBO M0 6bICTPOMY Hauany paboTbl

CoepurHeHMe XryToB NPOBOAOB annapaTHOro o6opyaoBaHus

o OCHOBHOW XXIyT NOAKMOYEHUS BopToBol TepMUHan ynpaBneHns

@ BcrovoratenbHbiii KFYTNOAKOYEHNS Mpremnnk THCC

9 XryT npoBogoB npuemHmka FHCC

e OCHOBHO XKryT nuTaHus

6 [aTtynkyrna o
@ AHTEHHa pagnocTaHyn 0
1. ﬂpw BCTaBKe M BbITArMBaHUU WITENCcens
npviemHuka MTHCC o6paTuTe BHUMaHe Ha
raiiku 3afiHel KpbILWKM Ha MECTe U/ HET;
. MbineHenpoHnLaeMocTb 1
BOAOHENPOHULAEMOCTb HE ABNAKOTCA o
Q MOCTOSIHHO 3((EKTUBHBIMY, U MOTYT [
ocnabeBaTb C Te4eHUEM BpeMeHH
NCNOMb30BaHMSA UNU USMEHEHUEM
pabounx ycnosui.
. WTpurxoBas Kopobka: akceccyap He
[IOCTYrNeH B HEKOTOPbIX PermoHax u

CTpaHax. VICTOYHMK NUTaHUs IneKTpUYECKNii pyab

]

w

N

1. ABTOpCKMe npaBa Ha BCe CoflepXaHue B HacTos el MHCTpyKumun npuHagnexat FJDynamics. 3anpelleHa nobas dopma
KOMMPOBAHUS, U3B/IEYEHNWS, MOBTOPHOTO UCMO/b30BAHMS, MepeneyaTki u T.4.

2. Moppo6HY MHPOPMALMIO O MOHTAXE U UCNONB30BAHNMN MOXHO HAlTU Ha OdHLMaNbHOM caiiTe «MHCTPYKLMS No
JKCMTyaTaunm NPorpaMMHOro obecrneyeHnst CUCTEeMbl aBTOMATUYECKOTO YrpaBsieHUsi AT2 ceNlbCKOX03SMCTBEHHOM
MalluHbI LI3siHBIOW» 1 «IHCTPYKLMS MO MOHTaXy annapaTHoro o6ecnevyeHus CUcTeMbl aBTOMaTUYeCckol HaBuraummu AT2
LizsHbloii». CopepxxaHue MoXeT 6biTb 06HOBNEHO 6e3 NpeaBapuTeNbHOro yBegoMeHusl.

. Appec oduynansHoro caiita: www.fidynamics.com

4. Appec koMnaHuu: L3HbYWK3Hb, paiioH HaHblaHb, Fa0CHHbHaHb, 9 - 5 ynuua, 61, 3aHue BaiicuH, 1709 (LLUsHbYWK3Hb, paiioH

HaHbLuaHb, BTOPOI NPOMbILINEHHbIN NapK HaHbraH, 13 - i1 3Tax, 4 - 5 3Taxel v 2 - i1 aTax, 4 - i 3Tax)

w

MHCTPYKLMA MO 3KCM/yaTauum NporpaMMHoOro obecneyeHus

Mpouecc MOHTaXka M HanagKu

BbiGop si3blka —> Perncrpaums v Bxog B akkayHT —> 3anosiHeHve nHbopMaLmm o MoHTaxe — MogknoyeHne
MCTOYHMKA curHana —> [MonyyeHue kypca — YcTaHOBKa napameTpoB TpaHcnopTHoro CpeacTsa — Kannbposka
fartyvka yrna — KanmbpoBKa TpaHCNOPTHOro cpeacTBa — KanubpoBsKa cMmelleHus opyamns — 3aBeplueHve
MOHTaXa 1 Hanagku

MoaKNIYUTb UCTOYHNK CUTHANA

MepeiignTe B «MeH0» 1 HaXMUTE «ICTOYHNK KOPPEKTUPYHIOLLETO CUrHana» B «HacTpolikax ycTporcTaa»,
4TO6bI BONTU B MHTEPENC MCTOYHMKA KOPPEKTUPYHIOLLErO CUrHANa.

HCTOUHMK KOPPEKTHPYIOWET O CHrMana

@ RTK vepes MarepHer
B

& SBAS

[B eewmwiBuerchrTK ©
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CeTeBoii RTK

T

Cquu:w| v |

MopkntoveHne Ntrip: BBeguTe «CepBep» 1
«MopT» 1 HaXxMUTe «MoNy4nTb». B ToUKe

[0CTyMNa aBTOMaTUYECKM OTOBpaXaeTcs mopT ¢ Popr | "0"\"""""|
CaMbIM CUbHBIM CUTHA/IOM.

Touka gocTyna | v |
Mocne nony4eHns TOYKM JOCTyNa BBEAUTE
MHOpMaLMIO O Ballem akKayHTe B «/1or1H» 1 orsst | - |

«Maponb». HaxmuTe «IogTBEpANTL», YTOObI

NOAKNOYNTBCS K COOTBETCTBYOLEN ceTn RTK. Mapons

basosas ctaHumus RTK

1. ConpsikeHune Yepes KOA: NOC/e BKYEHNS [
obopyfoBaHus MObubHON 6a30BoO
CTaHLMM HaXaTb KHOMKy «ConpsxeHne VCTaHOBMTE QBRI HBCTOTY
yepes KoA» Ha 3KpaHe 1 BBEAUTE HYXHbIN
Kof, AN NOAKOYEHNs K 6a30BOIA CTaHLMN.
(MogpobHas MHdopMaLms o NpaBuaax BBoAa | i
Kofa CM. MHCTPYKLMIO NO 3KCnayaTaLmm |
6a30BOI CTaHLUMW).

BS6001DE |

X Ormena

N

ConpsiKeHve Yepes 4acToTy: nocne
BK/ItOYEHMS 060py[0BaHNS MOBUTBHON
6a30B0I CTaHLMM HaXaTb KHOMKY
«ConpshKeHne Yepes 4acToTy» Ha IKpaHe 1
BBEAMTE HY)XKHYIO YaCTOTY A1 NMOLK/OYEHNS
K 6a3oBoi cTaHuum. (MogpobHas
MHbOpPMaLMs O Npasuiax BBOAA YacTOTbI
6a30BOI CTAHLMW CM. UHCTPYKLMIO MO
3KCNyaTalMmn MOLLHOM 6a30BOW CTaHLMK).

MHz

X Ommena

w

ConpsikeHwe ¢ apyrumu 6a3oBbiMu
CTaHLMSMM: MOCNE BKNOYEHNS U YCTAHOBKM
060pya0BaHNs 6a30BOI CTaHLMN HAXMUTE ks |
KHOMKY «[lpyras 6a3osas CTaHUus» Ha
3KpaHe, BBEMTE COOTBETCTBYHOLLYIO
4aCTOTHYH TOYKY, CKOPOCTb B 60gax v 4800bps S600bps | 19200bps
npoToKon nepegayn ctaHuum. (MogpobHas

CropocTs BecnpoBogHOi NEpeRaHH AaHHSK

MHGOpMaLMs 0 NPaBUax HaCTPONKM TlpoTonai pamUenEpesert

napameTpoB 6a30BOI CTaHLUV CM. parent-EOF TRIMMA | TRIMTALK
MHCTPYKLMIO MO 3KCMyaTaumum 6a3oBoin -

CTaHLMW COOTBETCTBYIOLEN MapKK) R
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SBAS

CoepmHeHNe SBAS: HaxxMuTe Ha KaHan ans
coefnHeHns co SBAS. TonbKo Korga psgom co
SBAS oTobpaxaeTcs «CoeAnHeHO», 3TO O3HavaeT,
YTO CoefiHeHWe BbINOAHEHO yCneLwHo. B nHom
cnyvae Bbl He cMoXeTe HavyaTb onepauyuio. Ecnam
BaM Hy)XHO NepeKIYNTLCS Ha APYTON NCTOYHMK
SBAS, Ha)XMWTe Ha LeNeBoi MCTOYHUK CUrHana, a
3aTem «OK» BO BCM/IbIBALOLLLEM OKHe.

Mocne ycnewHoro NoAKIYeHNS 3Ha4Y0K
MNCTOYHMKA CUrHana B NpaBOM BEPXHEM yry
cTaHoBuTCa S00-S20.

MogrotoBuTenbHbIE pa607b|

)

. nO,U.TBep)K,CI,EHVIe NOAKNHYEHNA NCTOYHMKA
curHana: B Hactoswee BpeMsa HOpMasbHO n
noAKnt4YeHne NCTOYHKKa KOppeKTupytoLiero
curHana

Nlllzs

Jll RTK

2. TTony4eHwe TeKyLLEero HanpasneHus: nocne
NOATBEPXAEHUS COAUHEHNS C UCTOYHUKOM
KOPPEKTUPYIOLEro CUrHana Apuraitech
Brnepea, Noka He byaeT NOATBEPXAEHO
HanpaeneHue fiBWxeHWs (Bam noTpebyeTcs 310
TO/IbKO €ANHOXAbI NPU KaXAO0M BKJ'HO‘-IeHI/II/I).
BbINoNHMTE Tekyllee HanpasneHne Mofenu
TpaHCnopTa Ha 3KpaHe B COOTBETCTBUM

C peanbHbIM HanpaBneHVeM ABMKEHNS
TpaHcnopTa.

Hone

Tl100-

Hi25m 40

# 100 ~ a3

4. Havano paboTbi: nocne nmnopTta 6a3oBoin
JIVHWW Bbl MOXETE Cpasy HayaTb paboTy.

| -

]

\_ /
/3. Cospaiite nnu BeibepuTe rpaHuLy, uam 6asosyio B
NMHWI0. Bbl MOXKETE nepeiiTu B «Co3gaHne
NIUHUWY B HYKHE 4acTu raBHoro nHtepdeiica, I {I: ?\
4TO6bI CO3/1aTh HOBbIE FPaHULLbl 1 6a30Bble \J
NMHWK, TM60 NepeiiTy B «MepeknioyeHrer,
\ 4TO6bI BbIGPATh CyLLECTBYIOLME. )
Ve

Eoi-

&

Cfaop Couppemnnin  Tpesome

#1067 Me

oy /
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-

\

& Boundary 001
5. Bbl MOXeTe nepeiTu B «<0630p» B HUXKHEW YacTu ShEE
rNaBHOro HTepdeiica, YTO6bI NEPEKTYNTD

none, rpaHuLibl, 6a30BYyI0 IMHWIO, 33241 AN TRt

0 ¥ A+Line 001

recsd {1250 70
WHBEHTapb. s
B 100.00h =
: Default implement 01
et Wilon &n e
Gold farm A 1w w | im0 " |

HaBuraumMoHHas nuHus

Mocne BXxoAa B NPOLECC CO3/aHMs HOBOW HaBUraLMOHHOW IMHUM BbIGUPATb HAaBUMALIMOHHYIO NINHULO,
KOTOpYI0 He06X0AMMO CO3AaTh. B HacTosiLLee BpeMst MOXHO BbiGpaTh AB npsiMyto, A+MpsiMyio, KpuByto,
KPYroByt0 KpUBYHO.
JnHeliHbIl pexiim AB: chopMMpoBaTh NPsiMyIO IMHWIO HAanpaBeHus, ONpefenBs No3nLIo TOYKU A 1 B,
KOTOPbI MPUMEHMM K NOISIM C NPaBuibHON GOPMOIA.
Pexim A +: chopMMpoBaTh NPSIMYLO IMHUIO HAaMpaBaeHUst, ONPefesMB NMO3ULMI0 TOYKM A U HanpaBieHe
ABWKEHUS, KOTOPbIA NPUMEHUM K OTPOMHbIM MONSM C NPaBUbHOM (hOPMOI 1 COBMECTHO paboTe.
PexM KpnBoIi: copMMpoBaTb KPUBYIO IMHMIO HAarNpaBeHus, ONpefenvBs No3nLym Touek A v B, koTopast
NpYMEHNMa K HeperyasipHbIM NOAsM UK ‘ ‘

CI'IeLI.VIaI'IbHOPI MEeCTHOCTW.

Pexxum kpyroeas kpusas: copmmMpoBaTh B X° ’B
KPYroBYy IMHWIO HanpaBAeHUs C LLEHTPOM U

paaunycom, onpeaeneHHbIMu ABP,yroﬁ, KoTOpas A Sa A
NPUMEHNMa K MOMSAM C CUCTEMOW OPOLLEHNS

BOKpyr Ll,eHTpaanoﬁ ocu. ABTllpsmas  A+npsamas Kpusas

NHTepdelic paboTbi

—

N

w

IS

o v

(o)1) 006
(A X5}

m®§; L

peanbHOro BpeMeHu.

KOPPEKTUPYIOLYMX CUTHANOB.

L)
IPB
A

KpyroBasi kpuast

. OTKNOHEHWE: OTKNOHEHWE TeKyLUEelN onepaLuy OTHOCUTENbHO 6a30BOM NMMHUK OTOBPAXKAETCS B peXxmme
. CTaTyC COeiMHEHNS C UCTOYHMKOM: Bbl MOXeTe NPOBEPUTb TEKYLLMIA CTAaTyC COEAMHEHNS CMYTHUKOB 1

. MHdbopmauus 06 onepaln B peanbHOM BpeMeHU: C/ieBa HanpaBo yKa3aHbl CEPUMHbIA HOMep TeKylLlei

6230801 NMMHUKM, 06Was NowWaab B Npeaenax rpaHuLbl noss, onepaynoHHast nioLaab U NoKpbITue,

3 HeKTUBHOCTL PaboThl 1 CKOPOCTb B PeanbHOM BPEMEHH.

. KHonka «Wi-Fi kamepa»: HaxmuTe, 4Tobbl OTKPbITL Wi-Fi Kamepy.

KHorKa «MepekntoyeHne NepeneKTrBbI»: HAKMUTE, YTOBbI NepPeKnoUnTLCS Mexay 2D- 1 3D-nepcnekTrBamu.

OKOHYaHMA NOJIA Ha PacCTOAHUN 60nee 50 M. |-|pl/l I'IpVI6ﬂI/I>'r(eHVIVI K Kpato nonq, noaBuTca
npegsaputenbHoe npegynpexapeHue.

. KHonka «OTmeTKa paBBOpOTHOl;I NONOChI»: MPU OTCYTCTBUM FPAHNL, MOXXHO OTMETUTb AiBE INHUMN

©FJDynamics. All rights reserved. 55



PyKoBOACTBO M0 6bICTPOMY Hauany paboTbl

7. KHonka «TpuMMep»: HaXXMUTe, YTOBbI NepemMecTTb NONOXEHWe TPaHCNOPTa BNEBO UKW BNPaBO MENKUMU
waramu. [OCTyNHO TObKO B aBTOMaTUYECKOM PeXMMe BOXAEHNS.

8. KHonka «MepeBog 6a30BOW NIMHUM»: HAXMUTE, YTOObI NepeMecTUTb 6a30BYIO NMHMIO TaK, YTOGbI OHa
6blNna BbIPOBHEHA MO LIEHTPY TpaHCNopTa, Mb0o 4Tobbl CMECTUTL ee BNEBO UV BMPaBO Ha OnpefefieHHoe
paccTosiHue. [JoCTyMNHO TO/IbKO B PyYHOM PEXMME BOXAEHUS.

9. KHonka «MeHo»: HaXxMuTe, 4TOObI BOMNTY B HACTPOIKM YCTPOWCTBA, yrpaBneHve NofeM, yHuBepcanbHble
HaCTPOWKM, HACTPOWKM MPUNOKEHUS U CUCTEMDI.

10. KHonka «0630p»: HaxXMuTe, 4TOObI MPOCMOTPETL AN N3MEHUTH KOHMUIypaLmio 3apa4m.

11. KHonka «Co3aaHne NMHUN»: HaXMUTe, YTOObI Ha4aTb PUCOBATb HOBYIO MPaHKLLY MU HOBYLO 6a30BYIO IMHWIO.

12. KHonKa «[epeKntoyenne»: HaM1Te, 4TOObl NePeKNtoYNTLCSA Ha APYTYI0 FPpaHuLy Unmn 6a30Byio IMHWIO.

13. KHonKa «3anuncb»: HamuTe, 4ToObl NepekniounTb CTaTyc 3anmcu.

=

] 03HaYaeT, YTo JaHHbIe TeKyllel 'l 03HayaeT, 4To AaHHble TekyLLel 3aaaun
S "
3afa4¥ 3anuncCbiBatOTCA. Jorwes He 3anncbIBakOTCH.

14. KHomMKa «ABTOMWANOT»: HAXXMUTE, YTOObI MEPEKNIOYNTLCS MEX/AY PYHHbBIM U aBTOMATUYECKUM PeXVMaMi
BOXAEHUS.

03HaAYaeT aKTUBHbI aBTOMATMYECKMI 03HaYaeT OTK/OYEHHbI aBTOMATUYECKUI
pPeXum. pexwum.

Tabnuua OCHOBHBIX XapaKTepPUCTUK M MapaMeTPOB NPOAYKLMM

Nen/n | KOMNOHeHT XapaKTepUCTUKM U NapaMeTpbl

Pa3mepbl: 275X 180 X 40mMm;

OcHoBHas koHdwMrypaums: 10,1-4101MMOBbI EMKOCTHbIV CEHCOPHbIV
3KpaH, cBeToAMoAHas noaceeTka 1280 X 800 nukcenen,

700nits XXK-3KkpaH; rpoMKOroBopuTeb; onepaTtuBHas namsTsb 2G,
namsTb faHHbIX 8G;

OxBaTblBaeT MHOr006pasHbIX NHTEPdENCOB CBA3U;
3nekTpocHabxeHue: 9B-36B;

CurHan: oxBaTblBAaET pagnoCcTaHLumio, 6asnpyowmniics Ha CnyTHIKe,
4G v gpyrve curHansl;

OTHOCUTE/bHAs BNaXHOCTb: 0%~95%, 40°C (63 KoHAeHcaumn);
Cneymndurayms Wi-Fi: yactoTHas nonoca 2,4 Tu, fuana3oH yacToT
2412~2484MrU, BbIXOAHAS MOLHOCTb: 2,41 T 11n 142 dBm;
Pabouas TemnepaTypa: -20°C ~+ 70°C;

Temnepatypa xpaHeHus: -40°C ~+ 85°C;

BopgoHenpoHuuaemMocTb 1 nbiiesawmTa: IP65.

Pa3mepbl: 162 X 64,5MMm;

YacToTa curHana: GPS L1C/A, L1C, L2P (W), L2C, L5; GLONASS L1, L2;
BDS B1l, B2l, B3I, B1C, B2a; Galileo E1, E5a, E5b, SBAS;

Pabouee HanpsikeHue: 9B - 36B;

Pabounin Tok: <300 MA;

2 MpuemHnk MTMHCC ToyHoCTb ycKopeHus: 0,5 mg;

TouHocTb rmpockona: 0,1° /cek;

Yron KpeHa v TaHraxa: 0,2°;

Pabouas TemnepaTtypa: -20°C ~+ 70°C;

Temnepatypa xpaHeHus: -40°C ~+ 85°C ;

BogoHenpoHunuaemMocTb v nbinesawuTa: IP66.

BopToBoii TepMuHan
ynpaeneHus
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Nen/n | KomnoHeHT XapaKTepuCcTUKM 1 napameTpbl
Pynesoii HanpsxeHne anekTpocHabxeHwns: 12B/24B;
3 MMKOBBIN KPYTALLMIA MOMEHT: 20HM (12B); 30HM (24B)
SneKTpuIecKuii SNeKTpopBNraTeNt CTeneHb 3awnThbl: IP65.
pynb
4 Wnnuesas BTynKa | PasnuyHbie mogenn

YacToTHbIV gnana3oH: 410-470MIy nnm 902-928 My,
KoapbuumeHT cTosiuelt BONMHbI HanpsikeHus: < 2,0;
YcuneHuve aHTeHHbl: 6onee 1 £ 0,5dBi;

5 AHTEHHa pagnoCTaHLMM Ha NpUCOCKe | IMneaaHc aHTeHHbI: 500Mm;

Monspu3aumns aHTeHHbl: BepTUKanbHas;

Pa3mep aHTeHHbI: P82x490MM nnu ®82x301Mm
Pabouas TemnepaTypa: -20°C ~+ 60°C .

HanpseHve anekTpocHabxeHus: 5B;
KoadduumeHT 06HOBNEHUS BbixoAa: Makc. 200y,
6 [atynkyrne Pa3peluatoLas cnocobHocTb: <0,1°;

Pabouas TemnepaTtypa: -20°C ~+ 85°C;

Knacc 3awmTsbl: IP67.

OTKa3 OT OTBETCTBEHHOCTM

MpoayKTbI, yenyru vnun yHKLMKU, KOTOPbIE BbI KYMUW, PETYNINPYOTCS KOMMEPYECKUMY KOHTPaKTaMu

1 yCnoBusiMn. HekoTopble MPOoAYyKTbI, yCiyr vunu yHKLMU, YOMsiHYTble B LaHHOW UHCTPYKLMY, MOTYT

He BXOAUTb B cchepy Ballell MOKYMNKU MK UCMONb30BaHNs. ECiv MHoe He NpeaycMoTpeHo B KOHTpakTe,
FJDynamics He fienaeT HUKaKUX MPsSMbIX WY NOAPasyMeBaeMblX 3asiBNIeHWI O COAEPaHNM faHHOW MHCTPYKLMY.

[laHHas MHCTPYKLMS MOXeT 6biTb O6HOBNEHA B CBS3M C 0OHOBNEHWEM NPOAYKTa WU MO APYrUM NPUYMHAM, 1
FJDynamics ocTaBnsieT 3a cob0oil NpaBo U3MeHNTb fJaHHYI0 MHCTPYKLMIO 6e3 NpefBapuUTeNbHOrO yBEAOMIEHNS.

[laHHasi IHCTPYKLMS CNYXKWT TONBKO PYKOBOACTBOM MO 3KCMTyaTauuu, komnanus FIDynamics npunoxuna

BCe ycunus ans obecneyeHns TOHHOCTM 1 JOCTOBEPHOCTM MHPOPMALMW B JAHHOW MHCTPYKLMN, HO HE MOXET
o6ecneynTb NOMHOE OTCYTCTBME OWUGOK UK ynyueHunin. Best nibopmaLms, cofepxaliasncs B HacTos el

VHCTPYKLMM, TaKXKe He NpeAcTaBnseT coboi HUKAKOW NPsMOi AN NofpasyMeBaemMoi rapaHTvu. m
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Greitojo paleidimo vadovas

Saugumo santrauka

Operatoriui taikomi reikalavimai

1.Vairuotojas privalo turéti vairuotojo pazyméjima zemés tkio transporto priemonéms valdyti, kaip reikalaujama
pagal atitinkamus vietinius reglamentus.

2. Draudziama vairuoti iSgérus ir pavargus.

3. Jvykus nelaimingam atsitikimui, pirma, praSome i$jungti maitinima.

Darbiné aplinka

1.Prasome iSbandyti, kalibruoti, reguliuoti ar eksploatuoti atvirame lauke, atokiau nuo minios ir uztikrinti, kad
nebity nepageidaujamo personalo ir transporto priemoniy eksploatavimo vietoje, kad apsisaugoty nuo
personalo traumy ir turto nuostoliy.

2. Prasome laikytis atokiau nuo minios, gyvuliy, kliGi€iy, laidy, auksty pastaty, oro uosty ir signaliniy boksty ir t. t.,
kad nebty patirta signalo trukdziy ir taip baty jtakotas eksploatavimas.

3. Nedirbkite ekstremaliomis sglygomis, tokiomis kaip littis, didelis rikas, sniegas, griaustinis, Zaibas ir stiprus véjas.

Praktikos reglamentas.

1.Vairuotojas privalo stebéti eksploatacine biikle realiuoju laiku vaziavimo proceso metu ir uztikrinti savailaike
ranking intervencija.

prasome uztikrinti, kad vaziuotuméte rankiniu baidu.

Patikrinimas

1. Uztikrinkite, kad antenos ir kampiniai jutikliai bty tinkamai sumontuoti. Jei pajudéjote, prasome juos kalibruoti
dar karta pries naudojima.

2. |sitikinkite, kad visi sujungimo kabeliai blity tinkamos biiklés. Jei pazZeisti, praSome jais nesinaudoti ir
pakeiskite juos naujais.

Kita

1. PraSome neatjungti §io gaminio patys, kad tai neturéty jtakos garantiniam aptarnavimui.

2. Jei jranga pazeista dél nenumatyty aplinkybiy (Zaibo smigis, auksta jtampa, susidirimas ir t. t.), tai
nenumatyta nemokamai techninei priezidrai.

3. Gaminys palaiko 9-36V jvestj. Kai Siam gaminiui tiekiamas maitinimas, atkreipkite démesj j maitinimo tiekimo jranga.
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Greitojo paleidimo vadovas

Aparatinés jrangos sujungimo jungtis

Valdymo gnybtas

o Pagrindiné sujungimo jungtis
L o . . . GNSS imtuvas
@ Atsarginé pagrindiné sujungimo jungtis

® GNsS imtuvo sujungimo jungtis @
o o
@ Galios sujungimo jungtis
.\ °
o

@ Aukscio jutiklio sujungimo jungtis o

@ Radijo antena

1. Prasome atkreipti démesj, ar galinio
dangtelio verzlé baty vietoje, kai
jjungiamas ir i§jungiamas GNSS imtuvo
kistukas; ©
ﬁ 2. Nuo dulkiy atsparus ir vandeniui Galia

atsparus veikimas ne visada efektyvus
ir jis gali susilpnéti, bégant laikui, ar
pasikeisti darbiné aplinka.

3. Bruksniné dézé: priedas neprieinamas
kai kuriuose regionuose ir Salyse.

Elektrinis valdymo ratas

a”

1. Viso turinio autorinés teisés Siame vadove priklauso FJDynamics ir draudziama bet kokia kopijavimo, istraukimo, pakartotinio
naudojimo ir spausdinimo ir t. t. forma.

2.Dél iSsamesnés montavimo, naudojimo ir funkciniy naujiniy informacijos, prasome patikrinti FJ Dinaminio AT2 auto valdymo

i programinés jrangos vartotojo vad ir FJ di inio AT2 auto valdy i aparatinés jrangos montavimo

vadovas oficialiame tinklapyje.

3. Oficialaus tinklapio adresas: www.fjdynamics.com

4. Bendrovés adresas: 1709, WeiXing Building 61 GaoXin South 9th Rd Nanshan District, Shenzhen(4th-5th floor building 13 & 4th
floor building 2, Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Programinés jrangos instrukcijos

Montavimas ir kalibravimo procediira

Pasirinkti kalbg — registruotis ir prisijungti prie paskyros — uzpildyti montavimo duomenis — prijungti signalinj
Saltinj — gauti kurso kampg — nustatyti transporto priemonés parametrus — kalibruoti kampinj jutiklj —
kalibruoti transporto priemonés-priedo kalibravimag — baigti montavima ir kalibravima

Taisos signalo saltinis

Eikite j ,Meniu" sgrasg ir spustelékite koreguotas $altinis ,|renginiy parametrai* skirtuke, kad jvestuméte taisos
koreguotas signalo Saltinis.

@ RATK tinklas
? Bazing siotale

85 sas

R suetoo i
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Greitojo paleidimo vadovas

Tinklas RTK

Ntrip jungtis: Jveskite ,Pagrindinis kompiuteris”
ir ,Prievadas" ir spustelékite ,Gauti mazga".
Privadas stipriausia signalu automatiskai
rodomas ,Saltinio mazge".

Gave mazgg, jveskite paskyros duomenis
JPaskyra" ir ,Slaptazodis". Spustelékite ,Sujungti”,
kad prijungtuméte atitinkama tinklg RTK.

\
T
Serveris - |
Prievacas | s:;::o
Serverio Node v |
Paskyra A |
Slaptaiodis
X Atsaukti

Pagrindinis pultas RTK

/

1. Suporavimas kodu: Prasome jjungti mobilyjj
bazinj pulta, spustelékite ,suporuoti kodu"
ekrane ir jvesti ,suporuoti kodu*, kad
prijungtuméte prie bazinio pulto.(Prasome
vadovautis vartotojo bazinio pulto vadovu,
kad gautuméte daugiau instrukcijy, kaip jvesti
koda).

| |+

Wiesuiy dainiy nustatymas

| -]
| -]

N

Suporavimas dazniu. PraSome jjungti mobilyjj
bazinj pulta, spustelékite ,suporuoti dazniu”
ekrane ir jvesti ,suporuoti dazniu®, kad
prijungtumeéte prie bazinio pulto.(Prasome
vadovautis vartotojo aukstos galios bazinio
pulto vadovu, kad gautuméte daugiau
instrukcijy, kaip jvesti daznj)

X AtZaukii

w

Suporavimas kitais baziniais pultais: Jjunge ir
nustate bazinj pulta, spustelékite ,Kiti baziniai
pultai* ekrane ir jveskite atitinkama daznj,

(Prasome vadovautis vartotojo atitinkamo
bazinio pulto vadovu, kad gautuméte
daugiau instrukcijy, kaip jvesti atitinkamus
parametrus).

perdavimo rodiklj ir radijo perdavimo protokolg.

| MHz
Perdavimo sparta belaidiiu bidu
4B00bes 9600bps- | 19200kps
Radijo ryédlo protokolas
Transparent-EOF TRIMMARKI TRIMTALK

X Arfavkt

/
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SBAS

-

SBAS jungtis: Spustelékite kanalg, kad prijungtuméte
SBAS. Tik kai rodoma ,Prijungta” Salia SBAS, tai
reiskia, kad prijungimas atliktas sékmingai. Priesingu
atveju, negalésite pradéti operacijos. Jei turite
perjungti j kitg SBAS Saltinj, spustelékite tikslinio
signalo $altinj ir spustelékite OK i§Sokanciame lange.
Sékmingai prisijunge, signalo Saltinio piktograma
virsutiniame desiniame kampe persijungia j S00-S20.

.

Paruosiamasis darbas

1.

Patvirtinkite prijungimo kanalo $altinj, ar einamasis
prisijungimo signalo $altinis yra normalus.

allzs 0l RTK

(2

. Siekdami gauti dabartinj kursa: Patvirtine teisingo

koreguotas signalo $altinis prijungimo $altinis,
prasome vaziuoti tiesiai, kol bus patvirtinta

kurso kryptis (turite tai naudoti tik vieng karta,

kai jjungiate). Nustatykite transporto priemonés
modelio dabartinj kursg ekrane, kad jis sutapty su
transporto priemonés tikraja vaziavimo kryptimi.

©0

Hone

1100+ Hi25m 40 100

. Sukurkite ar pasirinkite lauko riba ar bazine

linijg: Galite eiti j ,Linijos sukirimas" apatinéje
pagrindinés sasajos dalyje, kad sukurtuméte
naujas ribas ir bazine linijas arba pareikite j
,Perjungti*, kad pasirinktuméte esamas.

Pradékite operacija: Importave bazing linijg, galite
i$ karto pradéti operacija.

g

oL

etrabga

B o7 1,07

B B B

Linias Wariman )

&

o

Galite eiti j ,Perzitréti" pagrindinés sgsajos
apatinéje dalyje, kad perjungtuméte laukus, lauko
riba, bazine linijg, uzduotj ar padarga.

L

E -ha

Oeask
ek

Daiit

o7

1

o))

"-[IJD - l"]l'JI}.

~
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Gairiy linija

Jvede gairiy linijos sukdrimo proceddrg, pirma, pasirinkite gairiy linijos tipg. Siuo metu galite pasirinkti
tiesias linijas, kreivas linijas, A+ linijq ir posakj*.

AB tiesi linija: nustatant tasko A ir B padetj, suformuokite tiese vadovaujamojoje linijoje, kuri taikoma
laukams su reguliaria forma.

A+ linija: nustatant tasko A padétj ir galvos kryptj, kurie taikomi dideléms lauky plotams su reguliariu
formu ir bendradarbiavimo operacija, suformuokite tiese vadovaujamojoje linijoje.

Kreivé: nustatant tasky A ir B padétis,

suformuokite kreivg vadovaujamgjq linijq, kuri

yra pritaikoma nereguliariems laukams ar ‘ ‘ “
specialiam reljefui. B X /B ’ B
PosUkis: suformuoti apvaliq vadovaujamqjq |

linijg nustatant centro taskq ir spindulj, kurj A BA A ‘A
apibrézia AB lankas, kuris yra taikomas

sklypams su centro sukimosi laistymo sistema. Tiesi linija A+ linija Kreive Posikis

Veikimo sasaja

®[d] @m n © @n @i

Aptuaigs Loy koemas Jnghtt e T eI

Ll

1. Kompensavimo atstumas: Lyginant su bazing linijg, rodomas realaus laiko dabartinés operacijos
kompensavimo atstumas.

2. Saltinis jungties statusas: Galite patikrinti dabartinj palydovy ir taisos signaly sujungimo statusa.

3. Realaus laiko operacijos duomenys: IS kairés j deSine pateikta dabartinés bazine linijos serijos numeris,
bendrasis plotas lauko lauko riba, apdirbtas plotas ir apimtis, operacijos efektyvumas ir realaus laiko greitis.

4. Wi-Fi kameros mygtukas: Spustelékite, kad atvertuméte Wi-Fi kamera.

5. Perspektyvos jjungimo mygtukas: Spustelékite, kad jjungtuméte 2D ir 3D perspektyvas.

6. Pazyméti lauko pakrascius mygtukas: Kai néra lauko riba, dvi lauko pabaigos linijos gali biiti pazymétos
didesniu nei 50 m. atstumu. I$Soks ankstyvas jspéjimas, kai artésite prie lauko krasto.

7. 18lyginimo mygtukas: Spustelékite, kad perskaiciuotuméte transporto priemonés pozicijg i$ kairés ar deSinés
mazais zingsniais. Prieinama tik auto vaziavimo rezimu.

8. Bazine linijos perskai¢iavimo mygtukas: Spustelékite perskaiciuoti bazine linijg biity centruojama su
transporto priemone arba perskaiciuoti j kaire ar j desine tam tikru atstumu. Prieinama tik esant rankiniam
vaziavimo rezimui.

9. Meniu mygtukas: Spustelékite, kad jeituméte j jrenginio parametrus, lauko valdyma, universalius parametrus,
taikymo centra ir sisteminius parametrus.

10. Perzitros mygtukas: Spustelékite perzitreéti ar perjungti uzduoties konfigdracija.

11. Linijos sukdrimo mygtukas: Spustelékite pradédami piesti naujg lauko riba ar naujg bazine linija.

12. Perjungimo mygtukas: Spustelékite, kad perjungtumeéte j kitg lauko riba ar bazine linija.

13. Uzduoties jraSymo mygtukas: Spustelékite, kad jjungtuméte j jraSymo rezima.

R reiskia, kad dabar jrasomi einamosios 'l reiskia, kad dabar nejraSomi einamosios
e UZduoties duomenys. patas  UZduoties duomenys.

14. Autopiloto mygtukas: Spustelékite, kad perjungtuméte vairavimo rezima i$ rankinio ir automatinj rezima.

reiskia, kad nustatyta automatinio reiskia, kad nenustatyta automatinio
rezimo blsena. rezimo blsena.
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Gaminio pagrindinés specifikacijos parametry lentelé

Nr. | Komponentas Specifikacijos
Dydis: 275x180x40 mm;
Baziné konfiglracija: 10,1-colio talpinis liesties ekranas, LED galiné
Sviesa, 1280x 800 pikseliai, 700 LCD, garsiakalbis, 2G RAM, 8G ROM,;
Jvairios komunikacijos sasajos;
Maitinimo tiekimas: 9V — 36 V;
Signalai priimti: radijas, palydovas ir 4G:

1 | Valdymo gnybtas Santykinis drégnumas: 0% iki 95%, esant 40°C (nekondensacija);
Wi-Fi: 2,4GHz daZnio juosta, daznio intervalas: 2412 MHz — 2484 MHz,
iSvesties galia: 2,4 GHz 11 n 1442 dBm;

Eksploataciné temperatira: -20°C iki 70°C;

Laikymo temperatra: -40°C iki 85°C;

IP apsaugos klasé IP65.

Dydis: 162 mmx64,5 mm,;

Daznio juosta: GPS L1C/A, L1C, L2P(W), L2C, L5; GLONASS L1, L2;
BDS B1l, B2I, B3I, B1C, B2a; Galileo E1, E5a, E5b, SBAS;
Eksploataciné jtampa: 9V — 36 V;

Eksploataciné srové: < 300 mA;

2 | GNSS imtuvas IMU akselerometro tikslumas: 0,5 mg

IMU giroskopo tikslumas: 0,1°/s;
Riedéjimas / nuolydis: 0,2°;
Eksploataciné temperatira: -20°C iki 70°C;
Laikymo temperatra: -40°C iki 85°C;
IP apsaugos klasé IP66.

Elektrinis - Tie!(ir_no ita.mpa: 12Varba24V;

3 Valdymo variklis | Pikinis sukimo momentas: 20 Nm (12 V); 30 Nm (24 V);
valdymo X
L atas IP apsaugos klasé IP65.

4 Jspraustiné mova | Daugybiniai dydziai
Daznio intervalas: 410 MHz - 470 MHz ar 902 MHz - 928 MHz;
Jtampos stovincios bangos faktorius: <2.0;

Stiprinimo koeficientas: >1+0,5 dBi ;
5 | Radijo antena Pilnutiné varza: 50 Q;
Poliarizacija: vertikali;
Dydis: 882 mmx490 mm ar ¢ 82 mmx301 mm;
Eksploataciné temperatira: -20°C iki 60°C.
Tiekimo jtampa: 5 V;
ISvesties daznis: maks. 200 Hz;
6 | Aukscio jutiklis Skiriamoji geba <0,1°;
Eksploataciné temperatira: -20°C iki 85°C;
IP apsaugos klasé IP67.

Atsakomybés atsisakymas

Siems gaminiams, paslaugoms ar funkcijoms, kurias jsigijote, taikomos komercinés sutartys ir terminai. Nurodéme
visus gaminius, paslaugas ar funkcijas Siame vadove, kai kai kuri informacija néra reikalinga. Jei sutartyje
nurodytos kitos saglygas, , FJDynamics neteikia aiSkaus ar numanomo pareiskimo dél turinio Siame vadove.

Sis vadovas gali biti atnaujintas dél gaminio atnaujinimo ar kity priezaséiy. , FJDynamics “ pasilieka teise keisti
§j vadova be isankstinio vadovo.

Sis vadovas naudojamas tik kaip gairiy Zurnalas. , FJDynamics " déjo visas pastangas, kad bty uZtikrintas $ios
informacijos Siame vadove tikslumas ir patikimumas, bet negali garantuoti, kad jame nebus klaidy ar praleidimy.
Visa informacija Sioje specifikacijoje nesudaro jokios aiskios ar numanomos garantijos.
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Resumo de Seguranga

Requisitos do Operador

1. O motorista deve obter a carta de condugao para veiculos agricolas exigida pelos regulamentos locais relevantes.
2. E proibido dirigir embriagado e cansado.
3. Quando ocorrer um acidente, desligue a energia primeiro.

Ambiente de Funcionamento

1. Teste, calibre, ajuste ou opere em um campo aberto longe de multiddes e certifique-se de que nao haja
pessoas e veiculos irrelevantes na area de operacao para evitar ferimentos pessoais ou perda de propriedade.

2. Fique longe das multidées, gado, obstaculos, fios, prédios altos, aeroportos, torres de sinalizagao, etc., para
nao sofrer interferéncia de sinal e, assim, afetar a operagao.

3. N&o trabalhe em condiges meteoroldgicas extremas, como chuva forte, nevoeiro, neve, trovoes, relampagos e
vento forte.

Regulamento de Pratica

1. O motorista deve monitorar o status da operagao em tempo real durante todo o processo de diregao para
garantir uma intervengao manual oportuna.

2. Conduza manualmente um veiculo quando estiver equipado com este sistema e estiver circulando em vias ou
locais publicos.

Examinagao

1. Certifique-se de que as antenas e o sensor de angulo estejam instalados corretamente. Se movidas, calibre-
as novamente antes de usar.

2. Certifique-se que todos os cabos de conexao estejam em boas condigdes. Se estiverem danificados, pare de
usar e substitua por novos.

Outro

1. Nao desmonte este produto sozinho para nao afetar o servigo de garantia.

2. N&o esta no escopo da manutengao gratuita se o equipamento for danificado devido a forca maior (queda de
raio, alta tensao, colisao, etc.).

3. 0 produto suporta entrada de 9-36V. Quando fornecer energia a este produto, preste atencao aos requisitos da
fonte de alimentagao.
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Conexdo do Chicote Elétrico de Hardware

Terminal de Controle

| <]
@ chicote Elétrico de Poténcia \/

@ chicote Elétrico do Sensor de Atitude [:)
. 2]
@ Antena de Radio
1. Preste atengao se a porca da tampa

traseira esta no lugar quando conectar e
desconectar o plugue do receptor GNSS; o
2. 0 desempenho a prova de poeirae a . Volante Elétrico

ﬁ prova d'agua n&o é permanentemente Poténci [

eficaz e pode ser enfraquecido com
o passar do tempo ou mudangas no
ambiente de trabalho.
3. Caixa tracejada: o acessorio nao esta
disponivel em algumas regides e paises. V

1. Os direitos autorais de todo o contetido deste manual pertencem a FJDynamics, e qualquer forma de copia, extragéo, reutilizagao,
reimpressao, etc. é proibida.

2. Para obter informagdes detalhadas sobre instalagao, uso e atualizagdes de fungdes, consulte Manual do Usuéario do Software do
Sistema de Diregao Automatica AT2 da FJDynamics e Manual de Instalagado do hardware do Sistema de Direcao Automatica AT2
da FJDynamics no site oficial.

3. Enderego do site oficial: www.fidynamics.com

4. Enderego da companhia: 1709,WeiXing Building 61 GaoXin South 9th Rd Nanshan District, Shenzhen(4th-5th floor building 13 & 4th
floor building 2, Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

o Chicote Elétrico Principal

. e L Receptor GNSS
e Chicote Elétrico Principal Extra

@ Chicote Elétrico do Receptor GNSS

Instrugoes do Software

Processo de Instalagao e Calibragao

Selecione o idioma — registre-se e faga login na conta — preencha as informagdes de instalacdo — conecte a
fonte de sinal — obtenha o angulo de direcdo — defina os parametros do veiculo — calibre o sensor de angulo —
calibre o veiculo — calibragéo dos acessodrios — conclua a instalagao e calibragao

Fonte de Sinal Corrigida

Va para a lista do “Menu" e clique na Fonte de corrigida nas “Configuragdes do Dispositivo” para entrar na interface
de fonte de sinal corrigida.

D sk dapede

Estagac do
Basa Méval

&sms

* Bluetooth RTK
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RTK de Rede

Conexao Ntrip: Entre na "Unidade principal” e
"Porta” e clique em "Obter Nodulo”. A porta com
o sinal mais forte é exibida automaticamente no
"Nodulo de Fonte”.

Depois de obter o nédulo, insira as informagdes
da sua conta em "Conta" e "Senha". Clique em
"Conectar” para se conectar ao RTK de rede
correspondente.

Unidade principal | - |
Parta | |0b|er Fom:e|

Nédulo da Fonte | - |
Conta | - |
Senha |

X Cancelar

RTK de Estacgao Base

1. Pairing via code: Ligue a estagao base movel,
clique em "pairing via code” na tela e digite
pairing via code para se conectar a estagao
base. (Consulte o manual do usuario da
estacdo base para obter mais instruges sobre
como digitar o cddigo).

Definir Freguéncias Pdbiicas

I MHz

X Cancelar

N

Emparelhamento via frequéncia: Depois

de ligar a estagao base movel, clique em
"Emparelhamento via Frequéncia” na tela e
digite a frequéncia a ser conectada a estagao
base. (Consulte o manual de instrugdes da
estagdo base de alta poténcia para obter mais
instrugdes sobre como digitar a frequéncia)

MHz | *

X Cancelar + DK

w

. Emparelhar com outras estagdes base:
Depois de ligar e configurar a estagao base,
clique em "Outra Estacao Base" na tela e
insira a frequéncia correspondente, taxa de
transmissao e protocolo de transmissao
de radio. (Consulte o manual de instrugdes
da estacao de base correspondente para
obter mais instrugdes sobre os parametros
relevantes)

r.\mJ ™

Taxa de Baud Over-the-air
4B00bps | 9600bps 19200bps
Protocelo de Comunicagao de Rédio

Transparent EQF | TRIMMARKD TRIMTALK
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SBAS

Conexao SBAS: Clique no canal para conectar ao
SBAS. Somente quando “Conectado” for exibido
préximo ao SBAS significara que a conexao foi bem
sucedida. Do contrario, ndo sera possivel iniciar

a operagdo. Caso precise mudar para outra fonte
SBAS, clique na fonte de sinal desejada, em seguida
clique em OK na janela pop-up.

Apos a conexdo bem-sucedida, o icone da fonte de
sinal no canto superior direito muda para S00-S20.

Trabalho Preparatorio

)

. Confirme a fonte do sinal corrigida: se a conexdo
atual da fonte do sinal de corregdo esta normal.

wli2s8 Gl RTK

2. Obter Diregao Atual: Apds confirmar o status de
conexao da fonte de sinal corrigida, avance até
que a diregao seja confirmada (s6 é necessario
operar uma vez sempre que ligar). Deixe a diregao
atual do modelo do veiculo na tela consistente
com a diregdo de condugao real do veiculo.

Hone

©0

o /
/3. Criar ou selecionar um limite ou linha de )
referéncia: E possivel ir até “Criagao de Linha" m
na parte inferior da interface principal para criar I E ?
novos limites e linhas de referéncia ou ir até \J
\_ “Mudar" para selecionar existentes. )

4. Iniciar Operagao: Apds importar a linha
de referéncia, pode-se iniciar a operagao
imediatamente.

]

Viaie geral

Hin.as- 107 )36

1 ] k

Bt

i 1]
/

o

E possivel ir para “Visao Geral" na parte inferior
da interface para mudar o campo, limite, linha de

Dol

referéncia tarefas ou implementar. s | l03Em %
=hi =
123
Defout t-)-’  hecram . .
(R AL | a0 m||og m /
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Linha de Orientacao

Depois de entrar no processo de criagdo de uma linha de orientagao, selecione primeiro o tipo de linha de
orientagao. Atualmente, vocé pode escolher linhas retas, linhas curvas, A+ line e curva circular*.

Modo linear AB: Forme uma linha de orientagao reta determinando a posi¢ao dos pontos A e B, que é aplicavel a
campos com forma regular.

Modo A +: Forme uma linha de orientagao reta determinando a posigao do ponto A e a diregao da cabega, que é
aplicavel a campos enormes com forma regular e operagao colaborativa.

Modo de curva: Forme uma linha de orientagdo

curva determinando a posi¢ao dos pontos A e B,

que é aplicavel a campos irregulares ou terrenos ‘ ‘ “
especiais. B X /B ’ B

Modo Curva circular: Forme uma linha de orientagao |

circular com o ponto central e o raio determinados A DA A SA

por um arco AB, que é aplicavel a campos com um

sistema de irrigagao de pivo central. Linha reta A+ line Curva Curva circular

Interface de Operagao

o, ®, & © O

Wiada geral Crlagdo du Linka Menob  e— i

1. Rejseafstand: Forskydnings afstanden for den aktuelle operation fra vejledningslinje vises i realtid.

2. Kilde forbindelsesstatus: Du kan kontrollere den aktuelle status for satellitforbindelsen og korrektionssignaler.

3. Driftsoplysninger i realtid: fra venstre til hgjre er det aktuelle serienummer pa vejledningslinje, det samlede
areal inden for feltgraenser, operationelt omrade og daekning, driftseffektivitet og hastighed i realtid.

4. Wi-Fi-kameraknappen: Klik for at &bne Wi-Fi-kameraet.

5. Perspektiv skifteknappen - Klik for at skifte mellem 2D- og 3D-perspektiver.

6. Marker neshedsknappen: Hvor der ikke er nogen graense, kan to slutfeltlinjer markeres i en afstand stgrre end
50 m. En meddelelse vises, nar du er ved at na slutningen af felt.

7. Trim-knappen: Klik for at flytte Kgretgj position til venstre eller hgjre i sma trin. Kun tilgaengelig i automatisk
korselstilstand.

8. Vejledningslinje Oversaet knappen: Klik for at oversaette vejledningslinje, sa den er pa linje med midten af
Koretgj eller til venstre eller hgjre i en bestemt afstand. Kun tilgaengelig i manuel kgrselstilstand.

9. Menuknappen: Klik for at indtaste enhedsindstillinger, feltstyring, universelle indstillinger, applikationscenter
og systemindstillinger.

10. Oversigtsknappen: Klik for at se eller redigere opgave konfigurationen.

11. Opret linjeknappen: Klik for at begynde at tegne en ny graense eller vejledningslinje,

12. skift knappen: Klik for at skifte til en anden graense eller vejledningslinje.

13. Opgave optagelsesknappen: Klik for at aendre optagelsesstatus.

B betyder, at de aktuelle opgave data # betyder, at de aktuelle opgave data ikke
=_—— registreres. e registreres.

14. Autopilot-knappen: Klik for at skifte kgrselstilstand mellem manuel og autotilstand.
betyder, at det er i tilstanden af betyder, at det ikke er i tilstanden af
autotilstand. autotilstand.
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Tabela de parametros de especificagao principal do produto

N° | Componente Especificagoes

Tamanho: 275x180x40 mm;

Configuragao basica: Tela de toque capacitiva de 10.1 polegadas, luz de
fundo LED, 1280x800 pixels, 700 nit LCD, alto-falante, 2G RAM, 8G ROM,;
Vdrias interfaces de comunicagao;

Alimentagao: 9V - 36 V;

Sinais recebidos: radio, satélite e 4G;

Umidade relativa: 0% — 95%, a 40°C (sem condensag&o);

Wi-Fi: Banda de frequéncia de 2.4 GHz, faixa de frequéncia: 2412 MHz -
2484 MHz, poténcia de saida: 2.4 GHz 11 n 14+2 dBm;

Temperatura de funcionamento: -20°C a 70°C;

Temperatura de armazenamento: -40°C a 85°C;

Classificagao IP. IP65.

1 | Terminal de controle

Tamanho: 162 mmx64.5 mm;

Faixa de frequéncia: GPS L1C/A, L1C, L2P(W), L2C, L5; GLONASS L1, L2;
BDS B1l, B2I, B3I, B1C, B2a; Galileo E1, E5a, E5b, SBAS;
Tensao de operagao: 9V — 36V,

Corrente de operagao: < 300 mA,;

2 | Receptor GNSS Precisao do acelerdometro IMU: 0.5 mg;

Precisao do giroscépio IMU: 0.1°/s;
Rotagao/inclinagao: 0.2°;

Temperatura de funcionamento: -20°C a 70°C;
Temperatura de armazenamento: -40°C a 85°C;
Classificagao IP. IP66.

Tensao de alimentagao: 12V ou 24 V;
3 | Volante | Motor de diregdo | Torque de pico: 20 Nm (12 V); 30 Nm (24 V);
elétrico Classificacao IP: IP65.

4 Manga estriada | Varios tamanhos

Alcance de frequéncia: 410 MHz - 470 MHz ou 902 MHz - 928 MHz;
Relagéo de onda estacionaria de tensao: <2.0;

Ganho: >1+0.5 dBi ;

5 | Antena de radio Impedancia: 50 Q;

Polarizagao: vertical;

Tamanho: 82 mmx490 mm ou ¢ 82 mmx301 mm;

Temperatura de funcionamento: -20°C a 60°C.

Tensao de alimentagéo: 5V;

Frequéncia de saida: max. 200 Hz;

6 | Sensor de atitude Resolugdo: <0.1°;

Temperatura de funcionamento: -20°C a 85°C;
Classificacao IP: IP67.

AF Declaragio

Os produtos, servigos ou fungdes que vocé adquire sao regidos por contratos e termos comerciais. Listamos
todos os produtos, servigos ou fungdes neste manual, embora alguns deles possam nao ser necessarios. A
menos que outras condi¢des sejam estipuladas no contrato, FJDynamics ndo faz nenhuma declaragéo expressa
ou implicita sobre o contetudo deste manual.

Este manual pode ser atualizado devido a atualizagdes do produto ou outros motivos. A FJDynamics reserva-se
o direito de modificar este manual sem aviso prévio.

Este manual é usado apenas como um guia. A FJDynamics fez todos os esforgos para garantir a precisao e
confiabilidade das informagdes contidas neste manual, mas ndo pode garantir que nao haja erros ou omissdes.
Todas as informagdes nesta especificagdo ndo constituem qualquer garantia expressa ou implicita.

74  ©FJDynamics. All rights reserved.



Guida Rapida all'Utilizzo

Norme di Sicurezza

Requisiti Operatore

1. Il conducente deve essere in possesso della patente per guidare macchine agricole prevista dalla normativa
locale in materia.

2. Non guidare dopo aver bevuto alcolici o quando si é stanchi.

3. In caso di incidente, togliere I'alimentazione prima.

Ambiente di Lavoro

1. Eseguire il test, la taratura, la regolazione o il lavoro in un'area aperta e lontana da folla e assicurarsi che non vi
siano persone o veicoli estranei nell'area di lavoro per evitare danni alle persone o danni alle cose.

2. Operare lontano da folla, bestiame, ostacoli, cavi elettrici, edifici alti, aeroporti e torri di segnalazione per evitare
interferenze con il segnale, che potrebbero compromettere il lavoro.

3. Non operare in condizioni atmosferiche estreme come pioggia battente, nebbia, neve, fulmini o vento forte.

Regolamenti Operativi

1. Il conducente deve monitorare le condizioni dell'operazione in tempo reale durante I'intero processo di guida
del veicolo per garantire che si effettui I'intervento manuale in tempo.

2. Quando un veicolo dotato di questo sistema viene guidato su strade pubbliche o in luoghi pubblici, guidarlo
sempre manualmente.

Controllo

1. Assicurarsi che I'antenna e il sensore d’angolo siano installati correttamente. Se sono stati spostati, tararli
prima di utilizzarli.
2. Assicurarsi che i cavi di collegamento siano intatti. Se sono danneggiati, smettere di usarli e sostituirli con cavi nuovi.

Altri

1. Non smontare da soli I'involucro del prodotto, altrimenti la garanzia decadra.
2. La garanzia non copre i danni al prodotto causati da cause di forza maggiore (fulmini, alta tensione, collisioni, ecc.).
3. Il prodotto supporta una tensione di ingresso di 9-36V, controllare i dati tecnici prima di alimentarlo.

Collegamento del Cablaggio Hardware

Terminale di Visualizzazione
e Controllo

o Cablaggio Principale
Ricevitore GNSS

e Cablaggio Secondario
9 Cablaggio del Ricevitore GNSS @
@ cavo di Alimentazione

@ Sensore di Atteggiamento del Giroscopio (]

@ Antenna Radio

1. Quando si inserisce o si rimuove
il connettore del ricevitore GNSS,
accertarsi che il dado del coperchio
posteriore sia in posizione. @

2. Laresistenza alla polvere e la resistenza
A all'acqua non sono permanenti e
possono indebolirsi con I'uso o con le
variazioni dellambiente di lavoro.

3. Riquadro tratteggiato: I'accessorio non

e disponibile in alcune regioni e paesi.

Volante Elettrico

a_
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1.Tutti i contenuti del presente manuale d’uso sono protetti da copyright di FJDynamics. E vietata qualsiasi forma di copia,
estrazione, riutilizzo, ristampa, ecc.

2. Per informazioni dettagliate sull'installazione e sull'uso, consultare Manuale d'Uso del Software del Sistema di Guida Automatica
FJDynamics AT2 e Manuale di Installazione del Hardware del Sistema di Navigazione Automatica FJDynamics AT2 sul sito web
ufficiale. | contenuti sono soggetti ad aggiornamento senza preavviso.

3. Indirizzo del sito web ufficiale: www.fjdynamics.com

4. Indirizzo della Societa: 1709,WeiXing Building 61 GaoXin South 9th Rd Nanshan District, Shenzhen(4th-5th floor building 13 & 4th
floor building 2, Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Istruzioni per I'Uso del Software

Processo di Installazione e Prova

Selezionare la lingua — Registrarsi e fare il login — Compilare le informazioni di installazione — Connettere la
sorgente di segnale — Ottenere la direzione — Impostare i parametri del veicolo — Tarare il sensore di angolo —
Calibrazione del veicolo — Accessori di calibrazione — Completare l'installazione e la prova.

Connessione della Sorgente di Segnale

Selezionare I'elenco "Menu" e cliccare su Sorgente corretta in "Impostazioni dispositivo” per accedere all'interfaccia
della sorgente di segnale corretta.

Rete RTK

Stazione di
base mobile

SBAS

*» & 9 8

Blugtooth ATK

Rete RTK

[ )

Connessione Ntrip: Inserire dati corrispondenti Host v |
nei campi "Host" e "Port", toccare "Ottenere Fonte".
La porta con il segnale pil forte si visualizzera Farta fonte

automaticamente nell'elenco delle fonti.
Una volta ottenuta la fonte, inserire i dati
del proprio account nei campi "Account” e Account
"Password". Toccare "Connect” per connettersi

alla rete RTK corrispondente. Fassword

® Cancellare E¥s

- /

Fonte Node

L4

76  ©FJDynamics. All rights reserved.



Guida Rapida all'Utilizzo

Stazione Base RTK

1. Accoppiamento Tramite Codice: Dopo aver
avuto acceso alla stazione base mobile,
toccare "Pairing via Code" sullo schermo
e inserire il codice di accoppiamento della
stazione base da connettere alla stazione
base. (Per le regole di inserimento del codice
di accoppiamento, consultare il manuale di
istruzioni della stazione base).

Impesta Frequanze Pubtliche

MII:|

MHz

® Canceliare

N

Accoppiamento Tramite Frequenza: Dopo
aver acceso la stazione base mobile, toccare
"Pairing via Frequency" sullo schermo e
inserire la frequenza della stazione base da
connettere alla stazione base. (Per le regole
di ingresso della frequenza della stazione
base ad alta potenza, consultare il manuale di
istruzioni della stazione base).

MHz

X Cancellare

I

Accoppiamento Tramite Altre Stazioni Base:
Dopo aver acceso e impostato la stazione
base, toccare "Other Base Station" sullo
schermo e inserire la frequenza, la velocita di
trasmissione e il protocollo di trasmissione
radio corrispondenti. (Per le regole di
impostazione dei parametri della stazione
base, consultare il manuale di istruzioni della
stazione base della marca corrispondente).

MHz

4300bps

Transparent-EOF

X Cancellare

Frequenza di Simbelo Over-the-air

3600bps

Protocollo di Comunicazione Radio

TRIMMARKS

19200bps

TRIMTALK

SBAS

Connessione SBAS: Cliccare sul canale da
collegare a SBAS. Solo quando viene visualizzato
"Connesso” accanto a SBAS, significa che la
connessione € avvenuta con successo. In caso
contrario, non & possibile avviare I'operazione.
Se & necessario passare a un'altra fonte SBAS,
cliccare sulla fonte del segnale di destinazione e
cliccare su OK nella finestra pop-up.

Quando la connessione & avvenuta con successo,
I'icona della sorgente di segnale nell'angolo in
alto a destra diventa S00-S20.
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Attivita di Preparazione

1. Controllare la connessione della sorgente di
segnale: Controllare se la connessione della
sorgente di segnale corretta in uso € normale.

\

2. Ottenere la Direzione Attuale: Dopo aver
confermato lo stato di connessione della
sorgente di segnale corretta, guidare avanti
finché non viene confermata la direzione
di marcia (occorre farlo ogni volta che lo si
accende). Fare in modo che la direzione attuale
del modello di veicolo sullo schermo sia coerente
con la reale direzione di marcia del veicolo.

©0

Hone

Tl100-

H25m 40

# 100 ~

/
3. Creare o selezionare un confine o una linea di h
base: E possibile andare su "Creazione di linee” m
nella parte inferiore dell'interfaccia principale per I E ?
creare nuovi confini e linee di base, oppure andare \J
su "Cambiare” per selezionare quelli esistenti. )

4. Avviare la Funzione: Dopo aver importato la
linea di base, & possibile avviare la funzione
immediatamente.

Elom-

#1407

B <o

Dtk

&1 8 A A&
0T Creamipre bns it - Manae
5. Si puo passare a "Panoramica” nella parte inferiore ‘ =
dell'interfaccia principale per cambiare terreno, g Getauit
confine, linea di base, compito o accessorio. * o] 1000

Arwazzo pradafinitn

Linea di Guida

Una volta entrati nel processo di creazione di nuova linea di guida, selezionare il tipo di linea di guida che si
desidera creare, attualmente si pud scegliere tra Linea Dritta, Linea A+, Curva e Curva Circolare.
Linea Dritta AB: Formare una linea guida retta determinando la posizione del punto A e B, che & applicabile ai

campi con forma regolare.
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Linea A+: Formare una linea guida retta determinando la posizione del punto A e la direzione della testa, che &
applicabile a campi enormi con forma regolare e operazione collaborativa.

Curva: Formare una linea guida curva determinando

la posizione dei punti A e B, che & applicabile a ‘ ‘ “
campi irregolari o terreni speciali. B xe (. B ’ B
Curva Circolare: Formare una linea guida rotonda |
con il punto centrale e il raggio determinati da un A A A SA

arco AB, che & applicabile a campi con un sistema

diirrigazione a pivot centrale. Linea Dritta Linea A+ Curva Curva Circolare

Schermata di Operazione

o, ®, © © o

Maousle

coniesia Gemzine bnea scamtin 'Nllm:mwr

1. Distanza di proiezione: La distanza di proiezione dell'attuale compito rispetto alla linea di base viene
visualizzata in tempo reale.

2. Stato di connessione della sorgente: E possibile controllare lo stato di connessione attuale di satelliti e
segnali di correzione.

3. Informazioni sul funzionamento in tempo reale: Da sinistra a destra, il numero di serie della linea di base
attuale, I'area totale all'interno del confine del terreno, I'area attivata e la copertura, I'efficienza operativa e la
velocita in tempo reale.

4. Pulsante della telecamera Wi-Fi: Cliccare per aprire |la telecamera Wi-Fi.

5. Pulsante per cambiare prospettiva: Cliccare per alternare le prospettive 2D e 3D.

6. Pulsante di indicazione fine terreno: Quando non c'é un confine, & possibile segnare due linee di fine terreno a
una distanza superiore a 50 m. Apparira in anticipo un avviso quando si sta per arrivare alla fine del terreno.

7. Pulsante Taglia: Cliccare per spostare la posizione del veicolo a sinistra o a destra con piccoli passaggi.
Disponibile solo in modalita di guida automatica.

8. Pulsante di spostamento della linea di base: Cliccare per spostare la linea di base in modo che sia allineata
al centro del veicolo o per spostarla a sinistra o a destra di una certa distanza. Disponibile solo in modalita di
guida manuale.

9. Pulsante del menu: Cliccare per accedere alle impostazioni del dispositivo, alla gestione del terreno, alle
impostazioni universali, al centro applicazioni e alle impostazioni di sistema.

10. Pulsante Panoramica: Cliccare per visualizzare o cambiare la configurazione del compito.

11. Pulsante di creazione della linea: Cliccare per iniziare a disegnare un nuovo confine o una nuova linea di base.

12. Pulsante Cambio: Cliccare per passare a un altro confine o linea di base.

13. Pulsante di registrazione del compito: Cliccare per cambiare lo stato di registrazione.
L3 significa che i dati del compito attuale sono i significa che i dati del compito attuale non sono
e stati registrati. regisranions - registrati.

14. Pulsante Pilota automatico: Cliccare per passare dalla modalita di guida manuale a quella automatica.

significa che & in stato di modalita significa che non € in stato di modalita
automatica. automatica.
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Tabella dei Dati Tecnici Principali del Prodotto

Numero | Componente Dati Tecnici

Dimensioni: 275 x 180 x 40mm

Configurazione di Base: Touch screen capacita da 10,1", retroilluminazione
a LED, 1280 x 800 pixel, LCD da 700 nit; altoparlante; 2G di RAM, 8G di ROM.
Ha varie interfacce di comunicazione

Alimentazione: 9V-36V

Terminale di R - .
1 Visualizzazione e Segnale: Comprende segnali radio, satellitari, 4G e altri.
Umidita Relativa: 0% ~ 95%, 40°C (senza condensa)
Controllo

Specifiche Wi-Fi: Banda 2,4GHz, gamma di frequenze 2412 ~ 2484 MHz,
potenza di uscita 2,4GHz 11n 1422 dBm

Temperatura di Esercizio: -20°C~+70°C

Temperatura di Conservazione: -40°C~+85°C

Grado di Protezione: IP65

Dimensioni: 162 x 64,5mm

Frequenze del Segnale: GPS L1C/A, L1C, L2P(W), L2C, L5; GLONASS L1, L2;
BDS B1l, B2I, B3I, B1C, B2a; Galileo E1, E5a, E5b, SBAS.
Tensione di Funzionamento: 9V - 36V

Corrente di Funzionamento: <300mA

2 Ricevitore GNSS Precisione dell'Accelerazione: 0,5mg

Precisione del Giroscopio: 0,1°/s

Angolo di Rollio e Beccheggio: 0,2°

Temperatura di Esercizio: -20°C ~+70°C

Temperatura di Conservazione: -40°C ~+85°C

Grado di Protezione: IP66

Motore dello Tensione di Alimentazione: 12V/24V
3 Volante | Sterzo Coppia di Picco: 20Nm (12V); 30Nm (24V)
olante Grado di Protezione: IP65

Elettrico
Boccola

4 Vari modelli
Scanalata ari mode

Gamma di Frequenze: 410~470MHz 0 902~928MHz
VSWR: <2,0
. Guadagno dell'’Antenna: >1+0,5 dBi
Antenna Radio a f
5 Impedenza dell'’Antenna: 50Q
Ventosa X K .
Polarizzazione dell'’Antenna: Verticale
Dimensioni dell’Antenna:®82x490mm o $82x30Tmm
Temperatura: -20°C ~+60°C

Tensione di Alimentazione: 5V
N Fi i Aggi ita: 200Hz al i
Sensore d'attitudine r_equer}za di ggﬂlornamento Uscita: 200Hz al massimo
6 Girosconio Risoluzione: <0,1
P Temperatura di Esercizio: -20°C ~+85°C
Grado di Protezione: IP67

Dichiarazione di Non Responsabilita

| prodotti, i servizi o le funzioni acquistati sono soggetti a contratti e termini commerciali. Alcuni prodotti, servizi
o funzioni citati nel presente manuale d'uso potrebbero non rientrare nell'ambito del vostro acquisto o utilizzo.
FJDynamics non rilascia alcuna dichiarazione, esplicita o implicita, in merito al contenuto del presente manuale
d'uso, salvo quanto diversamente previsto dal contratto.

Il presente manuale d'uso & soggetto a modifiche in caso di aggiornamento del prodotto o per altri motivi,
FJDynamics si riserva il diritto di modificare il presente manuale d'uso senza preavviso.

Il presente manuale d'uso é fornito a scopo puramente informativo, FJDynamics ha compiuto ogni sforzo per
garantire la precisione e |'affidabilita delle informazioni contenute nel presente manuale d'uso, ma non pud
assicurare che sia completamente privo di errori o omissioni. Tutte le informazioni contenute nel presente
manuale d'uso non costituiscono alcuna garanzia, esplicita o implicita.
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Shrnuti Zabezpeceni

Pozadavky Operatora

1. Ridié musi mit fidi¢ské opravnéni pro zemédélska vozidla, jak je vyzadovano pfislusnymi mistnimi predpisy.
2. Je zakazano fidit opily nebo unaveny.
3. Nejprve vypnéte napajeni, kdykoli dojde k nehodé.

Pracovni Prostredi

1. Prosim, otestujte, kalibrujte, sefidte nebo provozujte na Pole daleko od lidi a ujistéte se, Ze v provoznim
prostoru nejsou Zadni nepotiebné pracovnici a vozidla, aby nedoslo ke zranéni personalu nebo ztraté majetku.

2. Prosim, drzte se dal od dav(, hospodarskych zvifat, prekazek, dratu, vysokych budov, letist a signalnich vézi
atd., aby nedoslo k ruseni signalu, které by mohlo ovlivnit provoz.

3. Nepracujte v extrémnim pocasi, jako je napfiklad silny dést, husta mlha, snih, hrom, blesky a silny vitr.

Regulace Praxe

1. Béhem celého procesu, fidi¢ musi monitorovat stav provozu v redlném case, aby zajistil véasny rucni zasah.
2. Ridite ruéné kdyz vozidlo vybavené timto systémem jede po vefejnych komunikacich nebo na vefejnych
mistech, ujistéte se, Ze fidite ruc¢né.

Zkouska

1. Ujistéte se, Ze jsou antény a senzor natoceni kol spravné nainstalovany. Pokud je pfesunuto, pfed pouzitim je
znovu zkalibrujte.

2. Ujistéte se, Zze vSechny propojovaci kabely jsou v dobrém stavu. Pokud je poskozeny, nepouzivejte jej a
vyménte jej za novy.

Jiné
1. Vlastni demontaz tohoto produktu muaze ovlivnit pravo na zaruéni servis. Prosim, nedélejte to.

2. Bezplatna udrzba se nevztahuje na Skody zptsobené vy$si moci (Uder blesku, vysoké napéti, kolize atd.) na zafizeni.
3. Produkt podporuje vstup 9-36V. Vénujte dobry pozor pozadavkiim na napajeni pfi napajeni tohoto produktu.

Pfipojeni Kabelového Svazku Hardwaru

Ovladaci terminal

o Hlavni Kabelovy Svazek
GNSS Prijimac
9 Nahradni Hlavni Kabelovy Svazek
© Kabelovy Svazek GNSS Pfijimage ' ' \/

e Napdjeci Kabelovy Svazek

@ Kabelovy Svazek Senzoru Vysek [: ]
@ Radiova anténa
1. Pfi zapojovani a odpojovani konektoru

GNSS piijimace se prosim ujistéte, Ze je
matice zadniho krytu na svém misté; o

2. Prachotésny a vodotésny vykon neni Napajeni
trvaly a mlze se s postupem ¢asu nebo

A zménami pracovniho prostfedi oslabit.

3. Sita krabicka: pislusenstvi neni k
dispozici v nékterych regionech a zemich.

Elektricky volant

a”
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1. Autorska prava na veskery obsah této pfirucky patfi FJDynamics, a je zakazano kopirovat, extrahovat, znovu pouzivat, pretiskovat

2. Podrobné informace o instalaci, pouzivani a aktualizacich funkci naleznete zde UzZivatelska Pfirucka Softwaru Sady AT2 FJDynamics
Automatické Rizeni a Instalaéni Navod Hardwaru Systému FJDynamics AT2 Automatické Rizeni na oficialnich strankéch.

3. Oficialni webové stranky: www.fjdynamics.com

4. Adresa spolecnosti: 1709, WeiXing Building 61 GaoXin South 9th Rd Nanshan District, Shenzhen(4th-5th floor building 13 & 4th
floor building 2, Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Softwarové Pokyny

Proces Instalace a Kalibrace

Vyberte jazyk — zaregistrujte se a prihlaste se k i¢tu — vyplite informace o instalaci — pfipojte zdroj signalu
— ziskejte Uhel sméru — nastavte Parametry vozidla — kalibrujte senzor natoceni kol — kalibrujte vozidlo —
Kalibrace naradi — dokoncete instalaci a kalibraci

Zdroj Korekéniho Signalu

Prejdéte do seznamu "Nabidka" a kliknéte na korekce zdroj v "Nastaveni Zafizeni" pro vstup do rozhrani korekéniho
zdroje signalu.

@ Sif ATK

Mabilni
rékladnovi
stanice

& SHAS

* Bluetooth RTK

Sit RTK

-

IP adresa | v |
Pripojeni Ntrip: zadejte ,Host" a ,Port" a kliknéte —

. . « g wevs . . te
na ,Ziskejte Uzel". Port s nejsilngjdim signalem Port | | k|
se automaticky objevi ve ,Zdrojovém Uzlu". | |

P i . L. Mountpaint -
Po ziskani uzlu, zadejte informace o svém Gctu
do ,Uget" a ,Heslo". Kliknutim na ,PFipojit* se (et | - ‘
pripojite k odpovidajici siti RTK.
Heslo |
¥ Zrusit v

o /
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Zakladnova stanice RTK

1. Sparovani pomoci kédu: Zapnéte mobilni
zéakladnovou stanici, na obrazovce kliknéte
na ,Sparovani pomoci kédu" a sparovani
prostrednictvim kédu pro pripojeni k
zékladnové stanici. (Obratte se na navod k
pouziti zakladnové stanice, abyste ziskali dalsi
pokyny, jak vlozit frekvenci).

I

Nastavie Vedejné Frekvenoe

MHz

A Zrusit

I

Parovani pomoci frekvence: po zapnuti mobilni
zakladnové stanice kliknéte na obrazovce

na ,parovani pomoci frekvence" a zadejte
frekvenci, kterd ma byt pripojena k zakladnové
stanici. (Obratte se na navod k pouZziti
vysokovykonné zakladnové stanice, abyste
ziskali dalsi pokyny, jak vlozit frekvenci)

X Zrusit

I

Pro sparovani s jinymi zakladnovymi stanicemi:
Po zapnuti a nastaveni zakladnové stanice
kliknéte na obrazovce na ,Jina Zakladnova
Stanice" a zadejte odpovidajici frekvenci,
prenosovou rychlost a protokol radiového
prenosu. (Chcete-li ziskat dalsi pokyny k
prislusnym parametram, obratte se prosim na
navod k pouziti pfislusné zakladnové stanice)

MHzZ l "

430Ckps

Transparent-EOF

X Zrusit

Bezdratové pfenosova rychlost

9600bps

Radiovy Komunikaénl Protoked

TRIMMARK

10200kps

TRIMTALEK

SBAS

Pfipojeni SBAS: kliknéte na kanal pro pfipojeni

v SBAS. Pouze kdyz se vedle SBAS zobrazi
"Pfipojeno”, znamena to, Ze pripojeni je Uspésné.
V opacném pripadé nemuzete spustit operaci.
Pokud potfebujete prepnout na jiny zdroj

SBAS, kliknéte na cilovy zdroj signélu a ve
vyskakovacim okné kliknéte na OK.

Ikona zdroje signalu v pravém hornim rohu zméni
na S00-S20 po Gspésném pripojeni.

©FJDynamics. All rights reserved.
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Pripravna Prace

/1. Potvrdte opravny zdroj signalu: jestli je y N
aktualni pfipojeni zdroje korekéniho signalu dlllzs Wl RTK  15:58
normalni.

\_ /

/2. Ziskat aktualni Nadpis: po potvrzeni stavu e Yo 0
pripojeni korekéniho zdroje signalu jedte vpred,
dokud neni potvrzen smér nadpisu (staéi jej Q o
ovladat pouze jednou pfi kazdém zapnuti). Udélejte o
aktualni smér modelu vozidla na obrazovce v ‘
souladu se skutecnym smérem jizdy vozidla.

\_ /

/3. Vytvorte nebo vyberte hranice nebo linie navadéni: h
mUZete prejit na "vytvoreni ¢ary" ve spodni ¢asti m
hlavniho rozhrani a vytvorit nové hranice a linie I E ?
navadéni, nebo prejit na "Prepinac” a vybrat \J
stavajici.

\_ /

f Elo3se #1107
4. Spustit provoz: po importu linie navadéni mizete
okamzité zahajit provoz.
Bz = 5 : a
Fraviin] i Mpairad marisiy
» il b
5. Muzete prejit na "Prehled"” ve spodni ¢asti hlavniho =
rozhrani pro pfepnuti pole, hranice, linie navadéni,
ulohy nebo implementace. ) %
B - =
[P
[ A EE =

Linie Navadéci

Po zaddni procesu vytvareni Linie Navadéci nejprve vyberte typ Linie Navadéci. V sou¢asné dobé si
mUzete vybrat pfimou ¢drus, zakfivené ¢ary, A+ ¢aru and pivot.
AB piimd ¢€dra: Vytvorte rovnou vedeni tim, Ze uréite pozici bodu A a B, ktery se vztahuje na pole s

pravidelnym tvarem.

A+ &ara: Vytvorte rovnou vedeni tim, Ze urcite pozici bodu A a smér hlavy, ktery se vztahuje na
obrovské pole s pravidelnym tvarem a spolupracujici provoz.

Zakfivend: Vytvorte zakfivenou vedenti tim, Ze urcite polohu bodl A a B, kterd je pouzitelné pro

nepravidelnd pole nebo specidini terén.
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Otoény rezim: Vytvorte kulatou vedeni linii s ‘ ‘ a
centralnim bodem a polomérem uréenym ..
AB obloukem, ktery je pouzitelny pro pole s B X /B ’B
centralnim pivnim zavodiovacim systémem. ) N |‘
A A oA A
PAim& cara A+ cara  Zakfivend Oto¢ny

Operacni Rozhrani

O, '®, ®

ireorent thaks e

1. Offsetova vzdalenost: offsetova vzdalenost aktualni operace vzhledem k linie navadéni se zobrazuje v
realném Case.

2. Stav pfipojeni zdroje: muZete zkontrolovat aktualni stav pfipojeni satelitt a korekénich signalu.

3. Informace o provozu v readlném Case: zleva doprava je sériové cislo aktualni linie navadéni, celkova plocha v
ramci hranice pole, provozovana oblast a pokryti, efektivita provozu a rychlost v redlném case.

4. Tlacitko Wi-Fi Kamera: kliknutim otevrete Wi-Fi kameru.

5. Tlacitko Perspective switch: kliknutim prepnete mezi 2D a 3D perspektivami.

6. Tlacitko Oznacit Nadpisu: pokud neni hranice, Ize oznacit dva fadky konce pole ve vzdalenosti vétsi nez 50 m.
vcasné varovani vyskoci, kdyz se chysta dorazit na konec pole.

7. Tlacitko Ofiznout: kliknutim prelozite polohu vozidla doleva nebo doprava malymi kroky. K dispozici pouze v
rezimu auto driving.

8. Tlacitko Prekladu linie navadéni: kliknutim prelozite linie navadénitak, aby byla stfedové zarovnana s vozidlem,
nebo ji prelozite doleva nebo doprava o urcitou vzdalenost. K dispozici pouze v rezimu manualni jizdy.

9. Tlacitko nabidky: kliknutim zadate nastaveni zafizeni, spravu poli, Univerzalni nastaveni, centrum aplikaci a
nastaveni systému.

10. Tlacitko Prehled: kliknutim zobrazite nebo prepnete konfiguraci tlohy.

11. Tlacitko vytvoreni cary: kliknutim zahéjite kresleni nové hranice nebo nové linie navadéni.

12. Tlacitko Prepnout: kliknutim prepnete na jinou hranici nebo linie navadéni.

13. Tlacitko Zaznamu ulohy: kliknutim pfepnete stav zaznamu.

M zZnamena, ze se Zaznamena’vaji ﬁ_ znamena, ze aktualni data l]lohy
= aktualni data ulohy. zamam  NEjSOU zaznamenana.
14. Tlacitko autopilota: kliknutim prepnete jizdni rezim mezi manualnim a automatickym rezimem.
znamena, Ze je ve stavu znamena, Ze neni ve stavu
automatického rezimu. automatického rezimu.
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Tabulka parametri hlavni specifikace produktu

C. | Komponent Specifikace

Rozmér: 275x180x40 mm;

Zékladni konfigurace: 10,1palcovy kapacitni dotykovy displej, LED
podsviceni, 1280x800 bod, 700 nit LCD, reproduktor, 2G RAM, 8G ROM,;
Ruzna komunikacni rozhrani;

Napajeni: 9V -36V;

Prijimané signaly: radio, satelit a 4G;

Relativni vihkost: 0 % — 95 %, pfi 40 °C (bez kondenzace);

Wi-Fi: frekvenéni pasmo 2,4 GHz, frekvencni rozsah: 2412 MHz — 2484
MHz, vystupni vykon: 2,4 GHz 11 n 1412 dBm;

Provozni teplota: -20°C az 70°C;

Skladovaci teplota: -40°C az 85°C;

Hodnoceni Kryti IP: IP65.

1 | Ovladaci terminal

Velikost: 162 mmx64,5 mm;

Frekvenéni pasmo: GPS L1C/A, L1C, L2P(W), L2C, L5; GLONASS L1, L2; BDS
B1l, B2I, B3I, B1C, B2a; Galileo ET, E5a, E5b, SBAS;
Provozni napéti: 9V - 36 V;

Provozni proud: < 300 mA;

2 | GNSS prijimac Presnost akcelerometru IMU: 0,5 mg;

Presnost gyroskopu IMU: 0,1°/s;

Naklon/rozte¢: 0,2°;

Provozni teplota: -20°C az 70°C;

Skladovaci teplota: -40°C az 85°C;

Hodnoceni Kryti IP: IP66.

Napajeci napéti: 12 V nebo 24 V;
3 | Elektricky| Motor fizeni Spickovy tocivy moment: 20 Nm (12 V); 30 Nm (24 V);
| | volant Hodnoceni Kryti IP. IP65.
4 Drazkovany rukav | Vice velikosti

Frekvencni rozsah: 410 MHz - 470 MHz nebo 902 MHz - 928 MHz;
Pomér stojatych vin napéti: <2,0;

Zisk: >1+0,5 dBi;

5 | Radiova anténa Impedance: 50 Q;

Polarizace: vertikalni;

Velikost: 82 mmx490 mm nebo ¢ 82 mmx301 mm;

Provozni teplota: -20°C az 60°C.

Napajeci napéti: 5 V;

Vystupni frekvence: max. 200 Hz;
6 | Polohovy senzor Rozliseni: <0,1°;

Provozni teplota: -20°C az 85°C;
Hodnoceni Kryti IP: IP67.

Zieknuti se odpovédnosti

Zakoupené produkty, sluzby nebo funkce se fidi obchodnimi smlouvami a podminkami. V§echny produkty, sluzby
nebo funkce jsou uvedeny v této prirucce, i kdyz nékteré z nich nemusi byt nutné. Pokud nejsou ve smlouvé
stanoveny jiné podminky, spolecnost FJDynamics nevydava zadné vyslovné nebo implicitni prohlaseni o obsahu
této prirucky.

V dusledku aktualizaci produktu nebo z jakéhokoli jiného relevantniho diivodu muze byt prirucka predmétem
aktualizaci. FJDynamics vyhrazuje si pravo provést zmény v této pfirucce bez predchoziho informovani.

Tento navod slouzi pouze jako privodce. Spole¢nost FJDynamics se hodné snazila podat presnou a spolehlivou
informaci v této prirucce, ale zaroven nelze zarucit, Ze nebudou chyby nebo opomenuti v ni opomenuti. Informace
uvedené v téchto technickych dokumentech nejsou zarukou jakéhokoli druhu.
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Beveiligingsoverzicht

Vereisten voor de bestuurder

1. De bestuurder moet het rijbewijs voor landbouwvoertuigen halen dat vereist is volgens de relevante plaatselijke
voorschriften.

2. Rijden onder invloed en rijden uit vermoeidheid zijn verboden.

3. Schakel bij een ongeval eerst de stroom uit.

Werkomgeving

1. Testen, kalibreren, afstellen of werken in een open veld uit de buurt van mensenmassa'’s, en ervoor zorgen
dat er geen irrelevant personeel en voertuigen in het werkgebied zijn om letsel bij het personeel of materiéle
schade te voorkomen.

2. Blijf uit de buurt van mensenmassa's, vee, obstakels, draden, hoge gebouwen, vliegvelden en signaaltorens,
enz. om geen last te hebben van signaalinterferentie en zo de werking te beinvloeden.

3. Werk niet in extreme weersomstandigheden zoals zware regen, zware mist, sneeuw, donder, bliksem en harde wind.

Regeling van de praktijk

1. De bestuurder moet tijdens het rijden de bedieningsstatus in real-time in de gaten houden om tijdig handmatig
te kunnen ingrijpen.

2. Wanneer een met dit systeem uitgerust voertuig op de openbare weg of op openbare plaatsen rijdt, zorg er dan
voor dat er handmatig wordt gereden.

Onderzoek

1. Controleer of de antennes en de hoeksensor goed geinstalleerd zijn. Als ze verplaatst zijn, kalibreer ze dan
opnieuw voor gebruik.

2. Controleer of alle verbindingskabels in goede staat zijn. Indien beschadigd, stop dan met het gebruik ervan en
vervang ze door een nieuwe.

Overige

1. Haal dit product niet zelf uit elkaar om de garantieservice niet te beinvloeden.

2. Als de apparatuur is beschadigd door overmacht (blikseminslag, hoogspanning, botsing, enz.), valt dit niet
onder gratis onderhoud.

3. Het product ondersteunt 9-36V input. Let bij het voeden van dit product op de voedingsvereisten.

Hardware Aansluiting bedradingsbundel

o Hoofdkabelboom

Bedieningsterminal
@ Reserve hoofdkabelboom GNSS ontvanger
@ GNSS ontvanger kabelboom @ '

@ stroomkabelboom \/

@ Kabelboom van de Houdingssensor -]
@ Radioantenne
1. Let op of de moer van het achterdeksel
op zijn plaats zit als je de stekker van

de GNSS ontvanger in het stopcontact
steekt en eruit haalt;

2. De stof- en waterdichtheid is niet
permanent effectief en kan verzwakken
A door het verstrijken van de tijd of door
veranderingen in de werkomgeving.

Elektrisch stuurwiel

3. Gestreept vak: het accessoire is in sommige
regio’s en landen niet verkrijgbaar. Vermogen
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1. Het auteursrecht van alle inhoud van deze handleiding behoort toe aan FJDynamics, en elke vorm van kopiéren, extraheren,
hergebruiken, herdrukken, enz. is verboden.

2. Kijk voor gedetailleerde informatie over installatie, gebruik en functie-updates op FJDynamics AT2 Auto Steer Systeem Software
Gebruikershandleiding en FJDy AT2 Auto Steer Sy hard llatiehandleiding op de officiéle website.

3. Officieel website adres: www.fjdynamics.com

4. Adres van het bedrijf: 1709, WeiXing Building 61 GaoXin South 9th Rd Nanshan District, Shenzhen(4th-5th floor building 13 & 4th
floor building 2, Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen).

Software-instructies

Installatie- en kalibratieproces

Selecteer de taal — Registreer en log in op de account — Vul de installatie-informatie in — Sluit de signaalbron
aan — verkrijg de koershoek — stel de voertuigparameters in — Kalibreer de hoeksensor — Kalibreer het
voertuig — Voer de kalibratie uit = Voltooi de installatie en kalibratie

Correctiesignaalbron

Ga naar de lijst "Menu” en klik op Correctiebron in "Apparaatinstellingen” om de interface voor het gecorrigeerde
signaalbron te openen.

@ antwark RTH

Mobiel
basisstation

8 seas

* Blustooth RTK

Netwerk RTK

4 2
Ntrip verbinding: Voer "Host" en "Port" in, en klik Server IF adres [ . |
op "Get Node". De poort met het sterkste signaal
wordt automatisch weergegeven in de "Source Progrt memmer I s
Node". Maount point | - |
Voer na het verkrijgen van het knooppunt
je accountgegevens in bij "Account” en Gebruikersnaam I - ‘
"Wachtwoord". Klik op "Connect" om verbinding
te maken met het betreffende netwerk RTK. Wachtweord

¥ Annuleren L4

.
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Basisstation RTK

~

1. Koppelen via code: Zet het mobiele basisstation [ |
aan, klik op "koppelen via code” op het scherm Definieer openbare frequenties
en voer de koppelen via code in om verbinding
te maken met het basisstation. (Raadpleeg de
gebruikershandleiding van het basisstation voor [ i
meer instructies over het invoeren van de code). [ L
X Annuleren

N

. Koppelen via frequentie: Nadat je het mobiele
basisstation hebt ingeschakeld, klik je op Wiz
"Koppelen via frequentie” op het scherm,
en voer je de frequentie in om verbinding
te maken met het basisstation. (Raadpleeg
de gebruiksaanwijzing van het krachtige
basisstation voor meer instructies over het
invoeren van de frequentie).

X Annuleren + DK

w

Koppelen met andere basisstations: Nadat je
het basisstation hebt aangezet en ingesteld,
klik je op "Ander basisstation” op het scherm, i giag da Nichtin
en voer je de bijbehorende frequentie, baudrate
en radiozendprotocol in. (Raadpleeg de
handleiding van het betreffende basisstation
voor meer informatie over de relevante
parameters).

Mz

4800bps 2a00bps 13200bps
Protocal voor mdiocommunicatio

Transparent-EOF TRIMMARKI TRIMTALK

.

SBAS

SBAS verbinding: Alleen wanneer "Verbonden” 8 sass
wordt weergegeven naast SBAS, betekent dit
dat de verbinding succesvol is. Anders kunt u &
de bewerking niet starten. Als u naar een andere
SBAS-bron moet overschakelen, klikt u op de
doelsignaalbron en klikt u op OK in het pop-up
venster.

Na succesvolle verbinding verandert het
signaalbronpictogram in de rechterbovenhoek in
S00-S20.

\ /
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Voorbereidend werk

1. Bevestig de correctiesignaalbron: of de huidige )
aansluiting van de correctiesignaalbron allzs Wl RTK 15:58
normaal is.

. Verkrijg de huidige koers: Na bevestiging van

de verbindingsstatus van de gecorrigeerde =
signaalbron, rijdt u vooruit totdat de rijrichting is
bevestigd (u hoeft dit slechts één keer te doen
telkens wanneer u het inschakelt). Zorg dat de
huidige koers van het voertuigmodel op het
scherm overeenkomt met de werkelijke rijrichting
van het voertuig.

/

3. Creéer of selecteer een grens of basislijn: U kunt
naar "Lijncreatie” gaan onderaan de hoofdinterface m
om nieuwe grenzen en basislijnen te creéren, %I E ?
of naar "Overschakelen” gaan om bestaande te \J
selecteren.

[} Hops- #1407 3.6

4. Start Werking: Na het importeren van de basislijn
kunt u direct met de handeling beginnen

& & @ 8 -
atalaas win de TOgiEITE
O ol e L e | )

5. U kunt naar "Overzicht” onderaan de - =
hoofdinterface gaan om van veld, grens, basislijn, Dotaut )
taak of werktuig te wisselen. . * Seprtorsn] 0080

B - [ =
122
ik B "
Borsten]  Detut %-1:} _wi! |ﬁ
Geleidingslijn

Nadat je het proces van het maken van een begeleidingslijn bent ingegaan, moet je eerst het type begeleidingslijn
kiezen. Momenteel kun je kiezen uit rechte lijnen, gebogen lijnen, A+ lijn en draaien.

AB rechte lijnen: vorm een rechte geleidingslijn door de positie van punt A en B te bepalen, die toepasbaar is op
velden met regelmatige vorm.
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A+ lijn: vorm een rechte geleidingslijn door de positie van punt A en de koprichting te bepalen, die toepasbaar is
op grote velden met regelmatige vorm en samenwerkende werking.
Gebogen: Vorm een gebogen geleidingslijn

door de positie van punt A en B te bepalen, ’
die toepasbaar is op onregelmatige velden of ‘ ‘ “
speciaal terrein. B X /B B
Draaien: Vorm een ronde geleidingslijn met |

het middelpunt en de straal bepaald door een A L FN A SA

AB-boog, die toepasbaar is op velden met een

draaipuntsproeisysteem. Rechte lijnen A+ lijn Gebogen Draaien

Bedieningsinterface

[iGE H 005 #1070 (&Y

g o
Qo ] 66
Oo

®:=s: mﬁ
iy i 2’::“" van de

1. Offset-afstand: De offsetafstand van de huidige bewerking ten opzichte van de basislijn wordt in real time
weergegeven.

2. Bronverbindingsstatus: U kunt de huidige verbindingsstatus van satellieten en correctiesignalen controleren.

3. Real-time bedieningsinformatie: Van links naar rechts is het serienummer van de huidige basislijn, totale
oppervlakte binnen de veldgrens, bediend gebied & dekking, operatie efficiéntie en real-time snelheid.

4. Wi-Fi Camera knop: Klik om de Wi-Fi camera te openen.

5. Perspectief schakelknop: Klik om te schakelen tussen 2D en 3D perspectieven.

6. Markeer de grens knop: Wanneer er geen grens is, kunnen twee lijnen van het veldeinde worden gemarkeerd
op een afstand van meer dan 50m. Een vroege waarschuwing zal tevoorschijn komen wanneer het op het
einde van het veld aankomt.

7. Trim knop: Klik om de positie van het voertuig met kleine stapjes naar links of rechts te verplaatsen. Alleen
beschikbaar in de automatische rijmodus.

8. Verschuifknop basislijn: Klik om de basislijn te verschuiven naar het midden van het voertuig of om deze naar
links of rechts te verschuiven over een bepaalde afstand. Alleen beschikbaar in de handmatige rijmodus.

9. Menuknop: Klik om apparaatinstellingen, veldbeheer, universele instellingen, applicatiecentrum en m
systeeminstellingen te openen.

10. Overzichtsknop: Klik om de taakconfiguratie te bekijken of te wijzigen.

11. Knop voor het maken van lijnen: Klik om het tekenen van een nieuwe grens of een nieuwe basislijn te starten.

12. Schakelknop: Klik om te schakelen naar een andere grens of basislijn.

13. Taakopnameknop: Klik om de opnamestatus te wijzigen.

A betekent dat de huidige taakgegevens B betekent dat de huidige taakgegevens niet
= worden geregistreerd. zamam  Worden geregistreerd.

14. Knop voor automatische piloot: Klik om de rijmodus om te schakelen tussen handmatige en automatische modus.

betekent dat het in de automatische betekent dat het niet in de automatische
modus staat. stand staat.
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Product hoofdspecificatie parameter tabel

Nr. | Onderdeel

Specificaties

1 | Bedieningsterminal

Afmetingen: 275x180x40 mm;

Basisconfiguratie: 10,1-inch capacitief aanraakscherm, LED-
achtergrondverlichting, 1280x800 pixels, 700 nit LCD, luidspreker, 2G RAM,
8G ROM;

Diverse communicatie-interfaces;

Voeding: 9V -36V;

Ontvangen signalen: radio, satelliet en 4G;

Relatieve vochtigheid: 0% - 95%, bij 40°C (niet condenserend);

Wi-Fi: 2,4 GHz frequentieband, frequentiebereik: 2412 MHz - 2484 MHz,
uitgangsvermogen: 2,4 GHz 11 n 14+2 dBm;

Bedrijfstemperatuur: -20°C tot 70°C;

Opslagtemperatuur: -40°C tot 85°C;

IP-waarde: IP65.

2 | GNSS ontvanger

Afmetingen: 162 mmx64,5 mm;

Frequentieband: GPS L1C/A, L1C, L2P(W), L2C, L5; GLONASS L1, L2; BDS
B11, B2, B3I, B1C, B2a; Galileo E1, E5a, E5b, SBAS;
Bedrijfsspanning: 9V - 36 V;

Bedrijfsstroom: < 300 mA;

Nauwkeurigheid IMU-versnellingsmeter: 0,5 mg;
Nauwkeurigheid IMU-gyroscoop: 0,1°/s;
Roll/pitch: 0,2°;

Bedrijfstemperatuur: -20°C tot 70°C;
Opslagtemperatuur: -40°C tot 85°C;
IP-classificatie: IP66.

3 | Elektrisch
stuurwiel

Voedingsspanning: 12V of 24 V;

Stuurmotor | Piekkoppel: 20 Nm (12 V); 30 Nm (24 V);
IP-waarde: IP65.
Splineshuls | Meerdere maten

5 | Radioantenne

Frequentiebereik: 410 MHz - 470 MHz of 902 MHz - 928 MHz;
Spanning staande golf verhouding: <2,0;

Versterking: >10,5 dBi ;

Impedantie: 50 Q;

Polarisatie: verticaal;

Afmetingen: 882 mmx490 mm of ¢ 82 mmx301 mm;
Bedrijfstemperatuur: -20°C tot 60°C.

6 | Houdingssensor

Voedingsspanning: 5 V;
Uitgangsfrequentie: max.200 Hz;
Resolutie: <0,1°;
Bedrijfstemperatuur: -20°C tot 85°C;
IP-classificatie: IP67.

Disclaimer

Op de producten, diensten of functies die je koopt zijn commerciéle contracten en voorwaarden van toepassing.
We hebben alle producten, diensten of functies in deze handleiding vermeld, terwijl sommige daarvan misschien
niet nodig zijn. Tenzij andere voorwaarden in het contract zijn vastgelegd, doet FJDynamics geen uitdrukkelijke
of impliciete uitspraak over de inhoud van deze handleiding.

Deze handleiding kan worden bijgewerkt als gevolg van productupgrades of andere redenen. FJDynamics
behoudt zich het recht voor deze handleiding zonder voorafgaande kennisgeving te wijzigen.

Deze handleiding dient slechts als leidraad. FJDynamics heeft alles in het werk gesteld om de nauwkeurigheid
en betrouwbaarheid van de informatie in deze handleiding te waarborgen, maar kan niet garanderen dat er geen
fouten of omissies zijn. Alle informatie in deze specificatie vormt geen uitdrukkelijke of impliciete garantie.
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Rezumat privind Securitatea

Cerinte pentru operator

1. Soferul trebuie sd obtind permisul de conducere pentru vehicule agricole cerut de reglementdrile
locale relevante.

2. Este interzisd conducerea in stare de ebrietate si conducerea n conditii de oboseald.

3. Atunci cand are loc un accident, v& rugdm sd intrerupeti mai intdi alimentarea cu energie electricd.

Mediul de Lucru

1. V& rugdm sd testati, sd calibrati, s& reglati sau s& operati pe un cdmp deschis, departe de
aglomeratie si s& v& asigurati cd nu existd personal si vehicule irelevante in zona de operare
pentru a preveni réinirea personalului sau pierderea de bunuri.

2. V& rugdm sd stati departe de multimi, animale, obstacole, cabluri, clédiri inalte, aeroporturi si turnuri
de semnalizare etc., pentru a nu suferi de interferente de semnal si a nu afecta astfel operarea.

3. Nu lucrati in conditii meteorologice extreme, cum ar fi ploaie abundentd, ceat& densd, zdpadd,
tunete, fulgere si vént puternic.

Reglementarea Practicii

1. Soferul trebuie s& monitorizeze starea de functionare in timp real pe tot parcursul procesului de
conducere pentru a asigura interventia manuald in timp util.

2. Atunci cand un vehicul echipat cu acest sistem circulé pe drumuri publice sau in locuri publice,
asigurati-vé c& conduceti manual.

Examinare

1. Asigurati-vd cd antenele si senzorul de unghi sunt instalate corect. Dacd sunt mutate, vd rugdm sd&
le calibrati din nou inainte de utilizare.

2. Asigurati-vé& cd toate cablurile de conectare sunt in stare bund. Dacd sunt deteriorate, va rugém
sd nu le mai utilizati si s& le inlocuiti cu unele noi.

Altele

1. V& rugdm s& nu dezasamblati acest produs de unul singur, pentru a nu afecta serviciul de garantie.

2.Tn cazul in care echipamentul este deteriorat din motive de fortd majord (trdsnet, inaltd tensiune, a
coliziune etc.), acesta nu intr& in sfera de aplicare a intretinerii gratuite.

3. Produsul acceptd o alimentare de 9-36V. Atunci cand alimentati acest produs, acordati atentie
cerintelor de alimentare cu energie electricd.
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Conexiune Cablaj Hardware

o Cablaj Principal Terminal de Control
@ cablaj Principal de Rezerva Receptor GNSS

@ cablaj pentru Receptorul GNSS

@ coabiaj de Alimentare \/

@ cablaj pentru senzorul de Atitudine o

@ Antend Radio

1. V& rugdm sa acordati atentie dacd

piulita capacului din spate este la

locul ei atunci cénd conectati si

deconectati fisa receptorului GNSS; [4] Volan Electric

2. Performantele de rezistentd la

praf si la apd nu sunt eficiente in o
A permanentd si pot fi diminuate

odatd cu trecerea timpului sau cu

schimbadrile in mediul de lucru.

3. Caseta punctatd: accesoriul nu este
disponibil in anumite regiuni si tcri.

Q

Alimentare

. Drepturile de autor ale intregului continut din acest manual apartin FJDynamics, iar orice formda de copiere, extragere,
reutilizare, retipdrire etc. este interzisd.

. Pentru informatii detaliate privind instalarea, utilizarea si actualizérile functiilor, vé rugém sd consultati Manual de
Utilizare a Software-ului Sistemului de Directie Automatd FJDynamics AT2 si Manual de Instalare a Hardware-
ului Sistemului de Directie Automatd FJDynamics AT2 pe site-ul oficial.

Adresa oficiald a site-ului web: www.fidynamics.com

Adresa companiei: 1709,WeiXing Building 61 GaoXin South 9th Rd Nanshan District, shenzhen (4th-5th floor building 13

& 4th floor building 2, Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

N

»w

Instructiuni legate de software

Procesul de Instalare si Calibrare

Selectati limba — inregistrati-va si intrati in cont — completati informatiile de instalare — conectati
sursa semnal — obtineti unghiul de directie — setati parametrii vehiculului — calibrati senzorul de
unghi — calibrati vehiculul — salvati calibrarea — finalizati instalarea si calibrarea

Sursa Semnalului de Corectie

Accesati lista ,Meniu” si dati clic pe Sursa corectd din ,Setdri dispozitiv” pentru a introduce interfata
sursei de corectie.

Ratea RTK

Stafia bazal
mohile

SBAS

& 9 &

* Béuetooth RTK

94  ©FJDynamics. All rights reserved.



Manual de Pornire Rapid&

Retea RTK

Conexiune Ntrip: Introduceti ,Gazdd” si ,Port”,
apoi faceti clic pe ,Obtine Nod”. Portul cu cel
mai puternic semnal este afisat automat in
,Nod Sursd’”.

Dupd obtinerea nodului, introduceti
informatiile contului dvs. la ,Cont” si ,Parol&”.
Faceti clic pe ,Conectare” pentru a v
conecta la reteaua RTK corespunzdtoare.

.

Gazda |

M |

Port I

|Uh|ina Mﬂl

Sursa Nod |

Cont |

X Anulare

P | ]

)

Statia de baza RTK

-

1. Asociere prin cod: V& rugdm s& porniti
statia de bazd mobild, faceti clic pe
ecran pe ,asociere prin cod” si introduceti
asociere prin cod pentru a va conecta la
statia de bazd. (V& rugdm sd consultati
manualul de utilizare al statiei de bazd
pentru a obtine mai multe instructiuni
privind introducerea codului).

Setare Fracvents Publico

MHI|

MHz

® Anulare

N

Asocierea prin frecvent&: Dupd ce porniti
statia de bazd mobild, faceti clic pe ecran
pe ,Asociere prin frecventd” si introduceti
frecventa care urmeazd sd fie conectatd
la statia de bazé. (V& rugém sd consultati
manualul de instructiuni al statiei de

bazd de mare putere pentru a obtine mai
multe instructiuni privind introducerea
frecventei).

Mz *

X Anulare

w

. Asocierea cu alte statii de baza: Dupd
ce ati pornit si ati configurat statia de
bazd, faceti clic pe ecran pe ,Altd statie
de bazd” si introduceti frecventa, viteza
de transmisie si protocolul de transmisie
radio corespunzdtoare. (V& rugdm s&
consultati manualul de instructiuni al
statiei de baz& corespunzdtoare pentru
a obtine mai multe instructiuni privind
parametrii relevanti)

I

Ratd In Baud Prin-ger

4800hps

Transparent-EOF

» Anulare

S600hps 19200bps
Protocoiul de Comuricare Radio

TRIMMARKI TRIMTALK
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SBAS

Conexiune SBAS: Dati clic pe canal pentru
conectarea la SBAS. Doar cdnd este afisat
,Conectat” al&ituri de SBAS inseamnd cd s-a
realizat conexiunea. in caz contrar, nu puteti
incepe operarea. Dacd trebuie s comutati la
altd sursé SBAS, dati clic pe sursa de semnal
tintd si ap&sati OK in fereastra de informare.
Dupd conectarea cu succes, pictograma
sursei semnal din coltul din dreapta sus se
transformd in S00-520.

\

Lucrdri Pregdtitoare

-

1. Confirmarea sursei semnal de corectie:
dacd conexiunea curentd a sursei semnal
de corectie este normald sau nu.

~

2. Obtinerea directiei curente: Dup&
confirmarea stdrii de conexiune a sursei
de corectie de corectare, mergeti inainte
pdnd cand directia este confirmatd (trebuie
s&-I operati o datd de fiecare datd cand il
porni;i). Realizati directia curentd a directiei
modelului de vehicul pe ecran consistent cu

_ directia reald de conducere a vehiculului.

Hone

/
3. Creeazd sau selecteazd o hotar sau linie R
de bazd: Puteti accesa ,Creare linie” din
partea inferioard a interfetei principale I {E ?\
pentru crearea noilor limite si linii de bazd \J
sau pentru a accesa ,Comutare” pentru
selectarea celor existente. P,

4. Operatia de pornire: Dupd importarea liniei
de bazd, puteti incepe imediat operarea.

o
Frnamie grersis

] - H0.08-

=

Crmares drim i

# 107 (RELTS
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5. Puteti accesa ,Vedere de ansamblu” din
partea inferioard a interfetei principale
pentru comutarea la cdmp, hotar, linie de - = - -%
bazé, sarcind sau pentru implementare. s B

Linie de Ghidare

Dupd ce intrati in procesul de creare a unei linii de Ghidare, selectati mai intdi tipul de linie de
ghidare. in prezent, puteti alege linii drepte, linii curbe, linie A+ si linie pivot.

Linie dreapt& AB: Formati o linie de ghidaj dreapt& determindnd pozitia punctului A si a punctului B,
care este aplicabilé cdmpurilor cu formd regulatd.

Linie A+: Formati o linie de ghidaj dreaptd determindnd pozitia punctului A si directia capului, care
este aplicabiléd cdmpurilor uriage cu forma regulatd si operatie colaborativa.

Linie Curb&: Formati o linie de ghidaj curbatd determindind pozitiile punctelor A si B, care este
aplicabilé cémpurilor neregulate sau “ ‘ a
terenurilor speciale. ses o By .
Linie Pivot: Formati o linie de ghidaj rotund& TB X B B
cu punctul central si raza determinate de \ |.

un arc AB, care este aplicabild cadmpurilor .A A .A bA

cu un sistem de irigare central pivot. Linie dreaptd Linie A+  Linie Curbd Linie Pivot

Interfata de Operare

®, @, B ®© O

Prazentuce gurarald  Crasrsd lisisi Comutnt hamas)

. Distant& de compensare: Distanta de compensare a operdrii curente relative la linia de bazd este
afisatd in timp real.

2. Stare conectare sursd: Puteti verifica starea curent& a conexiunii la sateliti si a semnalelor de
corectare.

3. Informatii in timp real despre operare: De la stdnga la dreapta se aflé numdrul de serie al liniei

prezente de bazd, aria totald din cadrul hotar cdmpului, aria de operare si acoperireq, eficienta

operdrii si viteza in timp real.

Buton camerd Wi-Fi: Dati clic pentru a deschide camera Wi-Fi.

Buton de comutare perspectivd: Dati clic pentru comutarea intre perspectivele 2D si 3D.

Buton de marcare a promontoriului: Cénd nu existd hotar, doud linii ale capd&tului cdmpului pot fi

marcate la o distantd mai mare de 50 m. Un avertisment timpuriu se va afisa céind este aproape

sd ajungd la capdatul cdmpului.

7. Buton de decupare: Dati clic pentru a translata pozitia vehiculului la stinga sau dreapta in pasi

mici. Este disponibil doar in modul de conducere automatd.

oo s
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8. Buton de traducere a liniei de bazd: Dati clic pentru a translata linia de bazd sé fie aliniatd la
centru cu vehiculul sau pentru o translata la stdnga sau dreapta cu o anumitd distantd. Este
disponibil doar in modul de conducere manuald.

9. Buton Meniu: Dati clic pentru accesarea setdrilor dispozitivului, gestiondrii cémpului, setdrilor
universale, centrdrii aplicatiei si setdrilor de sistem.

10. Buton vedere de ansamblu: Dati clic pentru vizualizare sau pentru comutarea configurdririi sarcinii.

11. Buton creare linie: Dati clic pentru a incepe desenarea unei hotar noi sau a unei linii noi de bazd.

12. Buton de comutare: Dati clic pentru a comuta la altd hotar sau linie de bazd.

13. Buton de inregistrare a sarcinii: Dati clic pentru a comuta starea de inregistrare.

# inseamnd cd datele sarcinii curente ] inseamnd& cd datele sarcinii curente nu
e SUNE inregistrate. e suntinregistrate.

14. Butonul Autopilot: Dati pentru comutarea modului de condus ntre manual si automat.
inseamnd cd se afld in starea de inseamnd cd nu se afld in starea de
mod automat. mod automat.

Tabel cu parametrii specificatiilor principale ale produsului

Nr. | Componentd Specificatii

Dimensiune: 275x180x40 mm;

Configuratie de bazd&: Ecran tactil capacitiv de 10,1 inchi, iluminare din spate
cu LED-uri, 1280800 pixeli, LCD 700 nit, difuzor, 2G RAM, 8G ROM;

Diverse interfete de comunicare; Alimentare cu energie: 9V - 36 V;
Semnale receptionate: radio, satelit si 4G;

Umiditate relativé: 0% - 95%, la 40°C (fard condensare);

Wi-Fi: banda de frecventd de 2,4 GHz, gama de frecvente: 2412 MHz - 2484
MHz, putere de iesire: 2,4 GHz 11 n 14£2 dBm;

Temperatura de operare: -20°C pdnd la 70°C;

Temperatura de depozitare: -40°C pdnd la 85°C; Clasificare IP: IP65.

1 | Terminal de control

Dimensiune: 162 mmx64,5 mm;

Bandd de frecventd: GPS LIC/A, LIC, L2P(W), L2C, L5; GLONASS LI, L2; BDS B,
B2I, B3I, BIC, B2a; Galileo El, E5q, E5b, SBAS;

Tensiune de operare: 9V - 36 V; Curent de operare: < 300 mA;
Precizia accelerometrului IMU: 0,5 mg; Rulare/inclinare: 0,2°;
Precizia giroscopului IMU: 01°/s;

Temperatura de operare: -20°C pand la 70°C;

2 | Receptor GNSS

Temperatura de depozitare: -~40°C pdnd la 85°C; Clasificare IP: IP66.

3 Motor de directie Tensiune de alimentare: 12 V sau 24 V;

Vlolqtn‘ 7 | cuplu maxim: 20 Nm (12 V); 30 Nm (24 V); Clasificare IP: IP65.
—— electric

4 Manson canelat | Mai multe dimensiuni
Gama de frecvente: 410 MHz - 470 MHz sau 902 MHz - 928 MHz;

5 | Antend radio Raportul de tensiune a undei stationare: <2,0; Crestere: >1+0,5 dBi ;
Dimensiuni: 82 mmx490 mm sau @ 82 mmx301 mm; Impedantd: 50 Q;
Polarizare: verticald; Temperatura de functionare: -20°C pand la 60°C.
Tensiune de alimentare: 5 V; Frecventa de iesire: max. 200 Hz;

6 | Senzor de atitudine Rezolutie: <0.1°; Temperatura de operare: -20°C pand la 85°C;

Clasificare IP: IP67.

Negare a responsabilitatii

Produsele, serviciile sau functiile pe care le achizitionati sunt guvernate de contracte si conditii
comerciale. Am enumerat toate produsele, serviciile sau functiile in acest manual, desi este posibil ca
unele dintre ele sd nu fie necesare. Cu exceptia cazului in care alte conditii sunt stipulate in contract,
FJDynamics nu face nicio declaratie expresd sau implicitd cu privire la continutul acestui manual.

Acest manual poate fi actualizat datoritd actualizdrilor produsului sau din alte motive. FJDynamics si
rezervd dreptul de a modifica acest manual f&ré notificare prealabild.

Acest manual este utilizat doar ca un ghid. FJDynamics a depus toate eforturile pentru a asigura
acuratetea si fiabilitatea informatiilor din acest manual, dar nu poate garanta c& nu existd erori sau
omisiuni. Toate informatiile din aceastd specificatie nu constituie nicio garantie expresd sau implicitd.
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Podsumowanie zabezpieczen

Wymagania dot. operatora

1. Kierowca musi posiadac¢ prawo jazdy dla pojazdéw rolniczych wymagane przez odpowiednie przepisy lokalne.
2. Jazda po spozyciu alkoholu i w stanie przemeczonym jest zabroniona.
3. W razie wypadku nalezy najpierw wytaczy¢ zasilanie.

Srodowisko pracy

—_

.Nalezy przetestowac, skalibrowaé, wyregulowa¢ lub pracowac na otwartej przestrzeni z dala od ttuméw i
upewnic sig, ze w obszarze pracy nie ma zadnego nieodpowiedniego personelu ani pojazdéw, aby zapobiec
obrazeniom ciata lub utracie mienia.

. Nalezy trzymac¢ sie z dala od ttumow, zwierzat gospodarskich, przeszkéd, przewodéw, wysokich budynkéw,
portéw lotniczych i wiezy sygnalizacyjnych itp., aby nie powodowac zaktécen sygnatow i tym samym nie
wptywacé na dziatanie.

. Nie nalezy pracowa¢ w skrajnych warunkach pogodowych, takich jak silny deszcz, duza mgta, $nieg, burza,
pioruny i silny wiatr.

N

w

Zasady dotyczace praktyki

1.0perator musi monitorowac stan pracy w czasie rzeczywistym przez caty czas trwania jazdy, aby zapewni¢
szybka interwencje reczna.

2. Jesli pojazd wyposazony w ten system porusza sie po drogach publicznych lub w miejscach publicznych,
nalezy prowadzi¢ go recznie.

Sprawdzenie

1. Upewnij sig, ze anteny i czujnik potozenia katowego sa prawidtowo zainstalowane. W przypadku przesunigcia
nalezy ponownie je skalibrowac przed uzyciem.

2. Upewnij sig, ze wszystkie kable potgczeniowe sg w dobrym stanie. W przypadku uszkodzenia nalezy
zaprzestac ich uzywania i wymieni¢ je na nowe.

Inne

1. Nie nalezy samodzielnie rozmontowywac tego produktu, aby nie wptyneto to na ustuge gwarancyjna.

2. Jesli sprzet jest uszkodzony w wyniku dziatania sity wyzszej (uderzenie pioruna, wysokie napiecie, kolizja itp.),
nie wchodzi to w zakres bezptatnej naprawy lub wymiany gwarancyjnej.

3. Urzadzenie obstuguje napiecie wejsciowe w zakresie 9-36V. Podczas zasilania tego produktu nalezy zwracac
uwage na wymagania dotyczace zasilania.
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Potaczenie wiagzki przewodoéw sprzetu

Terminal sterujacy

o Gtéwna wigzka przewodéw

@ Dodatkowa gléwna wiazka przewodéw Odbigmik GNSS
® Wiazka przewodéw odbiornika GNSS
e Wigzka przewodéw zasilania

@ Wigzka przewodow czujnika potozenia (-]

@ Antena radiowa

1. Zwré¢é uwage, czy nakretka tylnej pokrywy
jest na miejscu podczas podtaczania i
odtagczania wtyczki odbiornika GNSS;

2. Pytoszczelne i wodoodporne dziatanie .

A nie jest trwale skuteczne i moze ostabié Zasilanie
sie z czasem lub w przypadku zmian w
$rodowisku pracy.

3. Ostona przeciwstoneczna ekranu: akcesoria
nie sg dostepne w pewnych regionach i krajach.

Elektryczna kierownica

a_

1. Prawa autorskie do wszystkich tresci zawartych w niniejszej instrukcji nalezg do FJDynamics, a wszelkie formy kopiowania,
wybierania fragmentéw, ponownego uzycia, ponownego drukowania itp. sg zabronione.

2. Szczegotowe informacje na temat instalacji, uzytkowania i aktualizacji funkcji mozna znalez¢ w ja obstugi oprog

y g ia FJDy ics AT2 oraz Instrukcja il lacji sprzetu sy g

FJDynamics AT2 na oficjalnej stronie internetowej.

3. Adres oficjalnej strony internetowej: www.fidynamics.com

4. Adres firmy: 1709,WeiXing Building 61 GaoXin South 9th Rd Nanshan District, Shenzhen (4th-5th floor building 13 & 4th floor
building 2, Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Instrukcje dotyczace oprogramowania

PL Proces instalacji i kalibracji

Wybrac jezyk — zarejestrowac i zalogowac sie do konta — wypeti¢ informacje dotyczace instalacji — podtaczyé
Zrodto sygnatu — uzyskac kat kierunku (kierunek jazdy) — ustawi¢ parametry pojazdu — skalibrowac czujnik
kata potozenia — skalibrowa¢ pojazd — uruchomi¢ kalibracje narzedzia — dokorczy¢ instalacje i kalibracje

Zrédto sygnatu korekg;ji

Przejdz do listy ,Menu" i kliknij na Zrédto korekcyjne w ,Ustawieniach urzadzenia”, aby wej$¢ do interfejsu zrédta
sygnatu korekcyjnego.

? Mabilna stacja
bazowa

& SBAS

B sivetoot rme
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Sieciowe RTK

Potagczenie NTRIP. Wprowadz ,Host" (adres
serwera) i ,Port", a nastepnie kliknij przycisk
JUzyskaj wezel". Port o najsilniejszym sygnale
jest automatycznie wyswietlany w ,Wezle
zrédtowym".

Po uzyskaniu wezta wprowadz informacje

o koncie w polach ,Konto" i ,Hasto". Kliknij
,Potacz", aby potgczy¢ sie z odpowiednig siecig
RTK (terminal wspiera RTCM2 oraz RTCM3).

Adres serwers - |
ierz punk|
Numer portu [ ri:omzu
Funks montazu - |
Naz'f.rau'zytkuwnikn’ - ‘
Hasho

M Odrzuc

Stacja bazowa RTK

1. Parowanie za pomocg kodu: Wiacz przenosng
stacje bazowg, kliknij na ekranie opcje
,Parowanie za pomocg kodu" i wprowadz kod
stacji bazowej w oknie parowanie za pomoca
kodu (kod serwisowy z etykiety stacji bazowej),
aby potaczy¢ sie ze stacjg bazowa. (Wiecej
informacji na temat wpisywania kodu mozna
znalez¢ w instrukcji obstugi stacji bazowej).

Ustaw czgstotliwogei publiczne

X Odreud

N

. Parowanie za pomocg czestotliwosci: Po
wigczeniu mobilnej stacji bazowej, kliknij
na ekranie opcje ,Parowanie za pomocg
czestotliwosci” i wprowadz czestotliwosc,
ktéra ma by¢ podtgczona do stacji bazowej.
(Wiecej informacji na temat wprowadzania
czestotliwosci mozna znalezé w instrukcji
obstugi stacji bazowej duzej mocy).

Parowanie prz

MHz

X Odrzuc

w

. Parowanie przy pomocy innej stacji bazowej:
Po wigczeniu i skonfigurowaniu stacji bazowej,
na ekranie kliknij ,inna stacja bazowa" i
wprowadz odpowiednig czestotliwosc,
szybkos$¢ transmisji i protokdt transmisji
radiowej. (Wiecej informacji na temat
odpowiednich parametréw mozna znalez¢
w instrukcji obstugi odpowiedniej stacji
bazowej).

| M}-:| %

Srybkost fransmisji danych w trybie Duer-thi-air

ABO0bpE B&00bps 19200bps
Protokal komunikacii radiowej
Transparent-EOF

TRIMMARKS TRIMTALK

X Odrzué
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SBAS

/Polqczenie SBAS: Kliknij kanat, aby potaczy¢ sie
w SBAS (dla Polski wykorzystywany jest EGNOS).
Dopiero gdy ,Potaczono” zostanie wyswietlone

W przeciwnym razie nie bedzie mozna rozpoczg¢
operacji. Jesli musisz przetgczyc¢ sie na inne zZrodto
SBAS, kliknij docelowe Zrédto sygnatu i kliknij OK w
wyskakujagcym oknie .

Po udanym potaczeniu ikona zrédta sygnatu w
prawym gérnym rogu zmieni sie na S00-S20.

N

obok SBAS, oznacza to, ze potaczenie powiodto sie.

Prace przygotowawcze

0

. Potwierdz zrodto sygnatu korekcji: czy biezace
potaczenie Zrodta sygnatu korekceji jest
prawidtowe.

o)

. Uzyskaj aktualny kurs: Po potwierdzeniu stanu
potaczenia zrédta sygnatu korekcyjnego, prosze
jechaé do przodu, dopdki kierunek kursu nie
zostanie potwierdzony (wystarczy wykonac te
czynnosc¢ raz po kazdym wtaczeniu). Doprowadz
do tego, aby aktualny kurs modelu pojazdu na
ekranie byt zgodny z rzeczywistym kierunkiem
jazdy pojazdu.

Hone

)

. Utworz lub wybierz linie graniczng lub bazowa:
Mozesz przej$¢ do , Tworzenie linii" na dole
gtéwnego interfejsu, aby utworzyé nowe granice
i linie bazowa, lub przejs¢ do ,Przejdz" do, aby
wybrac istniejgce.

4. Rozpocznij operacje: Po zaimportowaniu linii
bazowa mozesz od razu rozpocza¢ dziatanie.

=

Prasglys

Trscrmnia brsi

Bessgemmik
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5. Mozesz przejsé do ,Przeglad” na dole gtéwnego
interfejsu, aby przetaczyc pole, granice, linie
bazowag, zadanie lub narzedzie.

B -ha

o Delouk

Cafult

gps | {030

Linia prowadzaca

Po wejsciu w proces tworzenia linii prowadzenia, nalezy najpierw wybrac typ linii prowadzenia. Obecnie mozna

wybrac linie proste, zakrzywione, A+ oraz krzywe po okregu.

Linia prosta AB: Utworz prosta linie prowadzenia, ustalajac pozycje punktu A i B, ktéry jest stosowany do pdl o

regularnym ksztatcie.

Linia A+: Utworz prosta linie prowadzenia, ustalajac pozycje punktu A i kierunek, ktéry jest mozliwy do

zastosowania do ogromnych pél o regularnym ksztatcie.

Krzywa: Utworz krzywa linie prowadzenia, ustalajgc potozenie punktow A i B, ktéra jest zastosowana do
nieregularnych pél lub specjalnych terenéw (na wyglad linii ma wptyw promien skretu — nalezy zmierzy¢ jadac

po okregu na maksymalnie skreconych kotach i zmierzy¢
odlegtos$¢ od srodka do zewnetrznej linii rysowanej przez

L &

zewnetrzne koto traktora). B xe B . B

Krzywa po okregu: Utwérz okragta linie kierunkowa z \ (

punktem srodkowym i promieniem okreslonym przez oA A .IA bA

tuk AB, ktdry jest stosowany w polach z systemem o

nawadniania obrotowego. Linia prosta Linia A+ Krzywa Krzywa po okregu

Interfejs pracy

E103w
(2 )4)
LAT5)
' R

(360w

66

o9

®i

Faaninie

®,

[
——

1. Odlegtosc¢ przesuniecia: Odlegtos$c¢ przesuniecia biezacej operacji wzgledem linii bazowej jest wyswietlana w

czasie rzeczywistym.

2. Status potaczenia zrodta: Mozna sprawdzi¢ aktualny status potaczenia z satelitami i sygnatami korekeyjnymi.
3. Informacje o dziataniu w czasie rzeczywistym: Od lewej do prawej znajduje sie numer seryjny aktualnej linii
bazowa, catkowity obszar w granicach pola, obstugiwany obszar oraz pokrycie, wydajnos$¢ operacji i predkosé

W czasie rzeczywistym.
4. Przycisk Kamera Wi-Fi: Kliknij, aby otworzy¢ kamere Wi-Fi.

5. Przycisk przetaczania perspektywy: Kliknij, aby przetgczy¢ sie miedzy perspektywa 2D i 3D.

6. Przycisk zaznaczania nawrotéw: Gdy nie ma wyznaczonej granicy, mozna zaznaczy¢ dwie linie kofica pola w
odlegtosci wiekszej niz 50m. Pojawi sie wczesne ostrzezenie, gdy zbliza sie do konca pola.

7. Przycisk trymowania (przycinania): Kliknij, aby przetozy¢ pozycje pojazdu w lewo lub w prawo (od linii
prowadzenia) matymi krokami. Dostepny tylko w trybie jazdy automatycznej.
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8. Przycisk translacji linii prowadzenia: Klikngé, aby przetozy¢ linie prowadzenia tak, aby byta wyréwnana do
srodka pojazdu (aktualnej pozycji) lub aby przetozy¢ ja w lewo lub w prawo o okreslong odlegtos$¢. Dostepne
tylko w trybie jazdy recznej.

9. Przycisk menu: Kliknij, aby wejs$¢ do ustawien urzadzenia, zarzadzania polem, ustawien uniwersalnych,
centrum aplikacji i ustawien systemowych.

10. Przycisk przegladu: Kliknij, aby wyswietli¢ lub przetaczyé konfiguracje zadan.

11. Przycisk tworzenia linii: Kliknij, aby rozpocza¢ rysowanie nowej granicy lub nowej linii prowadzenia.

12. Przycisk przetaczania: Kliknij, aby przetaczy¢ sie na inng granice lub linie prowadzenia.

13. Przycisk zapisu zadania: Kliknij, aby przetgczyé status zapisu.

] oznacza, ze aktualne dane zadania B oznacza, ze aktualne dane zadania nie
Rskaid ) .
. S3 Zapisywane. hekod S Zapisywane.

14. Przycisk Autopilot: Kliknij, aby przetgczy¢ tryb jazdy pomiedzy trybem recznym i automatycznym.
oznacza, ze jest w stanie oznacza, ze nie jest w stanie
trybu automatycznego. trybu automatycznego.

Tabela gtownych parametrow specyfikacji produktu

Nr. | Element Dane techniczne

Wymiary: 275x180x40 mm;

Podstawowa konfiguracja: 10,1-calowy pojemnosciowy ekran dotykowy,
podswietlenie LED, 1280x800 pikseli, 700 nit LCD, gto$nik, 2GB RAM, 8GB ROM;
Rozne interfejsy komunikacyjne; Odbierane sygnaty: radio, satelita i 4G;
Zasilanie: 9V - 36V;  Wilgotnos¢ wzgledna: 0-95%, przy 40°C (bez kondensacji);
Wi-Fi: Pasmo czestotliwosci 2,4 GHz, zakres czestotliwosci: 2412 MHz — 2484 MHz,
moc wyjsciowa: 2,4 GHz 11 n 1442 dBm; Temperatura robocza: -20°C do 70°C;
Temperatura przechowywania: -40°C to 85°C Klasa IP. IP65.

-

Terminal sterujgcy

Wymiary: 162 mmx64,5 mm;
Pasmo czestotliwosci: GPS L1C/A, L1C, L2P(W), L2C, L5; GLONASS L1, L2; BDS BT,
B2l, B3I, B1C, B2a; Galileo ET, E5A, E5b, SBAS;

2 | Odbiornik GNSS Zasilanie:9V - 36V; Doktadnos¢ czujnika przyspieszenia IMU: 0,5 mg;
Prad roboczy: < 300 mA; Doktadnos$¢ zyroskopu IMU: 0,1°/s;
Przechylenie/pochylenie: 0,2° Temperatura robocza: -20°C do 70°C;
Temperatura przechowywania: -40°C to 85°C Klasa IP. IP66.
3 Silnik uktadu Napiecie zasilania: 12 V lub 24 V;
Elektryczna | kierowniczego | Maksymalny moment obrotowy: 20 Nm (12 V); 30 Nm (24 V), Klasa IP. IP65.
[ | kierownica | Tuleja ) .
4 X Wiele rozmiarow
wielowypustowa
Zakres czestotliwosci: 410 MHz - 470 MHz lub 902 MHz - 928 MHz;
5 | Antena radiowa Wspotezynnik fali stojacej: <2,0; Wzmocnienie: >1+0,5 dBi ;
Impedancja: 50 Q; Wymiary: @82 mm x 490 mm lub ¢ 82 mm x 301 mm;
Polaryzacja: pionowa; Temperatura robocza: -20°C do 60°C.
Napiecie zasilania: 5 V; Czestotliwos¢ wyjsciowa: maks.200 Hz;
6 | Czujnik potozenia Rozdzielczosc: <0,1°; Temperatura robocza: -20°C do 85°C
Klasa IP. IP67.
Zastrzezenie

Nabywane produkty, ustugi lub funkcje podlegajg umowom i warunkom handlowym. W podreczniku tym
wymieniono wszystkie produkty, ustugi lub funkcje i stad niektére z nich moga nie by¢ potrzebne. O ile w umowie
nie okreslono innych warunkéw, FJDynamics nie wydaje zadnych wyraznych ani dorozumianych oswiadczen
dotyczacych tresci niniejszego podrecznika.

Niniejsza instrukcja moze zosta¢ uaktualniona z powodu aktualizacji produktu lub z innych przyczyn.
FJDynamics zastrzega sobie prawo modyfikacji niniejszych warunkéw w dowolnym momencie i bez
wczes$niejszego powiadomienia.

Niniejsza instrukcja stuzy wytacznie jako instrukcja obstugi. FJDynamics dotozyta wszelkich staran, aby
zapewnic¢ doktadnos$¢ i niezawodnos$¢ informacji zawartych w niniejszej instrukcji, ale nie moze zagwarantowac,
ze nie wystgpig zadne btedy lub pominiecia. Wszystkie informacje przedstawione w niniejszym dokumencie nie
stanowig zadnej wyraznej ani domniemanej gwarancji.
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Biztonsagi Osszefoglal6

Kezeldvel Kapcsolatos Kovetelmények

1. A jarmivezetének mezégazdasagi jarmuivekre érvényes vezetdi engedéllyel kell rendelkeznie a vonatkozé helyi
szabalyoknak megfelelGen.

2. Tilos az ittas és faradt allapotban torténé vezetés.

3. Baleset esetén, kérjlik, el6szor kapcsolja le az aramellatast.

Uzemi Kornyezet

—_

. Kérjiik, tomegtdl tavoli nyilt mezén tesztelje, kalibralja, allitsa be vagy izemeltesse, valamint a személyi
sériilések és anyagi karok elkeriilése érdekében, biztositsa, hogy nincs illetéktelen személyzet és jarm( az
lizemeltetés teriiletén.

. Kérjlk, keriilje a tomeget, haszonallatokat, akadalyokat, vezetékeket, magas éplileteket, repiil6tereket és jeladd
tornyokat stb., hogy ne legyen kitéve jel interferencianak és ne befolyasolja a mikddést.

. Ne dolgozzon szélsGséges id6jarasi koriilmények kdzott, példaul heves esézés, s(rl kod, mennydorgés,
villamlas és erés szél esetén.

N

w

Gyakorlat Szabalyozasa

1. A jarm(vezet6nek valds idében kell feltigyelnie az tizemallapotot a vezetési folyamat soran, hogy biztositsa az
idében torténd kézi beavatkozast.

2. Amikor az ezzel a rendszerrel felszerelt jarm( kozuton vagy nyilvanos helyen kozlekedik, kérjiik, tigyeljen arra,
hogy manualisan vezessen.

Atvizsgalas
1. Ellendrizze, hogy az antennak és a szdgérzékel6k megfeleléen vannak felszerelve. Ha at lett helyezve, kérjuik,

kalibrélja jra hasznalat el6tt.

2. Ellendrizze, hogy minden csatlakozé kabel j6 allapotban van-e. Ha sériilt, kérjlik, hagyja abba a hasznalatat és m
cserélje ki egy Ujra.

Egyéb

1. Kérjiik, ne szerelje szét a terméket sajat maga, mert befolyasolhatja a garancialis szervizt.

2. Ha vis major (villamcsapas, nagyfesziiltség, Uitkozés stb.) miatt karosodik a berendezés, az nem tartozik az

ingyenes karbantartas korébe.
3. A termék 9-36 V-os bemenetet tdmogat. A termék dramellatasa soran ligyeljen a tapellatasi kovetelményekre.
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Hardver kabelkoteg csatlakozas

o Fokabelkoteg VezérlSterminal

@ Tartalék kabelksteg GNSS vevs
© GNSS vevs kabelkoteg @
\ﬁ

@ CElektromos kabelksteg

© A helyzetérzékels kabelksteg o

@ Radidantenna

1. Kérjiik, figyeljen arra, hogy a GNSS-vevé
csatlakozojanak csatlakoztatasakor és

kihuzasak hatso fedél aja a helyé
ihuzasakor a hatso fedél anyaja a helyén [ ] Elektromos kormanykerék

legyen;

A . A por- és vizallésag nem hatékony
allandéan és az id6 mulasaval vagy a
munkakdrnyezet valtozasaval gyengiilhet.
. Szaggatott vonallal hatarolt mezé: a

N

w

tartozék nem kaphaté minden régidban és
orszagban.

Q

Teljesitmény

1. A kézikonyvben taldlhaté 6sszes tartalom szerzéi joga FJDynamics tulajdonat képezi, és tilos a masolas, kivonatolas,
Ujrafelhasznalds, Gjranyomtatas barmilyen formaban.

2. A telepitéssel, hasznalattal és funkciofrissitésekkel kapcsolatos részletes informaciokat a FJDy ics AT2 kors
szoftver felhasznaloi kézikonyv és FJDy ics AT2 kormanyzas rend: hardver tel i
weboldalén talal.

3. Hivatalos honlap cime: www.fjdynamics.com

4. A tarsasag cime: 1709,WeiXing Building 61 GaoXin South 9th Rd Nanshan District, Shenzhen(4th-5th floor building 13 & 4th floor
building 2, Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

m Szoftverhasznalati utasitasok
Telepitési és kalibralasi folyamat

Vaélassza ki a nyelvet — regisztraljon és jelentkezzen be a fiokba — tdltse ki a telepitési informacidkat —
csatlakozzon a jelforrashoz — szerezze be az iranyszdget — allitsa be a jarmGiparamétereket — kalibralja a
szogérzékel6t — kalibrélja a jarmivet — hajtsa végre a kalibralast — fejezze be a telepitést és a kalibralast

Korrekcios Jelforras

Lépjen a ,Meni" listara, és az ,Eszkozbeadllitasok” mentipontban kattintson a Korrekcids forrasra a korrekcios
jelforras interfészre torténé belépéshez.

@ Haldzati RTK

Mobil
bzgallomeds

&5&!5

B oo ik
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RTK halézat

-

Ntrip csatlakozas: Adja meg a ,Gazdagépet”

és a ,Portot”, és kattintson a ,Csomépont
beszerzése" lehetGségre. A leger6sebb

jel port automatikusan megjelenik a
,Forrdscsomépontban”.

A csomoépont megszerzése utan adja meg
fiokadatait a ,Fiok" és ,Jelszd" menipontban.
Kattintson a ,Csatlakozas" lehet6ségre a
megfelelé RTK halézathoz val6 csatlakozashoz.

-~

Szervercl"n[ - l
Port | | indee
Fomds Node - |
Szémlu[ hd l
Jelszd
M Megsziintet-Torlés + rendben

RTK bazisallomas

-~

1. Pérositas koddal: Kérjiik, kapcsolja be a
mobil bazisallomast, kattintson a képerny6n
a ,parositas kéddal" lehetéségre és adja
meg parosité kédot a bazisallomashoz
valo csatlakozashoz. (Kérjiik, olvassa el
a bazisallomas hasznalati Utmutatéjat a
kéd megadasaval kapcsolatos tovabbi
informaciokért).

| [

Myilvanos frekvenciak bedllitisa

| =

| =)

N

Parositas a frekvencian keresztiil: A mobil
bazisallomas bekapcsolasa utan kattintson

a képernyén a ,parositas frekvencian
keresztil" lehet6ségre és adja meg frekvenciat
a bazisallomashoz valé csatlakozashoz.
(Kérjlik, olvassa el a nagyteljesitmény(
bazisallomas hasznalati utmutatojat a
frekvencia megadasaval kapcsolatos tovabbi
informaciokért)

X Megszlintet-Torlés

w

Parositas mas bazisallomasokkal: A
bazisallomas bekapcsolasa és bedllitasa

utan kattintson a képernyé6n az ,Egyéb
bazisallomas" lehetéségre, majd adja meg a
megfelel6 frekvenciat, bitratat és radidatviteli
protokollt. (Kérjiik, olvassa el a megfelelé
bazisallomas hasznalati utmutatdjat a
vonatkozé paraméterekkel kapcsolatos tovabbi
informaciokért)

M

Levegdn keresztil adatdtvitel] sebessdg

4B00bpE | 9600bps 19200bps
Radiskommunikacids protokoll
Transparent-EOF | THRIMMARK3 TRIMTALE

X Megsziintet-Torlés
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SBAS

-

SBAS csatlakozas: Kattintson a csatornéra az
SBAS-hoz val6 csatlakozashoz. Csak az jelenti a
sikeres csatlakozast, ha az SBAS mellett megjelenik
a ,Csatlakoztatva" felirat. Kiilonben nem tudja
elkezdeni a m(iveletet. Ha at kell valtania masik
SBAS forrasra, kattintson a cél jelforrasra, majd
kattintson az OK gombra a felugré ablakban.
Sikeres csatlakozas utan, a jelforras ikon a jobb
felsé sarokban S00-S20-ra valtozik.

\

Elokészit6 Munka

1. Erésitse meg a korrekcios jelforrast: a korrekciés
jelforras jelenlegi csatlakozasa normalis-e.

wli2s8 Gl RTK

o)

. Az aktualis irdny megszerzése: A korrekciés
jelforras csatlakozasanak ellenérzése
utdn, kérjiik, haladjon elére, amig az irany
megerdsitésre keril (minden bekapcsolaskor
csak egyszer kell elvégeznie). A képernyén allitsa
a jarma aktudlis irdnyat 6sszhangba a jarmu
valés menetiranyaval.

Hone

©0

w)

/
] ] o N
. Hozza létre vagy vélassza ki a hatart vagy az
alapvonalat: A f6 interfész aljan talalhato ,Vonal m
létrehozasa” elemre lépve létrehozhat Uj hatarokat C?
és alapvonalakat, vagy Iépjen a ,Valtas" elemre a \J
meglévék kivalasztasahoz. )

Dbk

g oan. #1.07. (g2 ]
4. M(ikodés inditasa: Az alapvonal importalasa utan .
azonnal megkezdheti a mlikddést.
H: .= 2 & .
Alkiniem Vol ot Rapeanih. edphonpy
i
5. A f6 interfész aljan talalhaté ,Attekintés” elemre 2 =
lépve valthat a mez6, a hatar, az alapvonal, Dt
L -%
feladatok vagy szerszam kozott. ) i | H1030r
B =hn =
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Nyomvonal

A nyomvonal létrehozaséanak folyamataba torténé belépés utan el6szor valassza ki a nyomvonal tipusat. Jelenleg

az egyenest, ives vonalat, A+ vonalat és a kort* valaszthatja.

AB egyenes: Egyenes iranyitasi vonalat hozzon létre, meghatéarozva az A és B pont pozicidjat, amely alkalmazhatd

arendszeres alaku teriiletekre.

A+ vonal: Egyenes iranyitasi vonalat hozzon létre az A pont pozicidjanak és a fejrész irdnyanak meghatarozasaval,

ami alkalmazhaté hatalmas alaku, rendszeres formaju és egytittm(ikodé mikodésd teriiletekre.
Iv: Az A és B pontok pozicidjanak meghatarozasaval

készitsen gorbe vezetévonalat, amely alkalmazandé e l “

az egyenetlen mezdkre vagy a kiilonleges terepre. ‘ B x° ,B PB
Kér: Hozzaad egy AB ivhoz képest meghatarozott | |
kozponti ponttal és sugarral rendelkezé kor alaku 1 ‘
vezet6vonalat, amely alkalmazhaté azon mezékdn, A A A A
amelyekben kozéps6 forgoontoz6-rendszer van. Egyenes A+ vonal iv Kor

Kezeléfeliilet

B % % S 9

1. Eltolasi tavolsag: Az aktualis mUvelet eltolasi tavolsaga az alapvonalhoz képest valés id6ben jelenik meg

2. Forréas csatlakozas &llapota: On ellenérizheti a miholdak és a korrekcios jelek aktualis csatlakozasi llapotat.
3. Valés ideji m(ikodési informaciok: Balrél jobbra van az aktuélis alapvonal sorszama, a mez6 hataran beldili

terlilet, a megmlivelt teriilet és lefedettség, a m(ikddési hatékonysdaga és a valds idejli sebesség.
4. Wifi kamera gomb: Kattintson a wifi kamera megnyitasahoz.
5. Perspektiva kapcsolé gomb: Kattintson a 2D és 3D perspektivak kdzotti valtashoz.

6. Forduld jel6lés gomb: Ha nincs hatar, a mez6 végénél két vonal jellhet6 ki 50 méternél nagyobb tavolsagra.

Egy korai figyelmeztetés jelenik meg, amikor a megkdzeliti a mezé végét.

7. lgazitas gomb: Kattintson a jarm( helyzetének balra vagy jobbra kis Iépésekkel torténé athelyezéséhez. Csak

automatikus vezetési modban érhet6 el.

8. Alapvonal athelyez6 gomb: Kattintson, ha az alapvonalat a jarm(ih6z igazitva szeretné kzépre helyezni, vagy

helyezze jobbra vagy balra egy adott tavolsaggal. Csak manudlis vezetési modban érhet el.

9. Meni gomb: Kattintson az eszkozbedllitasok, a mezékezelés, az univerzalis beéllitasok, az alkalmazaskozpont

és a rendszerbedllitdsok megadasahoz.
10. Attekintés gomb: Kattintson a feladatok konfiguraciéjanak megtekintéséhez vagy valtashoz.
11. Vonal létrehozas gomb: Kattintson uj hatar vagy uj alapvonal rajzolasanak megkezdéséhez.
12. Valté gomb: Kattintson masik hatarra vagy alapvonalra térténé valtashoz.
13. Feladat rogzités gomb: Kattintson a rogzitési allapot valtashoz.

L} azt jelenti, hogy az aktuélis feladatokadatok ] azt jelenti, hogy az aktualis feladatokadatok nem

[ rogzitésre keriilnek. rekord  kerlilnek rogzitésre.

14. Robotpiléta gomb: Kattintson a manualis és az automatikus vezetési izemmad kozatti valtashoz.

azt jelenti, hogy automatikus azt jelenti, hogy nincs automatikus
izemmodban van. izemmaédban van.
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A termék f6 specifikaciéinak paramétertablazata

Sz. | Alkatrész

Specifikaciok

1 | VezérlGterminal

Méret: 275x180x40 mm;

Alap konfiguracio: 10,1 hiivelykes kapacitiv érint6képernyé, LED
hattérvilagitas, 1280x800 pixel, 700 nites LCD, hangszérd, 2G RAM, 8G
ROM;

Kiilonb6z6 kommunikacios interfészek;

Aramellatas: 9V - 36 V;

Fogadott jelek: radio, mihold, és 4G;

Relativ paratartalom: 0% — 95%, 40°C-on (nem kondenzalddo);

Wifi 2,4 GHz frekvenciasay, frekvenciatartomany: 2412 MHz - 2484 MHz,
kimend teljesitmény: 2,4 GHz 11 n 14+2 dBm;

Uzemi hémérséklet: -20 °C és 70 °C kozott

Tarolasi hémérséklet: -40 °C és 85 °C kdzott

IP besorolas: IP65.

2 | GNSS vevé

Méret: 162 mm x 64,5 mm;

Frekvenciasav: GPS L1C/A, L1C, L2P(W), L2C, L5; GLONASS L1, L2; BDS
B1l, B2I, B3I, B1C, B2a; Galileo ET, E5a, E5b, SBAS;
Mukdodteto fesziiltség: 9V - 36 V;

Uzemi aram: < 300 mA;

IMU gyorsulasméré pontossaga: 0,5 mg;

IMU giroszkép pontosséga: 0,1 °/s;
Bolintas/oldaldélés: 0,2°;

Uzemi hémérséklet: -20 °C és 70 °C kozott
Tarolasi hémérséklet: -40 °C és 85 °C kdzott

IP besorolas: IP66.

3 | Elektromos
kormanykerék

Kormanymotor

Tapfesziiltség: 12 V vagy 24 V;
Csticsnyomaték: 20 Nm (12 V); 30 Nm (24 V);
IP besorolas: IP65.

Bordas hiively

Tobb méret

5 | Radidantenna

Frekvenciatartomany: 410 MHz - 470 MHz vagy 902 MHz - 928 MHz;
Fesziiltségall6 hullam arany: <2,0;

Erésités: >1+0,5 dBi;

Impedancia 50 Q;

Polarizéacio: fliggéleges;

Méret: 382 mmx490 mm vagy ¢ 82 mmx301 mm;

Uzemi hémérséklet: -20 °C és 60 °C kdzott.

6 | Magassagérzékeld

Tapfesziiltség: 5 V;

Kimenet frekvencia: max. 200 Hz;
Felbontas: < 0,1°%;

Uzemi hémérséklet: -20 °C és 85 °C kozott
IP besorolas: IP67.

Jogi nyilatkozat

Kereskedelmi szerzédések és felételek vonatkoznak az On altal vasarolt termékekre, szolgaltatasokra vagy
funkciodkra. Felsoroltuk az 6sszes terméket, szolgaltatast vagy funkciot ebben a kézkdnyvben, azonban
el6fordulhat, hogy néhany nem sziikséges. Hacsak a szerz6désben foglalt egyéb feltételek nem irjak eld, a
FJDynamics nem tesz kifejezett vagy hallgatdlagos nyilatkozatot a jelen kézikonyv tartalmaval kapcsolatban.

A jelen kézikdnyvet frissithetjiik termékfrissitések vagy egyéb okokbdl. A FJDynamics fenntartja a jogot, hogy
el6zetes értesités nélkiil médositsa a jelen kézikonyvet.

Ez a kézikdnyv csak utmutatoként hasznalhaté. A FJDynamics megtett mindent a jelen kézikonyvben talalhato
informaciok pontossaganak és megbizhatésaganak biztositasa érdekében, de nem tudja garantalni, hogy
nincsenek benne hibak vagy hianyossagok. Az ebben a specifikaciéban szereplé semelyik informéacié sem jelent

kifejezett vagy hallgatélagos garanciat.
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Prirucnik za brzi pocetak

Kratak pregled bezbednosti

Zahtevi operatera

1. Voza¢ mora da poseduje vozacku dozvolu za upravljanje poljoprivrednim vozilima koaj je propisana
relevantnim lokalnim zakonima.

2. Zabranjena je voznja u alkoholisanom stanju i voZnja pod umorom.

3. Ukoliko dode do neke nesrece, prvo iskljucite napajanje.

Radno okruzenje

—_

. Molimo Vas da testirate, podesavate ili upravljate opremom na otvorenom prostoru daleko od guzve i vodite
racuna da u radnom okruZenju nema nepotrebnog osoblja ili vozila kako bi se sprecilo povredivanje osoblja ili
ostecenje imovine.

. Drzite se podalje od guzve, stoke, prepreka, Zica, visokih zgrada, aerodroma i signalnih tornjeva, itd. kako ne bi
doslo do ometanja signala koje mozZe da utic¢e na rad.

. Nemojte da radite u ekstremnim vremenskim uslovima kao $to su jaka kiSa, velika magla, sneg, grmljavina,
munje i jak vetar.

N

w

Regulativa u praksi

1. Voza¢ mora da prati rad u realnom vremenu tokom cele voznje kako bi obezbedio pravovremenu manuelnu
intervenciju po potrebi.

2. Kada se vozilo koje je opremljeno ovim sistemom vozi na javnim putevima ili javnim mestima, obavezno ga
vozite manuelno.

Testiranje ﬂ

1. Proverite da li su antene i senzor ugla postavljeni pravilno. Ako su pomereni, kalibrisite ih ponovo pre upotrebe.
2. Proverite da li su svi kablovi za povezivanje u dobrom stanju. Ako su o$teceni prestanite da ih koristite i
zamenite ih s novim.

Ostalo

1. Nemojte da rastavljate ovaj proizvod sami, kako ne biste time uticali na servis u garanciji.

2. Ako je oprema oStecena usled visih sila (udara groma, visokog napona, sudara, itd. ) to ne spade u ovkir
besplatnog odrzavanja.

3. Ovaj proizvod podrzava 9-36V ulaz. Prilikom napajanja ovog proizvoda vodite raéuna o zahtevima napajanja.
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Prikljucak snopa ozZicenja za hardvera

Kontrolni terminal

o Glavni snop ozZi¢enja
@ Rezervna snop glavnog ozigenja GNSS prijemnik
© snop ozigenje GNSS prijemnika @ \/-

e Snop ozi¢enja napajanja
@ Snop ozZi¢enje senzora polozaja o

) o
@ Radio antena 0

1. Obratite paznju da li je matica zadnjeg
poklopca na svom mestu kada ukljucujete
I iskljucujete utikac GNSS prijemnika; °

2. Performansi otporni na prasinu i vodu Snaga

A nisu trajno efikasni i mogu da oslabe
vremenom ili usled promena u radnom
okruzenju.

3. Isprekidana kutija: pribor nije dostupan u
nekim regionima i zemljama.

Elektri¢ni volan

a_

1. Autorsko pravo na celokupan sadrzaj u ovom priruéniku pripada FJDynamics, i zabranjeno je svako kopiranje, izdvajanje, ponovna
upotreba, ponovo Stampanje, itd.
2. Za detaljnije informacije o ugradniji, upotrebi i azuriranju funkcija, proverite FJDynamics AT2 korisnicko uputstvo za softver sistema
L janja | zai laciju FJ Dy ics AT2 hard i ' pravljanja na zvanicnoj veb stranici.

g upravijanja i up! J

3. Zvani¢na veb stranica: www.fjdynamics.com
4. Adresa kompanije : 1709,WeiXing Building 61 GaoXin South 9th Rd Nanshan District, Shenzhen(4th-5th floor building 13 & 4th floor

E building 2, Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Uputstva za softver

Instalacija i kalibracija

I1zaberite jezik — registrujte se i prijavite na nalog — popunite informacije o instalaciji — poveZite izvor
signala — podesite ugao kretanja — podesite parametre vozila — kalibriSite sensor ugla — kalibrisite
vozilo — implementirajte kalibraciju — zavrsite instalaciju i kalibraciju

Korekcija izvora signala

Udite u listu "Menu" i kliknite na opciju Ispravljen izvor u "Pode$avanju uredaja” da biste usli u interfejs za
ispravljen izvor signala.

@ mkmeza

Mabilna Bazna
Stanica

&9 seas

R vlusioats 7K
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Prirucnik za brzi pocetak

Mreza RTK

-

Ntrip veza: Udite u “racunar domacin” i “Port", |
klinite na “preuzmi ¢vor"Port sa najjacim signalom
automatski je prikazan u “lzvornom ¢voru".

Nakon preuzimanja €vora, unesite informacije

o nalogu u opciji "nalog" i “lozinka". Kliknite na
“povezi" da biste se povezali na odgovarajucu
mrezu RTK.

.

Host - ‘

Part | | Get Source l

Source Node - |

Malog I - ‘
Lozinka

® Otkazi Lvs

Bazna stanica RTK

1. Upravljanje putem koda: Ukljucite mobilnu
baznu stanicu, kliknite na "uparivanje putem
koda" na ekranu i udite u uparivanje putem koda
kako biste se povezali sa baznom stanicom.
(Pogledajte korisnicko uputstvo bazne stanice
za viSe informacija o unos$enju koda).

Podedens jane frekvencig

N

. Uparivanje putem frekvencije: Nakon
uklju¢ivanja mobilne bazne stainice, kliknite
na “uparivanje putem frekvencije" na ekranu
i udite u frekvenciju da biste se povezali sa
baznom stanicom. (Pogledajte korisnicko
uputstvo za bazne stanice velike snage za vise
informacija o unosenju frekvencije).

MH:l

K Otkadi

3. Uparivanje sa drugim baznim stanicama:
Nakon ukljugivanja i pode$avanja bazne ki
stanlce,. k|l|fnlte na druge. bézne stanlclt.e na S T—
ekranu i udite u odgovarajuéu frekvenciju,
brzinu prenosa podataka i protokol radio 4800bps 9600bs T9200kps
transmisije. (Pogledajte korisni¢ko uputstvo )
S . - Readio komunikacioni protokol
za odgovarajuéu baznu stanicu za vise
informacija o odgovarajuc¢im parametrima). Transparent EOF TRIMMARKS TRIMFALK
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SBAS

/SBAS veza: Kliknite na kanal za povezivanje u SBAS: & smas T
Samo kada je prikazano "povezano” pored SBAS-a,
to znadi da je veza uspostavljena. U suprotnom ne @D v v

mozete da pokrenete postupak. Ako je potrebno da
prebacite na drugi SBAS izvor, kliknite na ciljni izvor
signala i kliknite na OK u iskacu¢em prozoru. EaN0
Nakon uspesnog povezivanja, ikonica izvora signala
koja se nalazi u gornjem desnom uglu prelazi na

S00-520. -
\C Y/

Pripremni radovi

1. Potvrdite kOI’ek.(.:IjL.J izvora §|gnala: da li je trenutna 225 % RTK 15:58
veza za korekciju izvora signala normalna.

(2

. Uspostavite trenutni pravac: Nakon potvrde
statusa veze sa ispravljen izvor signala, nastavite Mane
da vozite dok se ne potvrdi uspostaljen pravac
(samo je potrebno da ga uspostavite jednom,
svaki put kada ga aktivirate). Podesite da trenutni
pravac modela vozila na ekranu bude uskladen
sa stvarnim pravcem kretanja vozila.

©0

w)

. Kreirajte ili odaberite grani¢nu liniju ili vodec¢u
liniju: Na dnu glavnog interfejsa mozZete da
kreirate nove granicne linije i vodece linije u opciji
"Kreiranje linije" ili idite na opciju "prebaci” da biste
izabrali postojece.

4. Pocetak rada: Nakon uvoza vodece linije, moZete
odmah da pocnete sa radom.

o ]
E & m @ i a
Pragiel Kewrani inija Pranscria Mg

o

Na dnu glavnog interfejsa mozete da odete u itk S
opciju "pregled” da biste prebacili polje, grani¢nu Oetaun
liniju, vodecu linuju, zadatak ili uredaj. R Drs] B 030

-ra s =

B — h
- oV
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Prirucnik za brzi pocetak

Linija za navodenje

Nakon §to se usli u postupak kreiranja linije za navodenije, prvo izaberite tip linije za navodenje.
Trenutno moZete da izaberete prave linije, krive linije, A+ liniju i pivot

AB prava linija: Formirajte pravu liniju navodenja odredivanjem poloZaja tacke A i B, koja je primenljiva
na polja sa obi¢nim oblikom.

A+ linija: Formirajte pravu liniju za navodenije tako §to ¢ete odrediti poziciju ta¢ke A i smer naslova,
§to je primenljivo na ogromna polja sa obi¢nim oblikom i saradni¢kim radom.

Kriva: Formirajte zakrivljenu liniju navodenja odredivanjem polozZaja tacke A i B, koja je primenljiva na
nepravilna polja ili poseban teren. “ a

Pivot: Formirajte okruglu liniju navodenja Bl bt i
sa centralnom tackom i radijusom B X /2B *B
odredenim AB lukom, koji je primenljiv K

na polja sa centralnim sistemom za oA

navodnjavanje izvedene tabele.

ZA oA A

Prava linija A+ linija Kriva Pivot

Operativni interfejs

Za
Kruianm A Preacie e Meos

L R
Pragied

1. Rastojanje pomaka: Rastojanje trenutne operacije u odnosu na vodecu linju se prikazuju u realnom vremenu.

2. Status veze sa izvorom: MoZete da proverite trenutni status veze satelita i korekcije signala.

3. Informacije o radu u realnom vremenu: S leva na desno je serijski broj trenutne vodece linije, ukupne povrsine
unutar granicne linije polja, radne povrsine i pokrivenosti, efikasnosti rada i brzine u realnom vremenu.

4. Dugme za Wi-Fi kameru: Kliknite da biste pokrenuli Wi-Fi kameru.

5. Dugme za promenu perspektive: Kliknite da biste promenili perspektivu iz 2D u 3D.

6. Dugme za oznacavanje uzviSenja: Kada nema granicne linije, dve linije kraja polja mogu da budu obelezene
na rastojanju vecem od 50m. Pojavice se obavestenje pre nego $to se stigne do kraja polja.

7. Dugme za doterivanje: Kliknite da biste promenili polozZaj vozila na levo ili na desno malim koracima.
Dostupno je samo u rezimu automatske voznje.

8. Dugme za pomeranje vodece linije: Kliknite da biste pomerili vodecu liniju tako da bude centrirana u odnosu na
vozilo ili da je pomerite na levo ili desno za odredeno rastojanje. Dostupno je samo u manuelnom rezimu voznje.

9. Dugme menija: Kliknite da biste usli u podesavanje uredaja, upravljanje poljem, opsta podesavanja, centar
aplikacije i sistemska podesavanja.

10. Dugme za pregled: Kliknite da biste pogledali ili prebacili konfiguraciju zadatka.

11. Dugme za kreiranje linije: Kliknite da biste poceli sa crtanjem nove granicne linije ili nove vodece linije.

12. Dugme za prebacivanje: Kliknite za prebacivanje na drugu grani¢nu ili vodecu liniju.

13. Dugme za snimanje zadatka: Kliknite da biste promenili status snimanja.

L} oznacava da se podaci trenutnog # oznacava da se podaci trenutnog zadatka
Zaj . . . .
e zadatka snimaju. zps  Nesnimaju.

14. Dugme autopilota: Klikinite da biste prebacili izmedu manuelnog i automatskog rezima voznje.

@ oznacava da je u automatskom rezimu. i oznacava da nije u automatskom rezimu.
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Tabela specifikacije glavnih parametara proizvoda

Br. | Komponetna Specifikacije

Veli¢ina: 275x180x40 mm,;

Osnovna konfiguracija: 10,1-in¢ni kapacitativni ekran na dodir, LED
pozadinsko osvetljenje, 1280x800 piksela, 700-nit LCD, zvucnik, 2G RAM,
8G ROM;

Razli¢iti komunikacioni interfejsi;

Napajanje: 9V -36V;

1 | Kontrolni terminal Primljeni signali: radio, satelitski i 4G;

Relativna vlaznost: 0% — 95%, na 40°C (bez kondenzacije);

Wi-Fi: 2,4 GHz frekvencijski opseg, opseg frekvencije: 2412 MHz — 2484
MHz, izlazna snaga: 2,4 GHz 11 n 14+2 dBm;

Radna temperatura: -20°C do 70°C;

Temperatura skladistenja: -40°C do 85°C;

IP oznaka: IP65;

Veli¢ina: 162 mmx64,5 mm;

Opseg frekvencije: GPS L1C/A, L1C, L2P(W), L2C, L5; GLONASS L1, L2;
BDS B1l, B2I, B3I, B1C, B2a; Galileo E1, E5a, E5b, SBAS;

Radni napon:9V - 36V;

Radna struja: < 300 mA;

2 | GNSS prijemnik Preciznost IMU akcelerometra: 0,5mg.

Preciznost IMU Ziroskopa: 0,1°/s;

Okret/nagib: 0,2°;

Radna temperatura: -20°C do 70°C;

Temperatura skladistenja: -40°C do 85°C;

IP oznaka: IP66.

Napon napajanja: 12V ili 24V;

3 Motor za Maksimalni obrtni momenat:20 Nm (12 V); 30 Nm (24 V);

liani
Elektri¢ni volan upravijanje IP oznaka: IP65;
4 Spojnicka Vise veli¢ina
caura

Opseg frekvencije: 410 MHz - 470 MHz ili 902 MHz - 928 MHz;
Stepen napona stojeceg talasa: <2,0;

Pojacanje i>1+0,5 dBi ;

5 | Radio antena Impedanca: 50 Q;

Polarizacija: vertikalna;

Veli¢ina: 882 mmx490 mm ili 82 mmx301 mm;
Radna temperature: -20°C do 60°C.

Napon napajanja: 5V;

1zlazna frekvencija: max 200 Hz;

6 | Senzor polozaja Rezolucija: <0,1%;

Radna temperature: -20°C to 85°C;

IP oznaka: IP67.

Odricanje od odgovornosti

Proizvodi, usluge i funkcije koje kupujete regulisani su komercijalnim ugovorima i odredbama. U ovom priruéniku
naveli smo sve proizvode, usluge ili funkcije, dok neki od njih mozda nece biti potrebni. Ukoliko neki drugi uslovi nisu
predvideni ugovorom, FJDynamics ne pruza nikakvu izri¢itu ili podrazumevanu izjavu o sadrZaju ovog prirucnika.

Ovaj prirucnik moze da bude azuriran ukoliko je doslo do nadogradnje proizvoda ili zbog drugih razloga.
FJDynamics zadrzava pravo da izmeni ovaj prirucnik bez prethodne najave.

Ovaj prirucnik se koristi samo kao vodi¢. FJDynamics je ulozio napor da osigura tac¢nost i pouzdanost informacija
u ovom priruéniku, ali ne moze da garantuje da nema gresaka ili propusta. Sve informacije u ovoj specifikaciji ne
predstavljaju nikakvu izri€itu ili impliciranu garanciju.
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Snabbstartshandbok

Sakerhet Sammanfattning

Operatorskrav

1. Foraren maste erhalla det korkortet for jordbruksfordon som kravs enligt relevanta lokala bestammelser.
2. Rattfylleri och utmattningskdrning ar forbjudet.
3. Sténg av strommen nar en olycka intraffar.

Arbetsmiljo

1. Testa, kalibrera, justera eller operera pa ett 6ppet falt pa avstand fran folksamlingar och se till att det inte finns
nagon irrelevant personal eller fordon i operationsomradet for att férhindra personskador eller sakforluster.

2. Hall dig borta fran folkmassor, boskap, hinder, ledningar, h6ga byggnader, flygplatser och signaltorn, etc., sa att
utrustningen inte paverkas av signalstdrningar och darmed paverkar driften.

3. Arbeta inte i extrema vader som kraftigt regn, kraftig dimma, sno, aska, blixt och stark vind.

Reglering av praxis

1. Foraren skall overvaka driftstatus i realtid under hela driftprocessen for att sékerstélla lampliga manuella ingrepp.
2. Nér ett fordon som &r utrustat med detta system kor pa allman vég eller allman plats, sakerstalla att kéra manuellt.

Examination

2. Se till att alla anslutningskablar ar i gott skick. Om den &r skadad ska du sluta anvénda den och byta ut den
mot en ny.

1. Kontrollera att antennerna och vinkelsensorn &r korrekt installerade. Om de flyttas, kalibrera dem igen fore anvandning.

Ovrigt

1. Montera inte isar produkten sjalv, for att inte paverka ganranti servicen.

2. Om utrustningen skadas pa grund av force majeure (blixtnedslag, hgspanning, kollision osv.) omfattas den
inte av kostnadsfritt underhall.

3. Produkten stoder 9-36V ingang. Nar du forser den har produkten med strom ska du vara uppmarksam pa
stromforsorjningskraven.

Maskinvaruanslutning for kabelnat

. Kontrollterminal
Huvudledningar seldon

Extra huvudkabelnat GNSS-mottagare

Kabelnat for GNSS-mottagare

Natkabelnat

Kabelnat for attitydsensor o \
o
o

Radioantenn

000600060

1. Var uppmarksam pa om bakre
skyddsmuttern &r pa plats nér du ansluter
och kopplar ur GNSS mottagarkontakten; (]

g 2. Den dammtata och vattentata prestandan Strém

Elektrisk Styrning Hjul

ar inte permanent effektiv och kan
forsvagas med tiden eller férandringar i
arbetsmiljon.

3. Streckad ruta: tillbehoret finns inte i vissa
regioner och lander.

a_
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1. Upphovsratten for allt innehall i den har handboken tillhér FJDynamics, och alla former av kopiering, extrahering, ateranvandning,
atertryckning osv. ar forbjudna.

2. For detaljerad information om installation, anvandning och funktionsuppdateringar, se andarhandbok for FJD! ics AT2 A
System Sof och llationshandbok for FJDy ics AT2 A Systt ki pa den officiella webbplatsen.

3. Officiell webbplats Adress: www.fjdynamics.com

4. Foretagets adress: 1709,WeiXing Building 61 GaoXin South 9th Rd Nanshan District, Shenzhen(4th-5th floor building 13 & 4th floor
building 2, Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Programvaruinstruktioner

Installation och kalibreringsprocess

Valj sprak — registrera och logga in kontot — fyll i installationsinformationen — anslut signalkéllan — fa
kursvinkeln — ange fordonsinstallningar — kalibrera vinkelsensorn — kalibrera fordonet — Kalibrera — slutféra
installationen och kalibreringen.

Kalla for korrigering signal

Ga till "Meny" lista och klicka pa Korrigeringskélla i "Enhetsinstallningar” for att ange korrigering signalkalla
kallgrénssnitt.

@ Matvarks ATK

Maobil
basstation

&9 saas

* Bluetoath RTK

Natverk-RTK

 —— . ——

Vi‘ird[ - |

Ntrip-anslutning: Ange "Host" och "Port”, och
klicka pa "Hamta nod". Porten med den starkaste
signalen visas automatiskt i "Kallnod".

Nar du har hdmtat noden anger du din Klined [ - |
kontoinformation i "Konto" och "L&senord".
Klicka pa "Anslut” for att ansluta till motsvarande

natverk-RTK. Ltisenard

X Avbryt v

Part | |Hiimla Kllla|

Konto | - |
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Basstation RTK

~

1. Parning via kod: Sla pa den mobila | |
basstationen, klicka pa "Parning via kod" pa Still in allménna frekvenser
ské@rmen och ange parningen via kod for att
ansluta till basstationen. (Se basstationens
bruksanvisning fér mer information om hur du |
matar in koden.) | e

MHz

X Avbryt

N

Parning via frekvens: Efter strom pa den
mobila basstationen, klicka pa "Parning via
frekvens" pa skdrmen, och ange frekvensen
som ska anslutas till basstationen. (Se
instruktionsboken for den hoga basstationen
for att fa mer instruktioner om hur man matar
in frekvensen)

MHz

X Aoy

w

Para ihop med andra basstationer: Nar du
har aktiverat och konfigurerat basstationen Ovarthe-lr SvarfBringshastipher
klickar du pa Andra basstationer pa skarmen
och anger motsvarande protokoll for frekvens,
overforingshastighet och radiodverforing. (Mer
information om relevanta parametrar finns i
respektive basstations instruktionsbok)

4800bps | 9600bps | 18200bps
Radiokommun&ationsprotokoll

Transparent-EOF | TRIMMARKS TRIMTALK

SBAS
~
SBAS-anslutning: Klicka pa kanalen om du vill 8 sas
ansluta i SBAS. Det &r bara nar "Ansluten” visas
bredvid SBAS som det betyder att anslutningen & s v

fungerar. Annars kan du inte starta atgarden.
Om du behover byta till en annan SBAS-kalla
klickar du pa malsignalskéllan och sedan pa OKi HOS
popup-fonstret.

Efter en lyckad anslutning dvergar ikonen for
signalkélla i det 6vre hdgra hornet till SO0-S20.
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Forberedande arbete

2. Hamta aktuell rubrik: Nar du har bekréaftat
anslutningsstatus for korrigering signalkalla

s kalla kor du framat tills rubrikriktningen har
bekréftats (du behover bara anvanda den en
gang varje gang du slar pa den). Gor fordonets
nuvarande kurs pa skarmen forenlig med
fordonets verkliga korriktning.

/1. Bekrafta kallan till korrigeringssignalen: om den " ) N
aktuella anslutningen till korrigeringssignalkillan allzs) Wl RTK  15:58
ar normal.
o /
g N

Hone

©0

/
3. Sk ller vélj ans ell idelinje: 2 )
. Skapa eller valj en gréns eller guidelinje: Du kan ga
till "Rad Skapande"” pa botten av huvudgranssnittet % {E ?5.
for att skapa nya granser och guidelinje, eller ga I \J
till "Vaxla" for att vélja befintliga. ")

4. Starta atgard: Efter att ha importerat guidelinje,
kan du borja atgarden direkt.

c0

]

1 ) A i

Cherlibet e e st sl

5. Du kan ga till "Oversikt" pa botten av
huvudgranssnittet for att véxla falt, grans,
guidelinje, uppgift eller genomfora.

B -ha

Diaudt

Guidelinje

Nar du har borjat skapa en guidelinje valjer du forst typ av guidelinje. For narvarande kan du valja raka linjer,

kurva linjer, A+-linje och pivot.

AB linjar Iage: Skapa en rak ledningslinje genom att bestamma positionen for punkt A och B, som &r tillamplig pa

falt med regelbunden form.

A + linjar lage: Skapa en rak ledningslinje genom att bestamma positionen for punkt A och huvudriktningen, som
ar tillamplig pa stora falt med regelbunden form och samarbetsdrift.
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Kurva: Skapa en kurvig ledningslinje genom att :
bestdamma positionen for punkt A och B, som ar “
tillamplig pa oregelbundna falt eller speciella terrang. B xX° /.B

Pivot-lage: Bilda en rund ledningslinje med

mittpunkten och radien som bestédmts av en A DA oA
AB-bage, som &r tillamplig pa falt med en

centrumpivotbevattningssystem. Rak linje A+-linje Kurva Pivot

o e
- k)

Granssnitt for drift

o,
g, o
[
Hebord
[ o T " Maruel

1. Forskjutningsavstand: Forskjutningsavstandet for den aktuella operationen i forhallande till guidelinje visas i realtid.

2. Kallans anslutningsstatus: Du kan kontrollera den aktuella anslutningsstatusen for satelliter och
korrektionssignaler.

3. Verksamhetsinformation i realtid: Fran vanster till hdger &r serienumret pa den aktuella guidelinje, total yta
inom faltgransen, operativt omrade & tackning, driftseffektivitet och realtidshastighet.

4. Wi-Fi-kamera knapp: Klicka fér att 6ppna Wi-Fi-kameran.

5. Perspektivknapp: Klicka for att véaxla mellan 2D- och 3D-perspektiv.

6. Markera huvudland knapp: Nar det inte finns nagon grans, kan tva rader i faltets ande markeras pa ett
avstand av mer @n 50m. En tidig varning kommer att dyka ut nér den ar pa vag att anlanda till féltet slut.

7. Trim-knapp: Klicka for att 6versatta fordonets position till vanster eller hoger med sma steg. Endast
tillgéngligt i laget for automatisk kdrning.

8. Oversattningsknapp for guidelinje: Klicka for att dversétta den guidelinje som ska vara centrerad till fordonet
eller for att Gversatta den till vanster eller hdger med ett visst avstand. Endast tillgangligt i manuellt kérlage.

9. Menyknapp: Klicka for att ange enhetsinstéllningar, falthantering, universella instéliningar, Applikation Center
och systeminstallningar.

10. Oversiktsknapp: Klicka fér att visa eller vaxla uppgiftskonfiguration.

11. Knappen Skapa linje: Klicka for att borja rita en ny grans eller en ny guidelinje.

12. Byt knapp: Klicka for att byta till en annan grans eller guidelinje.

13. Uppgiftspost knapp: Klicka for att véxla inspelningsstatus.

H
awws  betyder att aktuella uppgiftsdata registreras. n:w betyder att aktuella uppgiftsdata inte registreras.

14. Autopilot-knapp: Klicka for att vaxla mellan manuellt Iage och autolage.

@ betyder att den &r i laget for automatiskt lage. i betyder att den inte &r i automatiskt lage.
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Parametertabell for produkt huvudspecifikation

Nummer | Komponent

Specifikationer

1 Kontrollterminal

Storlek: 275x180x40 mm;

Grundlaggande konfiguration: 10,1-tums kapacitiv pekskarm, LED-
bakgrundsbelysning, 1280x800 pixlar, 700 nit LCD, hogtalare, 2G RAM,
8G ROM;

Olika kommunikationsgréanssnitt.

Stromforsorjning: 9V - 36 V;

Mottagna signaler: radio, satellit och 4G.

Relativ luftfuktighet: 0 % till 95 % vid 40 °C (icke-kondenserande).
Wi-Fi: 2,4 GHz frekvensband, frekvensomrade: 2412 MHz - 2484 MHz,
uteffekt: 2,4 GHz 11 n 1442 dBm;

Driftstemperatur: -20 °C till 70 °C.

Forvaringstemperatur: -40 °C till 85 °C.

IP-klassificering: IP65.

2 GNSS-mottagare

Storlek: 162 mm x 64,5 mm;

Frekvensband: GPS L1C/A, L1C, L2P(W), L2C, L5, GLONASS L1, L2, BDS
B1l, B2, B3I, B1C, B2a, Galileo ET1, E5a, E5b, SBAS.
Driftspanning: 9V - 36 V;

Driftsstrom: < 300 mA.

Exakthet hos IMU-accelerometern: 0,5 mg.
Exakthet i IMU-gyroskop: 0,1°/s.
Rullning/stigning: 0,2°.

Driftstemperatur: -20 °C till 70 °C.
Forvaringstemperatur: -40 °C till 85 °C.
IP-klassificering: IP66.

Matningsspanning: 12V eller 24 V.
3 . Styrmotor | Toppvridmoment: 20 Nm (12 V), 30 Nm (24 V).
Elektrisk . .
. . IP-klassificering: IP65.
Styrning Hjul
4 Skruvfodral | Flera storlekar
Frekvensomrade: 410 MHz - 470 MHz eller 902 MHz - 928 MHz.
Voltage staende vagforhallande: < 2,0;
okning: >1+0,5 dBi
5 Radioantenn Impedans: 50 Q.

Polarisation: vertikal.
Storlek: 82 mmx490 mm eller 82 mmx301 mm;
Temperatur vid drift: -20 °C till 60 °C.

6 Attitydsensor

Matningsspanning: 5 V.
Utfrekvens: max.200 Hz;
Uppldsning: <0,1°;
Driftstemperatur: -20 °C till 85 °C.
IP-klassificering: IP67.

Ansvarsfriskrivning

De produkter, tjanster eller funktioner som du koper styrs av kommersiella avtal och villkor. Vi har listat alla
produkter, tjanster eller funktioner i den har handboken medan vissa av dem kanske inte ar nédvandiga. Om
inte andra villkor anges i avtalet skall FJDynamics lamnar inga uttryckliga eller underférstadda uppgifter om

innehallet i denna handbok.

Den hér handboken kan uppdateras pa grund av produktuppgraderingar eller andra orsaker. FJDynamics
forbehaller sig rétten att andra denna manual utan féregaende meddelande.

Den har bruksanvisningen anvénds endast som handbok. FJDynamics har gjort allt for att sdkerstalla riktigheten
och tillforlitligheten i informationen i denna manual, men kan inte garantera att det inte finns nagra fel eller
uteldmnanden. Alla uppgifter i denna specifikation utgor inte nagon uttrycklig eller underforstadd garanti.
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Tiivistelma turvallisuudesta

1. Kuljettajan on hankittava ajokortti, jota asiaankuuluvat paikalliset maaraykset edellyttavat.
2. Rattijuopumus ja vasyneend ajaminen ovat kiellettyja.
3. Katkaise ensin virta onnettomuuden sattuessa.

Tyoskentely-ymparisto

1. Testaa, kalibroi, saada tai kayta tyokonetta avoimella alueella, jossa ei ole vakijoukkoja, ja varmista,
etta toiminta-alueella ei ole asiaankuulumattomia henkil6ita tai ajoneuvoja, jotta valtytdan henkilo- ja
omaisuusvahingoilta.

2. Pysy kaukana vakijoukosta, eldaimista, esteistd, sahkdlinjoista, korkeista rakennuksista, lentokentisté ja
mastoista jne., jotta signaalihdiridt eivat vaikuttaisi toimintaan.

3. Al4 tydskentele darimmaisissa sddolosuhteissa, kuten rankkasateessa, rankassa sumussa, lumisateessa,
ukkostaessa, salamoidessa ja kovassa tuulessa.

Kaytannon saantely

1. Kuljettajan on seurattava toimintatilaa reaaliajassa koko ajoprosessin ajan, jotta voidaan varmistaa oikea-
aikaisten manuaalisten toimenpiteiden suorittaminen.

2. Kun talla jarjestelmalla varustetulla tyckoneella ajetaan yleisella tiella mulla yleiselld aluella, varmista, etta ajo m
tapahtuu manuaalitilassa.

Tarkistukset

1. Varmista, ettd antennit ja kulma-anturi on asennettu oikein. Jos komponentteja on siirretty paikasta toiseen,
kalibroi se uudelleen ennen kayttoa.

2. Varmista, ettd kaikki liitantakaapelit ovat hyvassa kunnossa. Jos johtoja on vaurioitunut, lopeta sen kayttd ja
vaihda se uuteen.

Muu

1. Al pura tuotetta itse, purkaminen vaikuttaa takuuseen.

2. Jos laite vaurioituu ylivoimaisen esteen (salamanisku, korkeajéannite, torméays tai muu ulkoinen isku) vuoksi, se
ei kuulu ilmaisen takuuhuollon piiriin.

3. Tuote tukee 9-36 voltin sy6ttoa. Kiinnitd huomiota virransy6ton vaatimuksiin syotettdessa virtaa laitteeseen.

Laitteiston johdinsarjan liittaminen

Ohjauspaate

o Paajohdinsarja GNSS-vastaanotin

9 Varaosan padjohdinsarja @

e GNSS-vastaanottimen johdinsarja
@ virtajohdinsarja

@ Asentoanturin johdinsarja

@ Radioantenni

1. Kiinnitd huomiota siihen, onko takakannen
mutteri paikallaan, kun kytket ja irrotat [4] o . L
GNSS-vastaanottimen pistokkeen; Virta Séhkdinen ohjauspytra o

2. Polyn- ja vedenpitavyys ei ole pysyvasti

A tehokasta, ja se voi heikentya ajan

kuluessa tai tydympariston muuttuessa.

3. Katkoviiva: lisdvaruste ei ole saatavilla
kaikilla alueilla ja kaikissa maissa. &/
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1. Taman kayttdoppaan kaiken sis&llon tekijanoikeudet kuuluvat yritykselle FJDynamics, ja kaikenlainen kopioiminen, poistaminen,
uudelleenkayttaminen, uudelleen painaminen ja muunlainen jéljentaminen. on kielletty.
2. Yksityiskohtaiset tiedot asennuksesta, kdytosta ja toimintojen paivityksista 16ydat viralliselta verkkosivustolta FJDynamics AT2-
iohjausjarjestelma-ohjelmi kayttoohje ja FJDy ics AT2 iohjausjarjestelman laitteiston hj
3. Virallisten verkkosivujen osoite: www.fjdynamics.com
4. Yrityksen osoite: 1709,WeiXing Building 61 GaoXin South 9th Rd Nanshan District, Shenzhen(4th-5th floor building 13 & 4th floor

building 2, Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Ohjelmiston ohjeet

Asennus ja kalibrointiprosessi

Valitse kieli — Rekisterdidy ja kirjaudu tilille — Tédyta asennustiedot — Yhdista signaaliléhde — Hae ajosuunnan
kulma — Aseta tydkoneen parametrit — Kalibroi kulma-anturi — Kalibroi ajoneuvo — Tydkoneen kalibrointi —
Suorita asennus ja kalibrointi loppuun.

Korjaussignaalin lahde

Siirry kohtaan “Valikko" ja napsauta korjaus signaalildhde kohdassa “Laitteen asetukset” paastaksesi tydkoneen
kalibrointi kayttoliittymaan.

m . 35
@ Vedkko-ATK

? ATEmobilituki
e3ema
&9 saas

* Blugtaath RTK

Verkko-RTK

e “\
Ntrip- yhteys: Syo6ta "Isantad” ja "Portti” ja st | v |
napsauta "Etsi solmu ". Vahvimman signaalin
omaava portti nakyy automaattisesti " Lahteen Portti ’ |H"""i 'i"""|
solmu " -kentassa. Lihde Tiedot . |
Tayta kentat "Tili" ja "Salasana” solmun
|I6ytymisen jalkeen. Napauta "Yhdista" Tili I - ‘
muodostaaksesi yhteyden vastaavaan RTK-
verkkoon. Salasara

X Peruuta v
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Tukiasema-RTK

-

1. Yhdistaminen koodilla: Kytke mobiilitukiasema
paélle, napauta naytolla "Yhdista koodilla”
ja syota koodi muodostaaksesi yhteyden

Maarita julkisst tagjuudet

on kytketty virta, napauta naytélla " Yhdista
taajuus " ja sy6ta taajuus muodostaaksesi
yhteyden tukiasemaan. (Katso suuritehoisen
tukiaseman kayttoohjeet saadaksesi lisatietoja
taajuuden syottamisestd)

MHz
tukiasemaan. (Katso lisétietoja koodin |
sy6ttamisesta tukiaseman kayttdohjeesta). | [
[ 5
X Peruuta
o /
2. Yhdista taajuus: Kun mobiilitukiasemaan MHz |

X Peruuta

w

Yhdistaminen muiden tukiasemien kanssa:
Kun tukiasema on kytketty paalle ja asetettu,
napauta naytélla "Muu tukiasema” ja

sy0ta vastaava taajuus, baudinopeus ja
radiolahetysprotokolla. (Katso vastaavan
tukiaseman kayttdohjeet saadaksesi lisatietoja
asiaankuuluvista parametreista)

| MHz
¥iklima-Baud-korko
4B00bes A600LpEE | 19200bps
RadioliBennepeotokolia
Transparent-EOF TRIMMARK | TRIMTALK

X Peruuta

SBAS

SBAS-yhteys: Napsauta SBAS-kanavaa yhteyden
muodostamiseksi. Yhteys on muodostettu
onnistuneesti silloin, kun SBAS-kohdan vieressa
nakyy "Yhdistetty". Muuten et voi aloittaa
toimintoa. Jos sinun on vaihdettava toiseen
SBAS-ldhteeseen, napauta kohdesignaalin
lahdetta ja napauta OK ponnahdusikkunassa.
Onnistuneen yhdistamisen jélkeen
signaalilahteen kuvakkeen sijaan lukee S00-S20
oikeassa ylakulmassa.

& sans
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Valmistelutyo

1. Vahvista korjaussignaalin lahde: onko
korjaussignaalin I&hteen nykyinen yhteys
normaali.

\

Wlizss W RTK 15:58

-

2. Etsi nykyinen ajosuunta: Kun olet vahvistanut
korjaus signaalilahde kytkentatilan, aja eteenpain,
aja eteenpain, kunnes ajosuunta on vahvistettu
(sinun tarvitsee kéyttaa sita vain kerran joka kerta,
kun kytket sen paalle). Sdada ajoneuvon ajosuunta
niin, ettd se on yhdenmukainen naytolla nakyvan
ajoneuvon pienoismallin ajosuunnan kanssa.

Hone

\_ /
/3. Luo tai valitse raja tai ajolinja: Voit siirtya )
paakayttoliittyman alareunassa olevaan kohtaan m
“Linjojen luominen" luodaksesi uusia rajoja ja I E ?
ajolinjoja tai siirtya kohtaan “Vaihda" valitaksesi \J
olemassa olevia viivoja.
\_ /

4. Aloita toiminta: Voit aloittaa toiminnan heti, kun
olet tuonut ajolinjan.

=

Plashatiins

[Elnos. #1.07 )3k

1 @ A i

i 1)

5. Voit siirtya paakayttoliittyméan alaosassa olevaan
"Yleiskatsaus" vaihtaaksesi peltoa, rajaa, ajolinjaa,
ajouraa tai toteutusta.

ha

Detault

[

Ajolinja

Valitse ensin ajolinjan tyyppi, kun olet aloittanut ajolinjan luomisen. Talla hetkella voit valita seuraavista: Suora

ajolinja, Kaareva ajolinja, A+ ajolinja, ja Pydrea ajolinja.

AB Suora ajolinja: Muodosta suora opastuslinja maarittamalla pisteen A ja B sijainti, joka on sovellettavissa

saanndllisen muotoisille pelloille.

A+ ajolinja: Muodosta suora opastuslinja maarittamalla pisteen A ja padsuunnan sijainti, joka on sovellettavissa
valtaviin saanndllisen muotoisiin peltoihin ja yhteistoiminnalliseen toimintaan.
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Kaareva ajolinja: Muodosta kaareva opastuslinja ‘ ‘ ‘
madrittamalla pisteen A ja B sijainti, joka sopii s s oo
epasaanndllisiin kenttiin tai erityisiin maastoihin. B X° ’B P B

Pydrea ajolinja: Muodosta pydreéd ohjauslinja |

AB-kaaren maarittelemalld keskipisteelld ja A SLA A bA
séteelld, joka on sovellettavissa keskustapivot-

irrigointijarjestelmilld varustettuihin peltoihin. Suora ajolinja A+ ajolinja  Kaareva ajolinja  Pyéred ajolinja
Kayttoliittyma

®, ® ® © ©

1. Siirtymaetdisyys: Nykyisen toiminnan etdisyys ajolinjaan ndhden ndytetédan reaaliajassa.

2. Lahteen yhteystila: Voit tarkistaa satelliittien ja korjaussignaalien nykyisen yhteyden tilan.

3. Reaaliaikaiset toimintatiedot: Vasemmalta oikealle lueteltuna: nykyisen ajolinjan sarjanumero, kokonaispinta-
ala pellon rajojen siséllg, kaytossa oleva alue ja kattavuus, toiminnan tehokkuus ja reaaliaikainen nopeus.

4. Wi-Fi-kameran painike: Napauta tata avataksesi Wi-Fi-kameran.

5. N&dkyman vaihtopainike: Vaihda 2D- ja 3D-nakymien valilla napsauttamalla.

6. Merkitse paisteen raja -painike: Kun rajaa ei ole, voidaan merkita kaksi pellon rajalinjaa yli 50 metrin
etaisyydelle. Kun ajoneuvo on saapumassa pellon rajoihin, ennakkovaroitus tulee nakyviin.

7. Trimmaus-painike: Napsauta kdéntaaksesi ajoneuvon sijainnin vasemmalle tai oikealle pienin askelin. Tama
on saatavilla vain automaattisessa ajotilassa.

8. Ajolinjan kdannds -painike: Napsauta kdantaaksesi ajolinjan ajoneuvon keskelle tai kaantaaksesi sen
vasemmalle tai oikealle tietyn etdisyyden verran. Tdama on saatavilla vain manuaalisessa ajotilassa.

9. Valikkopainike: Napauta tata siirtyaksesi kohtiin Laitteen asetukset, Peltojen hallintaan, Yleisasetukset,
Sovelluskeskus ja Jarjestelmaasetukset.

10. Yleiskatsaus-painike: Napauta t&ta tarkastellaksesi tai vaihtaaksesi ajouran maaritysta.

11. Linjojen luominen -painike: Napsauta aloittaaksesi uuden rajan tai uuden ajolinjan piirtamisen.

12. Vaihtopainike: Napsauta vaihtaaksesi toiseen raja- tai ajolinjaan.

13. Ajouran tallennuspainike: Napsauta vaihtaaksesi tallennustilaa.

] tarkoittaa, ettd nykyiset ] tarkoittaa, ettd nykyista tehtavatietoja
e tehtavitiedot tallennetaan. Eemiys e tallenneta.

14. Automaattinen ajo -painike: Napsauta vaihtaaksesi ajotilan manuaalisen ja automaattisen tilan valilla.

tarkoittaa, ettd se on tarkoittaa, ettd se ei ole
automaattisessa tilassa. automaattisessa tilassa.
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Tuotteen tarkeimmat tekniset parametrit

Nro | Komponentti Tekniset tiedot

Koko: 275 x 180 x 40 mm;

Peruskokoonpano: 10,1 tuuman kapasitiivinen kosketusnaytto, LED-
taustavalo, 1280 x 800 pikselig, 700 nitin LCD-naytto, kaiutin, 2 GB
RAM, 8 GB ROM;

Erilaisia tiedonsiirtoliitantoja;

Virtaldhde: 9V - 36V;

1 Ohjauspaate Vastaanotettavat signaalit: radio, satelliitti ja 4G;

Suhteellinen kosteus: 0 % - 95 %, @40°C (ei kondensaatiota);

Wi-Fi: 2,4 GHz taajuus, taajuusalue: 2412 MHz — 2484 MHz, |ahtoteho:
24GHz11n14+2dBm;

Kayttélampdtila: -20 °C - 70 °C;

Séilytyslampdtila: -40 °C - 85 °C;

IP-luokitus: IP65.

Koko: 162 mm x 64,5 mm;

Taajuusalue: GPS L1C/A, L1C, L2P(W), L2C, L5; GLONASS L1, L2; BDS
B1l1, B2I, B3I, B1C, B2a; Galileo E1, E5a, E5b, SBAS;
Kayttdjannite: 9V — 36 V;

Kayttovirta: < 300 mA;

2 GNSS-vastaanotin IMU-kiihtyvyysmittarin tarkkuus: 0,5 mg;
IMU-gyroskoopin tarkkuus: 0,1°/s;
Kallistus/Nousu: 0,2°;

Kayttélampdtila: -20 °C - 70 °C;
Séilytyslampétila: -40 °C - 85 °C;

IP-luokitus: IP66.

Syottojannite: 12V tai 24 V;
Sihksinen | Ohjausmoottori| Huippuvaéntdmomentti: 20 Nm (12 V); 30 Nm (24 V);
ohjauspydra IP-luokitus: IP65.

4 Soviteholkki Useita kokoja

Taajuusalue: 410 MHz - 470 MHz tai 902 MHz - 928 MHz;
Jannitteen seisovien aaltojen suhde: < 2,0;

Vahvistus: > 1 + 0,5 dBi;

5 Radioantenni Impedanssi: 50 Q;

Polarisaatio: vertikaalinen;

Koko: @ 82 mm x 490 mm tai ¢ 82 mm x 301 mm;
Kayttslampdétila: -20 °C - 60 °C.

Syéttsjannite: 5 V;
Lahtotaajuus: maksimi. 200 Hz;
6 Asentoanturi Resoluutio: < 0,17
Kayttélampdtila: -20 °C - 85 °C;
IP-luokitus: IP67.

Vastuuvapauslauseke

Hankkimiasi tuotteita, palveluita tai ominaisuuksia séatelevét kaupalliset sopimukset ja ehdot. Olemme
listanneet kaikki tuotteet, palvelut tai toiminnot tassa kayttéoppaassa, vaikka jotkin niista eivat valttamatta ole
tarpeellisia. Yritys FJDynamics ei anna mitdan nimenomaista tai epasuoraa lausuntoa taméan kayttGoppaan
sisdllosta, ellei sopimuksessa toisin sovita.

Tama kéyttdopas voidaan paivittaa tuotepaivitysten tai muiden syiden vuoksi. FJDynamics pidattaa oikeuden
muuttaa tdman kayttdoppaan ohjeita ilman ennakkoilmoitusta.

Tata kdyttoopasta kaytetaan vain opaskirjana. FJDynamics on tehnyt parhaansa varmistaakseen tdman
kayttooppaan tietojen tarkkuuden ja luotettavuuden, mutta ei voi taata, ettei niissa ole virheita tai puutteita.
Kaikki tasséa kayttooppaassa olevat tiedot eivat muodosta mitdan nimenomaista tai oletettua takuuta.
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Sikkerhedsoversigt

Operatgrkrav

1. Foreren skal fa licensen for landbrugskgretgjer, der kraeves i de relevante lokale regler.
2. Det er forbudt at kgre beruset og kgre traet.
3. | tilfeelde af en ulykke skal du ferst slukke for elektriciteten.

Arbejdsmiljg

1. Test, male, justere eller betjene i et abent Mark vaek fra skarer, og serg for, at der ikke er nogen irrelevante
mennesker og kgretgjer i driftsomradet for at forhindre personskade eller tab af materiale.

2. Hold dig vaek fra skarer, kvaeg, forhindringer, ledninger, hgje bygninger, lufthavne og signaltarne osv. For ikke at
lide signal interference og dermed pavirke drift.

3. Arbejd ikke under ekstreme vejrforhold, sasom kraftigt regn, tung tage, sne, torden, lyn og staerk vind.

Regulering af Praksis

1. Chauffgren skal overvage drift status i realtid gennem kgreprocessen for at sikre gjeblikkelig manuel indgriben. m
2. Nar et kgretgj udstyret med dette system kgres pa offentlige veje eller pa offentlige steder, skal du sgrge for at
kgre manuelt.

Eksamen

1. Kontroller, at antennerne og vinkelsensor er installeret korrekt. Hvis du flyttes, skal du kalibrere dem igen, for
du bruger dem.

2. Kontroller, at alle forbindelseskabler er i god stand. Hvis det er beskadiget, skal du stoppe med at bruge det og
udskifte det med et nyt.

Andet

1. Du ma ikke adskille dette produkt pa egen hand for ikke at pavirke garanti tjenesten.

2. Hvis udstyret er beskadiget af force majeure (lynnedslag, hgjspaending, kollision osv.), er det ikke berettiget til
gratis vedligeholdelse.

3. Produktet understgtter 9-36V input. Nar du teender for dette produkt, skal du vaere opmaerksom pa fodringskrav.

Hardware Ledningsnett Forbindelse

Kontrolterminal

@ Hoved Ledningsnett GNSS-Modtager
9 Reservedels Hoved Ledningsnett @
@ GNSS-Modtager Ledningsnett

e Strgm Ledningsnett

@ Holdningssensor Ledningsnett

@ Radioantenne

1. Veer opmeerksom p4, at bagdeekslet er
pa plads, nar du tilslutter og kobler fra ° X
GNSS-modtagerens stik; Strom Elektrisk Ratt

2. Stgv- og vandtaet ydeevne er ikke o
permanent effektiv og kan svaekkes ved
tidens gang eller endringer i arbejdsmiljget.

3. Stiplet kasse: tilbehgret er ikke tilgeengeligt i
nogle regioner og lande. v

©FJDynamics. All rights reserved. 129



Hurtig Startmanual

1. Ophavsretten til alt indholdet i denne manual hgrer til FJDynamics, og enhver form for kopiering, udtraekning, genbrug, genoptryk
osv. Er forbudt.

2. For detaljerede oplysninger om installation, brug og funktionsopdateringer, se FJDy ics AT2 A isk styresy software

og FJD ics AT2 isk styringssy hard i llation manual pa det officielle websted.

3. Officiel webstedsadresse: www.fjdynamics.com

4. Virksomhedsadresse: 1709,WeiXing Building 61 GaoXin South 9th Rd Nanshan District, Shenzhen(4th-5th floor building 13 & 4th
floor building 2, Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Brugervej

Software Instruktioner

Installation og Kalibreringsproces

Veelg sproget — registrere og logge pa kontoen — udfyld installation informationen — tilslut signalkilden — opna
kursvinklen — indstil Kgretgjsparametre — kalibrer vinkelsensoren — kalibrer kgretgj — tilbehgr kalibrering —
afslutter installationen og kalibreringen

Korrektion af signalkilde

Ga til listen "Menu”, og klik pa Korrektionskilde under "Enhedindstillinger” for at indtaste Korrektionssignalkilde
greenseflade.

@ Muabvaerk ATE

Mabil
basestation

88 smas

* Bluetoath RTK

RTK Network

i
Ntrip-forbindelse: Skriv "Vaert” og "Havn", og klik Vet | -
pa "Hent Node". Dgren med det steerkeste signal Haem

vises automatisk i "Kildeknude".
Nar du har faet noden, skal du indtaste dine Kilde Node
kontooplysninger i "Konto" og "Adgangskode”.
Klik pa "Opret forbindelse” for at oprette

forbindelse til det tilsvarende RTK-netvaerk. Adgangskode

* Afbestille

Konta
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RTK Base Station

1. Parring med kode: Taend venligst det mobile | | "
basestasjonen, klik pa "Parring med kode”
pa skaermen og indtast Parring med kode
for at oprette forbindelse til basestasjonen.
(Se brugermanualen til basestasjonen for | iz
yderligere instruktioner om, hvordan du
indtaster koden).

Definer offentlige frekvenser

| MHz

X afbestille

N

. Frekvensparring: Nar du har teendt for det mobile | MHe
basestasjonen, skal du klikke pa "Parring efter
Frekvens" pa skaermen og indtaste frekvensen
for at oprette forbindelse til basestasjonen. (Se
brugsanvisningen til hgjeffekt basestasjonen
for yderligere instruktioner om, hvordan du
indtaster frekvensen)

X Aftestille

Parring med andre basestationer: Nar du wrl .
har tilsluttet og konfigureret basestationen,
skal du klikke pa "En anden basestation” pa
skaermen og indtaste frekvensen, baud rate 4800bps 9n00bps 19200bps
og tilsvarende radiotransmissionsprotokol.
(Se brugsanvisningen til den tilsvarende

basestation for yderligere instruktioner om de TrnspatIFEDR TRNMARKE TRINTALK
relevante parametre)

w

Baud-sats aver luften

Radlo kommunikations protokol

X Afbestille
SBAS
/SBAS—forbindeIse: Klik pa kanalen for at oprette &9 smas n
forbindelse til SBAS. Fgrst nar "Connected"” vises
ved siden af SBAS, betyder det, at forbindelsen @& s v

var vellykket. Ellers kan operationen ikke startes.
Hvis du har brug for at skifte til en anden SBAS-
kilde, skal du klikke pa mal signalkilde og klikke NGE
pa OK i pop op-vinduet.

Nar forbindelsen er vellykket, aendres signalkilde
ikonet i gverste hgjre hjgrne til S00-S20.
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Forelgbige Aktiviteter

0

. Bekraeft korrektionssignal kilden: hvis den
aktuelle forbindelse af korrektionssignal kilden
er normal.

o)

. Fa det aktuelle kursus: Efter bekraeftelse af
forbindelsesstatus for Korrektionssignalkilde,
fortsaet, indtil retningen af retningen er bekraeftet e
(du behgver kun at bruge den én gang gange hver
gang du teender for det ) Ggr det aktuelle kgretg) o
modelhoved pa skaermen matcher kgretgjets a
faktiske kgrselsretning.

None Tl100- H25m 40 # 100 ~ 303

\_ /

/3. Opret eller vaelg graense eller vejledningslinje: R
du kan ga til "Opret linje" i bunden af hoved m
graensefladen for at oprette nye graenser og I E ?
vejledningslinje, eller ga til "Kontakt" at veelge \J
eksisterende.

\_ /

8 B+ as #1.07. a8

»

Start betjening: Efter import af vejledningslinje,
kan du starte operationen med det samme.

o Pt M

) i

o BBI e o
Ovetiih Dpratistin af S6j6 ke g sbing

e

5. Du kan fa adgang til "Oversigt” i bunden af oigr =
hoved greensefladen for at sendre felt, graense, Detault my
vejledningslinje, opgave eller tilbehgr. o v 10300

H =ha =

v ot 'Qn-j Aol el

Defmk AL 50 i | | a0 Y

Vejledningslinje

Nar du har startet processen med at oprette en Vejledningslinje, skal du fgrst veelge typen af Vejledningslinje. |
gjeblikket kan du vaelge lige linje, kurver linje, A + og omdrejningspunkt.

AB Lige linje: Dann en ligevejledningslinje ved at bestemme positionen af punkt A og B, som er anvendelig pa
marker med regelmaessig form.

A+ linje: Dann en ligevejledningslinje ved at bestemme positionen af punkt A og den gverste retning, som er
anvendelig pa store marker med regelmaessig form og samarbejdende drift.
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Kurve: Dann en kurvet ledelinje ved at bestemme “ a
positionen af punkt A og B, som er anvendelig pa oo o o
. . Q
uregelmaessige felter eller szerlig terraen. B X /.B ’ B
Omdrejningspunkt: Dann en rund ledningslinje K &
med midtpunkt og radius bestemt af en AB-bue, oA SA oA A
som er anvendelig pa marker med et center pivot-
irrigationssystem. Lige linje A+ linje Kurve Omdrejningspunkt

Drift greenseflade

o, ®, © ®© O

Covettbh Cpretivine af Infe Omahfet  — bR

1. Distancia fora de alinhamento: A distancia fora de alinhamento da operagao atual relativa a linha de
referéncia é exibida em tempo real.

2. Status de conexao da fonte: Pode-se verificar o status de conexdo atual dos satélites e os sinais corrigidos.

3. Informagdes de operagao em tempo real: Da esquerda para a direita fica o nimero de série da linha de
referéncia atual, a area total dentro do limite do campo, a area operada e a cobertura, a eficiéncia de operagao
e a velocidade em tempo real.

4. Botao da Camera Wi-Fi: Clique para a abrir a camera Wi-Fi.

5. Botdo de mudanca de perspectiva: Clique para mudar entre as perspectivas 2D e 3D.

6. Botdo para marcar elevagao: Quando nao houver limite, pode-se marcar duas linhas do campo a uma
distancia de mais de 50m. Surgird um aviso antecipado quando estiver prestes a chegar ao final do campo.

7. Botao de compensacao: Clique para converter a posigéo do veiculo para a esquerda ou direita com poucos
passos. Disponivel somente no modo de condugéo automatica.

8. Botao de conversao da linha de referéncia: Clique para converter a linha de referéncia para ficar alinhada ao
centro do veiculo ou para converté-la para a esquerda ou direita por uma certa distancia. Disponivel somente
no modo de condugao manual.

9. Botao de menu: Clique para entrar nas configuragdes do dispositivo, gerenciamento de campo, configuragdes
universais, central de aplicativos e configuragdes do sistema.

10. Botao de visao geral: Clique para visualizar ou alternar a configuragao de tarefas.

11. Botao de criagao de linha: Clique para comegar a desenhar um novo limite ou uma nova linha de referéncia.

12. Botao para mudar: Clique para mudar para outro limite ou linha de referéncia.

13. Botao de gravacao de tarefas: Clique para mudar o status de gravagao.

] significa que os dados das tarefas atuais R significa que os dados das tarefas
Femborsl ~ . ~ ~
e €Std0 sendo gravados. Rebord  atuais nao estdo gravados.

14. Botao de piloto automatico: Clique para mudar o modo de condugao entre o modo manual e automatico.

significa que esta no estado significa que nao estd no estado
de modo automatico. de modo automatico.
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Hovedtabel over produktspecifikation parametre

Nr. Komponent

Specifikationer

1 Kontrolterminal

Stgrrelse: 275 x 180 x 40 mm;

Grundlaeggende konfiguration: 10,1 tommer kapacitiv
bergringsskaerm, LED-baggrundsbelysning, 1280 x 800 pixels, 700 nit
LCD, hgijttaler, 2G RAM, 8G ROM;

Forskellige kommunikation graenseflader;

Strgmforsyning: 9V — 36V;

Modtagne signaler: radio, satellit og 4G;

Relativ luftfugtighed: 0% — 95% ved 40 °C (ikke-kondenserende );
Wi-Fi: 2,4 GHz frekvensband, frekvensomrade: 2412 MHz - 2484 MHz,
udgangseffekt: 2,4 GHz 11 n 14 + 2 dBm;

Driftstemperatur: -20 °C til 70 °C;

Opbevaringstemperatur: -40 °C til 85 °C;

IP-vurdering: IP65.

2 GNSS-modtager

Stgrrelse: 162 mm x 64,5 mm;

Frekvensomrade: GPS L1C/ A, L1C, L2P (W), L2C, L5; GLONASS L1,
L2; BDS B1l, B2I, B3I, B1C, B2a; Galileo E1, E5a, E5b, SBAS;
Driftsspaending: 9V - 36V;

Driftsstrgm: < 300mA;

IMU-accelerometerets ngjagtighed: 0,5 mg;

IMU Gyro-ngjagtighed: 0,1 °/'s;

Rulle / tonehgjde: 0,2 *;

Driftstemperatur: -20 °C til 70 °C;

Opbevaringstemperatur: -40 °C til 85 °C;

3 Styremotor
Elektrisk ratt

Forsyningsspaending: 12V eller 24 V;
Maksimalt drejningsmoment: 20 Nm (12 V); 30 Nm (24 V);
IP-vurdering: IP65.

4 Forstuvet aerme

Flere stgrrelser

5 Radioantenne

Frekvensomrade: 410 MHz - 470 MHz eller 902 MHz - 928 MHz;
Spaending staende bglgeforhold:= 2,0;

Gevinst: > 1 £ 0,5 dBi;

Impedans: 50Q;

Polarisering: lodret;

Dimensioner: 882mm x 490mm eller 882mm x 30Tmm;
Arbejdstemperatur: -20 °C til 60 °C.

6 Holdningsfgler

Strgmspaending: 5V;
Udgangsfrekvens: maksimalt 200 Hz;
Oplgsning: < 0,1 %
Arbejdstemperatur: -20 ° C til 85 ° C;
IP-vurdering: IP67.

Ansvarsfraskrivelse

De produkter, tienester eller ressourcer, du kgber, styres af kontrakter og handelsbetingelser. Vi viser alle
produkter, tjenester eller funktioner i denne manual, selvom nogle af dem ikke er ngdvendige. Medmindre andre
betingelser er fastsat i kontrakten, giver FJDynamics ingen udtrykkelig eller underforstaet repraesentation af

indholdet i denne manual.

Denne manual kan opdateres pa grund af produktopgraderinger eller andre grunde. FJDynamics forbeholder sig
retten til at eendre denne manual uden forudgaende varsel.

Denne manual bruges kun som vejledning. FJDynamics har gjort alt for at sikre ngjagtigheden og palideligheden
af oplysningerne i denne manual, men det kan ikke garantere, at der ikke er nogen fejl eller mangler. Alle
oplysninger indeholdt i denne specifikation udger ikke en udtrykkelig eller underforstaet garanti.
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Sigurnosni sazetak

Uvijeti za rukovatelja

1.Vozac mora dobiti vozacku dozvolu za poljoprivredna vozila propisanu relevantnim lokalnim propisima.
2.Zabranjena je voznja u pijanom stanju i voznja kada ste umorni.
3.Kada dode do nesrece, prvo iskljucite struju.

Radno okruzenje

1. Ispitajte, kalibrirajte, prilagodite ili radite na otvorenom polju daleko od guzve i osigurajte da nema nepotrebnog
osoblja i vozila u zoni rada kako biste sprijecili ozlijede osoblja ili Stetu na imovini.

2. Drzite se podalje od guzve, stoke, prepreka, Zica, visokih zgrada, aerodroma i signalnih tornjeva, itd., kako ne
biste patili od smetnji signala i time utjecali na rad.

3. Nemojte raditi u ekstremnim vremenskim uvjetima kao §to su jaka ki$a, jaka magla, snijeg, grmljavina, munje i ﬂ
jak vjetar.

Regulacija prakse

1.Vozac mora pratiti status rada u realnom vremenu tijekom cijelog procesa voznje kako bi osigurao
pravovremenu ruénu intervenciju.

2.Kada se vozilo opremljeno ovim sistemom vozi javnim putevima ili javnim mestima, obavezno vozite ru¢no.

Ispitivanje

1. Proverite jesu li antene i kutni senzor pravilno instalirani. Ako se premjeste, ponovo ih kalibrirate prije upotrebe.

2. Uvjerite se da su svi priklju¢ni kabeli u dobrom stanju. Ako su osteceni, prestanite ih koristiti i zamijenite ih novim.

Drugo

1. Ovaj proizvod ne rastavljate sami, kako ne biste utjecali na garantni servis.

2. Ukoliko je oprema ostecena uslijed vise sile (udar groma, visoki napon, sudar itd.), nije u okviru besplatnog
odrzavanja.

3. Proizvod podrzava 9-36 V ulaz. Kada napajate ovaj proizvod, obratite paznju na uvjete za napajanje.

Veza za hardversko ozZicenje

Upravljacki priklju¢ak
o Glavni kabelski svezanj GNSS prijamnik

e Rezervni glavni kabelski svezanj @
9 GNSS kabelski svezanj prijamnika
e Kabelski svezanj za napajanje

@ Kabelski svezanj senzora za visinu

@ Radio antena

1. Obratite pozornost na to je li matica
straznjeg poklopca na mjestu kada °
ukljucujete i iskljucujete utika¢ GNSS

prijemnika;
A 2. Otpornost na prasinu i vodu nije trajno

ucinkovita i moZe oslabiti s viemenom ili
promjenama u radnom okruzenju.

3. Isprekidana kutija: dodatna oprema nije
dostupna u nekim regijama i zemljama. Napajanje

Elektricni upravlja¢

e
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1. Autorska prava nad svim sadrzajem u ovom prirucniku pripadaju FJDynamics i zabranjen je bilo kakav oblik umnoZzavanja,

izdvajanja, ponovne uporabe, ponovnog ispisa itd.

2. Detaljne informacije o instalaciji, konstenju i azuriranju funkcija provjerite Korisnicki prlrucmk za softver FJDynamics AT2 sustava

automatskog upravljanja i Prirucnik za i iju hard FJDy

3. Adresa sluzbene web lokacije: www.fjdynamics.com

AT2 pravljanja na sluzbenoj web lokaciji.

4. Adressa kompanije: 1709,WeiXing Building 61 GaoXin South 9th Rd Nanshan District, Shenzhen(4th-5th floor building 13 & 4th
floor building 2, Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

Upute za softver

Instalacija i postupak kalibracije

Odaberite jezik — registrirajte se i prijavite se na racun — unesite informacije za instalaciju — povezite
izvor signala — dobijte kut smjera — postavite parametre vozila — kalibrirajte kutni senzor — kalibrirajte
vozilo — sprovedite kalibraciju — dovrsite instalaciju i kalibraciju

Izvor signala za korekciju

Idite u listu "Menu" i kliknite na opciju izvor korekcije u "Postavkama uredaja” za ulazak u sucelje za izvora

korekciju signala.

@ ATK Mreda

Mabiln| RTK
sustay

& saas

* Bluetooth RTK

Mreza RTK

Ntrip veza: Unesite ,Host" i ,Port", te kliknite
4Pribavi ¢vor".Port s najjacim signalom
automatski se prikazuje u ,Izvorni €vor".

Nakon dobivanja ¢vora, unesite podatke o svom
racunu u ,Racun"i,Zaporka". Pritisnite ,Povezi"
za spajanje na odgovarajué¢u RTK mrezu.

Host | v |
Fort | |G=t Source |
Source Node I - l
Ratun | - |
Lozinka |
X Otkadi 4
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Osnovna stanica RTK

1. Uparivanje putem koda: Ukljucite mobilnu
baznu stanicu, kliknite "uparivanje putem koda"
na zaslonu i unesite uparivanje putem koda
za povezivanje na baznu stanicu.(Pogledajte
korisnicki priru¢nik bazne stanice kako biste
dobili vise uputa o unosu koda).

nje putermn kdda

Podegena pavne frebvencije

N

Uparivanje putem frekvencije: Nakon §to
ukljuéite mobilnu baznu stanicu, kliknite
JUparivanje putem frekvencije" na zaslonu i
unesite frekvenciju koju Zelite spojiti na baznu
stanicu.(Pogledajte priru¢nik s uputama za
baznu stanicu velike snage kako biste dobili
vi§e uputa o unosu frekvencije)

X Othadi

w

Uparivanje s drugim baznim stanicama: Nakon
ukljucivanja i postavljanja bazne stanice,
kliknite na ,Druge bazne stanice" na zaslonu

i unesite odgovarajucu frekvenciju, brzinu
prijenosa i protokol radijskog prijenosa.
(Pogledajte prirucnik s uputama odgovarajuce
bazne stanice kako biste dobili viSe uputa o
relevantnim parametrima)

Brzing prijenosa emitiranih podataka

AB00bpS SE00DpS 19200bps

Fadio komunikacijeki protokol

Transpaient-EOF TRIMMARKS TRIMTALK

SBAS

* Otkazl
SBAS veza: Kliknite na kanal za povezivanje u @ SBAS
SBAS: Samo kada je prikazano "povezano” pored
SBAS-a, to znaci da je veza uspostavljena. U & s v

suprotnom ne mozete pokrenuti operaciju. Ako
se trebate prebaciti na drugi SBAS izvor, kliknite
na ciljni izvor signala i kliknite na OK u sko¢nom
prozoru.

Nakon uspjesnog spajanja, ikona izvora signala u
gornjem desnom kutu pretvara se u S00-S20.
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Pripremni radovi

-

1. Potvrdite izvor signala za korekciju: je li trenutna
veza izvora signala za korekciju normalna.

\

allizs

il RTK

/2. Uspostavite trenutni pravac: Nakon potvrde
statusa veze sa izvora korekcijom signala,
nastavite voziti naprijed dok se ne potvrdi

uspostaljen pravac (samo je potrebno da ga

Podesite da trenutni pravac modela vozila na
zaslonu bude uskladen sa stvarnim pravcem
kretanja vozila.

uspostavite jednom, svaki put kada ga aktivirate).

©0

Hone

Tl100-

# 100 -

\_ /
/3. Kreirajte ili odaberite grani¢nu liniju ili vodecéu )
liniju: Na dnu glavnog sucelja mozete kreirati nove m
granicne linije i vodece linije u opciji "Kreiranje I E ?
linije" ili idite na opciju "prebaci” za odabir \J
postojecih.
\_ /

4. Pocetak rada: Nakon uvoza vodece linije, mozZete
odmah poceti sa radom.

gt

5. Na dnu glavnog sucelja idite na opciju "Pregled”
za promjenu polju, graniénu liniju, vodecu linuju,
zadatak ili uredaj.

.

ot

Vodeca linija

Nakon ulaska u proces kreiranja vodece linije, prvo odaberite vrstu vodece linije. Trenutno moZete odabrati prave

linije, krivulje, A+ liniju i okretanje.

AB prava linija: Izradite ravnu vodilicu liniju odredivanjem poloZaja tocke A i B koja je primjenjiva na polja s

redovitim oblikom.

A+ linija: Izradite ravnu vodilicu crtu odredivanjem poloZaja tocke A i smjerom glave koji se primjenjuje na
ogromne poljoprivredne povrsine s pravilnim oblikom i suradni¢kim radom.
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Kriva linija: Izradite zakrivljenu vodilicu crtu

odredivanjem poloZaja tocaka A i B, koja se primjenjuje ‘ l l

na nepravilnim poljoprivrednim povrsinama il yr B X° ) B ,B
specijalnim terenima. T C |
Okretanje: Stvorite okruglu vodilicu liniju s sredisnjom | h
tockom i radijusom odredenim AB lukom, koja se oA LA oA A
primjenjuje na polja s centralnim sustavom za Prava linija A+ linija Kriva linija Okretanje

navodnjavanje na osovini obrtanja.

Radno sucelje

- M
Fregled Snvarane et Simticd e Mwud

1. Rastojanje pomaka: Rastojanje trenutne operacije u odnosu na vodecu linju se prikazuju u realnom vremenu.

2. Status veze sa izvorom: MoZete proveriti trenutni status veze satelita i korekcije signala.

3. Informacije o radu u realnom vremenu: S lijeva na desno je serijski broj trenutne vodece linije, ukupne povrsine
unutar granicne linije polja, radne povrsine i pokrivenosti, efikasnosti rada i brzine u realnom vremenu.

4. Gumb za Wi-Fi kameru: Kliknite za pokretanje Wi-Fi kamere.

5. Gumb za promjenu perspektive: Kliknite da biste promjenili perspektivu iz 2D u 3D.

6. Gumb za oznacavanje uzviSenja: Kada nema granicne linije, dvije linije kraja polja mogu se oznaciti na
udaljenosti vecoj od 50m. Pojavice se obavestenje pre nego §to se stigne do kraja polja.

7. Gumb za doterivanje: Kliknite da biste promenili polozaj vozila na lijevo ili na desno malim koracima.
Dostupno je samo u rezimu automatske voznje.

8. Gumb za pomeranje vodece linije: Kliknite za pomeranje vodece linije tako da bude centrirana u odnosu na vozilo
ili da je pomerite na lijevo ili desno za odredeno rastojanje. Dostupno je samo u manuelnom rezimu voznje.

9. Gumb izbornika: Kliknite za ulazak u postavke uredaja, upravljanje poljem, opste postavke, centar aplikacije i
postavke sustava.

10. Gumb za pregled: Kliknite za prikaz ili promjenu konfiguracije zadataka.

11. Gumb za kreiranje linije: Kliknite za pocetak crtanja nove grani¢ne linije ili nove vodece linije.

12. Gumb za prebacivanje: Kliknite za prebacivanje na drugu grani¢nu ili vodecu liniju.

13. Gumb za snimanje zadatka: Kliknite za promjenu statusa snimanja.

" oznacava da se podaci trenutnog ] oznacava da se podaci trenutnog
—t . zadatka snimaju. zapiz  zadatka ne snimaju.

14. Dugme autopilota: Klikinite da biste prebacili izmedu manuelnog i automatskog rezima voznje.

@ oznacava da je u automatskom rezimu. i oznacava da nije u automatskom rezimu.
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Tablica parametara glavne specifikacije proizvoda

Br. | Komponenta Specifikacije

Veli¢ina: 275x180x40 mm;

Osnovna konfiguracija: 10,1-inéni kapacitivni zaslon osjetljiv na dodir,
LED pozadinsko osvjetljenje, 1280x 800 piksela, 700 nit LCD, zvuénik,
2G RAM, 8G ROM;

Razna komunikacijska sucelja;

Napajanje: 9V - 36V;

1 Upravljacki prikljucak Primljeni signali: radio, satelit i 4G;

Relativna vlaznost: 0 % do 95 %, na 40 °C (bez kondenzacije);

Wi-Fi: 2,4 GHz frekvencijski pojas, opseg frekvencije: 2412 MHz —
2484 MHz, izlazna snaga: 2,4 GHz 11 n 14 + 2 dBm;

Radna temperatura: -20 °C do 70°C;

Skladisna temperatura: -40°C do 85 °C;

IP ocjena: IP65.

Veli¢ina: 162 mmx64,5 mm;

Frekvencijski pojas: GPS L1C/A, L1C, L2P(W), L2C, L5; GLONASS L1,
L2; BDS B1l, B2I, B3I, B1C, B2a; Galileo ET, E5a, E5b, SBAS;
Radni napon:9V - 36V,

Radna struja: < 300 mA;

2 GNSS prijamnik IMU preciznos mjeraca ubrzanja: 0,5 mg;

IMU preciznos ziroskopa: 0,1 °/s;

Prevoj/nagib: 0,2 °;

Radna temperatura: -20 °C do 70°C;

Skladisna temperatura: -40°C do 85 °C;

IP ocjena: IP66.

Motor za Na_pon.napajanj_a: 12Vili24v,
3 Elektricni upravljanje Najvgél zakretni moment: 20 Nm (12 V); 30 Nm (24 V);
upravlja¢ IP ocjena: IP65.
4 Urezana navlaka | Vise veli¢ina

Opseg frekvencije: 410 MHz - 470 MHz ili 902 MHz - 928 MHz;
Omijer stojnog vala napona: = 2,0;

Dobit: > 1+0,5 dBi ;

5 Radio antena Impedancija: 50 Q;

Polarizacija: vertikalna;

Veli¢ina: 882 mmx490 mm ili @ 82 mmx301 mm;

Radna temperatura: -20 °C do 60 °C.

Napon napajanja: 5 V;

Izlazna frekvencija: maks..200 Hz;

6 Senzor visine RazlucCivost: < 0,1 °;

Radna temperatura: -20 °C do 85 °C;
IP ocjena: IP67.

Odricanje odgovornosti

Proizvodi, usluge ili funkcije koje kupujete regulirani su komercijalnim ugovorima i uvjetima. U ovom smo
priruéniku naveli sve proizvode, usluge ili funkcije, a neki od njih mozda nece biti potrebni. Osim ako ugovorom
nisu predvideni drugi uvjeti, FJDynamics ne daje nikakve izriite ili preSutne izjave o sadrzaju ovog prirucnika.

Ovaj se prirucnik moze azurirati zbog nadogradnji proizvoda ili drugih razloga. FJDynamics zadrzava pravo
izmjene ovog prirucnika bez prethodne najave.

Ovaj prirucnik se koristi samo kao vodi¢. FJDynamics je uloZio sve napore kako bi osigurao to¢nost i pouzdanost
informacija u ovom priru¢niku, ali ne moze jam¢iti da nema pogresaka ili propusta. Sve informacije u ovoj
specifikaciji ne predstavljaju nikakvo izricito ili preSutno jamstvo.
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Mepinyn acpaleiag

AnalTROELG XELPLOTA

1. 0 0dnyog npémnel va dLabeTelL TV adela 0drynong aypoTIKwyY OXNHUATWY ToL anatTeital and Toug OXeTLKOUG
TOTUKOUG KAVOVLOHOUG.

2. AnayopeVLeTal n 0dnynon uTo TNV eMPELA AAKOOA Kat N 0dAynon pe KOTwon.
3. Av IpoKUYEL KATOLO aTuXNHA, TAPAKAAOVHE TPWTA VA DLAKOWETE TNV TAPOXH LOXVOG.

MepBailov epyaciag

—_

. Napakalolpe va To SOKLPACETE, va To BABUOVOUROETE, va TO TPOCAPHOCETE 1 VA TO XELPLOTELTE OE AVOLXTO
XWPO pakpla and MARBog avBpwnwy Kat Befalwbeite 0TL dev LTIAPXEL KAVEVA PN OXETLKO TPOCWTILKO KAl
oXAHATA OTNV TEPLOXT XELPLOHOV WOTE Va AMOPEUXBOVV TIPOCWTIKOL TPAUHATLOHOU ) ATWAELEG OE LOLOKTNOLEG.

2. MapaxkaloVpe va MAPaPEVETE HAKPLA amo TMARBoG avBpwnwy, {wa, epnodia, cuppaTa, PnAd KTipLa,
agpodpopta Kat TOPYous oNPATodOTNONG, KTA., WOTE va UnV MPOKANBoUY TuXOV NapeUBOAEG CNPATWY Kat
KATA OUVETIELA ETINPEACTEL O XELPLOPOG.

. Mn douleveTe LN AVTIEOEG KaLPLKEG CLVBNRKEG OTIWG e KaTatyida, UKV opixAn, XLOVL, KEPAUVOL, AoTPATES
Kal LoXupoug aveHoug.

w

Kavoviopog mpakTiking

1. 0 0dnyoG MPEMEL va ApakoAouBel TNV KATACTACN XELPLOPOVL OE TPAYHATLKO XPOVO HEow TNG dladikaoiag
0dynong woTe va eEacpalloTel eykaipwg Kamota xelpokivnTn napeppaocn.

2. 0Tav éva oxnpa givat eEoMALOPEVO e TO MAPOV UOTNHA KAl KUKAOPOPEL oe dnpocteg 000G, Mapakalovpe
(ppovTioTe va To odnyeiTe xepokivnra.

EE€Taon

1. BeBawwBeiTe 0TL oL Kepaieg Katl 0 alobnThRpag ywviag €xouvv eykaractabei cwoTd.Av €XouV HETAKLVNBEL,
napakalovpe BabpovounoTe Ta §avd mpLv Tn xpron.

2. BeBaiwBeite 6TL OAa Ta KaAwdia oLvdeong BpiokovTal oe KaAr KaTtdoTaon.Av €X0uV KaTaoTpapei,
TIAPAKANOUPE OTAUATAOTE VA TA XPNOLUOTIOLEITE KAl AVTLKATACTAOTE TaA PE VEQ.

ANNo

1. MapakaoVPE va Pnv anocuvappoAOYEiTE TO TIAPOV TPOTOV PHOVOL 0AG, WOTE VA PNV EMNPEACTEL TO GEPPLG
NG €yyvnong.

2. Av 0 €EOMALOPOG KaTaoTpapei Aoyw avwTépag Biag (XTUTNa and Kepavvo, UPnAn Tdon, MPOoKPoUoH, KTA.),
auTo dev mepthapBdveTal oTn dwpPEAV CLVTHPNON.

3. To mpotov unooTnpiel eicodo 9-36V.Katda Tnv mapoxn pevPATOG 0TO Mapdv poldy, SWoTE MPOCOoXH OTLG
AMALTACELG APOXNG PEVHATOG.
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20voeon LHAvTa KaAwdiwaong eEomALlGHOU

(1] IpdvTag KeVTPIKAG KaAwdiwong TeppaTiko eAéyxou

O pavag EPESPIKNG KEVTPLKAG KAAWSiwoNng AfqnTng GNSS
9 lpavrag kahwdiwong AAmrn GNSS @
\ﬁ

e lpavTag NAeKTPLKAG KaAwdiwong

@ lpavrag kaAwdiwong atednThRpa oTdong o

@ Kepaia padlopwvou

1. MapakahoLpe va SwoeTe TPocoxH
av To Ma§Ladl Tou miow KaAOppaTog
BpiokeTal oTn BEoN Tou OTAV CUVDEETE N

anoouvdéeTe To BUopa AAmTn GNSS: ° ) )

2. H anédoon Katd Tng okovng Kat n . HAeKTPLKO TipovL

A adLaBpoxn anodoon dev sival poviua loxvs (-]

AMOTEAEOHATIKN KL VOEXETAL VA
anoduvapwBei pe TV dpodo Tou Xpovou
N pe TG akAayég oTo meplBaiAov epyaosiag.

3. TeTpdywvo: To eEapTnua dev eival dlaBeato
OE OPLOHEVEG TIEPLOXEG KAl XWPEG.

1. Ta nveupaTikd dikatwpara 0Aou Tou MePLEXOPEVOL TOU TApPOVTOG eyXeLptdiov avikel oTnv FJDynamics kat anayopeveTat
OTIOLAdATIOTE HOPPH AVTLYPAPNG, EEAYWYNG, EMAVAXPNOLHOTIOINCNG, EMAVEKTUTIWONG, KTA.

2. Ta AenTopEPEiG TANPOPOPLES YUPW AMO TNV EYKATAGTACH, TN XPAON KAl TIG EVHEPWOELG AELTOLPYIAG, TAPAKANOUHE ENEYETE
TOEYXELPidL0 XPAOTN TOL KLT AOYIOHIKOU GUGTHHATOG auTopaTng odnynong FJDynamics AT2 kau Eyxeipidio eykardoTacng
UALKOU GUGTIHHATOG AUTOPATNG 0dyNong FJDynamics AT2 oTnv emnionun LloTooeAida.

3. Enionpn wotooeAida: www.fjdynamics.com

4. AtevBuvon eTatpeiag: 1709,WeiXing Building 61 GaoXin South 9th Rd Nanshan District, Shenzhen(4th-5th floor building 13 & 4th
floor building 2, Nangang Second Industrial Park, Nanshan District, Shenzhen)

00nyieg AoyLlopikoL

Awadikacia eykaracTaong kat fadpgovopncng

ETuA€gTe TN YAWOoQ — KATAXWPHROTE Kal cLVOEBEITE 0TOV AOYapLacpd — CUPTIANPWOTE TIG TIANPOPOPIES
€£YKATAOTAONG — CLVOECTE TNV TNYH OAUATOG — ATMOKTAOTE TN ywvia KATeLBUVONG —> 0PIOTE TIG MAPAUETPOUG
oxnuarog — BabpovounoTe Tov aleBnTripa ywviag — BaBpovopnoTe To 06Xnpa —> epappooTe Babpovounon

— 0AOKANPWOTE TNV €YKATACTAON KAl BaBpovopnon

A6pBwon mnyng onuarog

MeTaBeite oTn AioTa "Mevou” kat Kavte KALK oTnv MNnyn 810pbwong oTLg "Pubpioelg 6LOKELNG" yia va UneiTe
oTn dlemagpn nnyn onparog d1opbwong.

@ BiwTwa RTK

Kty
araBpée ATK

89 soas

* Bluetooth RTK

142 ©FJDynamics. All rights reserved.



Ipryopo eyxelpidlo ekkivnong

AikTuo RTK

e )

SUvdeon Ntrip: ElodyeTe «Host» kal «Port» kat

KAVTE KALK 0TO «Afjypn KopBou».H Bupa pe To e I T |
LOXUPOTEPO OAUA EPPaviZeTaL auTOPATn OTN - I |Mu"l'h‘wﬂtl
«AfYn KOpBOLY.

MeTd TNV anokTnon Tou KopBov, elodyeTe Sowece Fode i x |
TIg nAnponpqplsq )\ovaplucgou oqq oTo , Soroaaibe | . |
«Aoyaplacpog» Kat «<Kwdikog npooBaong».Kavre

KALK 0TO «ZUVOEON» YlA GUVOECHN UE TO QVTIOTOLXO m‘fsﬂ;;g |

dikTuo RTK.
M Axipuon

I1aBpog Baong RTK

-~

1. ZeVEN péow Kwdikov: Mapakahovpe
EVEPYOTIOLNOTE TOV 0TABPO BAong Kivntou, | | "
KAVTE KALK OTO «{€VEN HEOW KWIALKOU»
mdvw oTnv 080vn Kat Pneite oTn {evgn
HEOW KWOLKOU yLa va ToV CUVOECETE e TOV
oTaBuo Baong.(Mapakalovpe avaTpeETe 0TO | MHE
€YXELPIdLO XprOTN TOL 0TABKUOL BAong yla va
\aBeTe MePLOCOTEPEG 0BNYieg 1 EloAyovTag | M
TOV KWBLKO).

Pilnon Tuy Saudoiuy oupvethtuy

¥ Axdpuwan

N

ZeOEn péow ouxvoTnTag: MeTd TNV
gvepyornoinon Tou oTadpou BAong KvnTov, iz
KAVTE KALK 0TO «ZeVEN pEow ouxvOTNTAG»
oTNV 0806VN Kal EL0AYETE TH CUXVOTNTA IOV
TPOKELTAL va OLUVOEDBEL PE Tov 0TaBUO BAong.
(MapaxkalolUe avaTpEETe OTO eYXELPiOLO
0dNyLWV Tou 6TaBHoL Bdong LYNANG LoXVOG
yla va AaBeTe MePLOCOTEPEG 0DNYIEG OXETIKA
HE TNV ELOAYWYR TNG CLXVOTNTAG)

X Axdpuon + Evrafe

I

ZeVEN pe AANoug oTaBuoug Bdoelg: MeTa Tn
pUBHLON KAl TNV EYKATAGTACH TOU 0TABHOU Mhz
Bdong, kAvTe KALK 0T0 «ANAOG OTABUOG
Bdong» 6TV 086VN KAl ELGAYETE TNV BaBpde povabor pETpnons Baud aobppatng pabobienapic
avTioToLXn cuXVOTNTA, Tov PUBKG baud Kat PR |W Neruibee
TO TPWTOKOANO PABLOPWVIKAG HETADOONG.
(Mapakalovpe avaTpeETe OTO EYXELPISLO Mpudsohho pablosmkotiviag
odnylwv Tou avTioTolxou oTaBpov Bdong yia
va NGBeTe MEPLOOOTEPEG 00NYiES YUPW amod
TLG OXETIKEG MAPAPETPOUG)

Transparem-EQF | TRIMMARK2 TRIMTALK

M Ardploon

=/
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SBAS

Uvdeon SBAS: KdvTe KALK 0TO KavdAl yia va
ouvdeBeiTe pe To SBAS. Movo 6Tav eppavideTat
T0 "Suvdedepévo” dima oTo SBAS, onpaivet

oTL N oVvdeoN eivat ETUTUXAG. AlAPOPETIKA,

dev unopeiTe va EeKvoeTe TN AeLToupyia. Av
XpeLdgeTe va kaveTe evahlayn oe AAAn mnyn SBAS,
KAVTE KALK OTNV TNYH OAPATOG OTOXOU Kal KAvVTe
KALK 0TO EvTagel oTo avadudpevo napdbupo.

MeTd Tnv eTUTUX OVVSEDH, TO ELKOVIBLO TNV
ofpartog oTnv ndvw de&Ld ywvia yivetatr S00-S20.

\l

Epyacia mpoeTolpaciag

1. EuBeBatwoTe Tn dL6pBwon mnyng oRpaTog: av
n Tpexovoa dtopbwon Tng mnyng dtopbwong
onPaTog eivat Kavovikr.

\

-

2. AnokTnon TpExovoag kepaAidag: Meta Tnv
emupeBaiwon TnG karaotaong dté6pBwong
TNG TNyn oRpaTog dtopBwong, mapakalovpe
00NYAOTE TPOG TA EPTIPOG PEXPL VA
emuBepaiwbei n kaTevBuvon TNG kepaiidag
(xpeldZeTalL Hovo va To XelpifeoTe pla popa
KABE (POopa TOL TO EVEPYOTOLEITE). KAvTe TNV
TpEX0oUoa KEPaAida TOu HOVTENOL OXAHATOG
oTNV 086VN va cLVADEL Pe TNV TPAYHATLIKA
KkarevBuvon 0drynong Tou OxXAHATOG.

Hone

©0

# 100 ~ a3

\_ /
g o , N
3. AnpoupynoTe ) ETUAEETE €va OPLO 1 pLa ypapun

kaBodrynong: Mnopeite va petaBeite oTo

"Anulovpyia ypappng” oTo KATW PEPOG TNG {E ?\

KUPLAG DLETAPAG YLa va dNULOVPYHOETE VEQ OpLa \J

Kal ypappeg kaBodnynong i va YeTaBeite oTo

"EvaAlayn” yla va eTuAEEETE Ta 0N UTIAPXOVTA.
\_ /

4.'Evapgn AetToupyiag: MeTd Tnv eloaywyn Tng
YpPaupng kabodrynong, propeite va EEKLVAOETE
apéowg Tn AeLToupyia.

5014

i &1 (2]

EnOennm  ADMewOus) B

F1.07 [}

[l

Enyipitin
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5. MnopeiTe va peTapeite otn "Tevikn €lkova” oTo
KATW HEPOG TNG KUPLAG SLETAPNG Yia va KAVETE
evalhayn xwpagLov 6pLo, ypaupng kaodnynong,
€pyaciag n epappoyng.

Dedmuni]

o] [0 i

B -excrapin Ea

123
- m T — s
us Dot X B | [=

Mpappn kaBodiynong

MeTd Tnv elocaywyn Tng dladikaciag Tng dnplovpyiag pag ypappng kabodnynong, mpwrta eTUAEETE Tov TUTIO

TNG YPapung kabodriynong. Mpog To mapdy, Unopeite va ETUAEEETE TIG EVBEIEG YPAWPHEG, TIG KAUTIVAWTEG

YPAHHEG, TN Ypappn A+ Kat Tov agova MePLoTPOPAG.

EuBeia ypappn AB: AnptoupynoTe pia eubeia ypappn kabodnynong npoadlopidovTag Tn B€on Tou onyeiov A

Kat B, mou eivat epappdoipn oe media pe Kavoviko oxripa.

Ipappun A+: AnploupynoTe Jla evBeia ypappun kaBodriynong npoodlopigovrag Tn B€on Tou onpeiou A Kat Tn

SLevBuvon TNG KEPAANG, IOV ival EPApPOCLUN oe TEPACTLA TEDia PE KAVOVLKO OXNHa KAl CUVEPYATIKN AELTOLpYia.

KapmoAn: AnploupynoTe pLa KapmoAn ypappn kaBodhiynong npoodlopiovrag Tn B€on Twy onpeiwv A kat B, n

otoia epapuodeTal oe arakTa nedia r) oe €16IKA ToTia. )

Bdon oTApLENG: ANHLOLPYAOTE PLa KUKALKH ‘ ‘

ypappr KaBodHyNong e TO KEVTPLKO Onugio TB X° B ’B
|

oA

Kal TNV akTiva mov kaBopiZovTal ano vav
AB T0E0, n omoia eivat scpappécl]pr] o€ A oA bA
XWPOUG PE CUOTNUA TIEPLOTPEPOUEVOL i

TiPOKaBOSNYOUHEVOL TIOTIOHOU. EuBeia ypappr  lpapun A+ Kapmoin Baon oTApLENG

Arlemagpn xelplopouv

—_

. AnéoTaon avTioTddplong: H anooTtaon
avTLoTABULONG TNG TPEXouoag AetToupyiag
O€ OX€ON Pe TN Ypappn kabodrynong
eppavigeTal oe MPaypaTiko Xpovo.

. Kardotaon ouvdeong nnyng: Mnopeite
va eNEYEETE TNV TpE€Xouoa KaTdoTaon
OUVBEDNG TWV BOPLPOPWYV KAL TWV CNUATWY e AT

B10pbwong. I \ e@

N

3. MAnpopopieg AeLToupyiag oe mpaypaTikod / _' ra . \ %
XPOvo: A6 Ta aploTepd pog Ta deELd eival 1 { ik X .
0 abEwV apBudg TG TPEXOLOAG YPAUUAG ®[¢E Q‘E-‘I (3] 13 @i
KaBodrynong, To CUVOALKO ePBado evTog Eumswn  Anamicietae A e B

TOLXWPAPLOL OPLO, TO AELTOLPYLKO EPRadO
Kat n KAAuyn, N anoTeAeOPATIKOTATA TNG AELTOLPYiag Kat n TaxVTNTA O MPAYHATLKO XPOVO.

. Koupmi kdpepag Wi-Fi: Kavte kA yia va avoi&eTe Tnv kapepa Wi-Fi.

. Koupmi evaAhayng mpoonTikig: Kavte KALIK yla va KaveTe evalAayn avapeoa oTig mpoomnTikeg 2D kat 3D.

Koupmi orjpavong akpwTnpiou: OTav dev undpyeL Kavéva 0pLo, PopouV va onpuelwBouv dU0 YpappEg

TNG AKPNG TOL XWpapLov o€ anodcTacn mavw anod 50m. Oa eppavioTel Yla mpdwpn npoetdomnoinon 6Tav

KOVTEVETE Va (PTACETE OTNV AKPN TOL XwpapLov.

7. Koupmi meptkomng: Kavte KALK yla va pETappdoeTe Tn BECN TOu OXHATOG P0G Ta aploTepd 1 Tpog Ta degLd

He Hikpd Briparta. AtaBgotpo pévo oe AetToupyia auTépaTng odrnynong.

8. Koupmi peTdppaocng ypappng kaBodnynong: Kavre KALK yla va JETAPPACETE TN ypapur kabodnynong woTe
va eVBLYPAPPLOTEL OTO KEVTPO OTO OXNHA 1 yla va Th HETAPPACETE TPOG Ta aApLoTePA ) Tipog Ta de§Ld pexpL
HLa CUYKEKPLPEVN andoTaon. AlaBEatyo Hovo og AeLToupyia XeLpokivnTng 0dnRynong.

. Koupmi pevou: KavTte KAIK yla va pmeite oTig pubpioelg CUOKELNG, TN dlaxeipton xwpaptol, 0TI KABOAIKES
PUBUICELG, OTO KEVTPO EPAPHOYNAG KAL OTLG PUBUICELG CUGTAHATOG.

ool s

o
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10. Koupmi yevikng ewkovag: Kavre kALK yia deite i) va kavete evahAayn oTn dlapoppwon epyaciag.

11. Koupmi dnptovpyiag ypappng: Kavre KALK yla va EEKIVAOETE va oxedLAZETE €va VEO OPLO 1) PLa VEA ypappn
KaBodnynong.

12. Koupmi evaAAayng: KavTe KALK yla va kaveTe evallayr oe aAlo 6plo rj ypappr kabodriynong.

13. Koupmi eyypagpng epyaciag: KavTe KALK yla va kaveTe evalAayr TnNG KaTaoTaong eyypaypns.

] onuaivel 0TL eyypdpovTal Ta TpEXovTa # onyaivel 6TL dev eyypdpovTal Ta
e DEOOPEVA EPYATIAC. Erpoen TPEXOVTA Dedopéva epyaciag.

14. Koupni autoparou ThdTou: KavTe KALK yia va kdveTe evalhayn oTn AetToupyia odrynong HETagL Tng
XELPOKIVNTNG Kal TNG auTOPATNG AELTOLPYIAG.

onuaivel 6TL BpiokeTal 6TNV KATAGTACNH i onpaivel 0TL de BpiokeTal oTnv

@ auTéparng AetToupyiag. KATAOTAON AUTOPATNG AELTOUPYIAG.

MNivakag mapapéTpwyv BactKig Tpodlaypapng tpolovTog

Ap. | EEapTnpa Mpodlaypapeg

MéyeBog: 275x180x40 mm-

Baokn dtapoppwon: 086vn apnig xwpenTikotnTag 10,1 tvTowy, omicBlog
(pwTLopog LED, 1280x800 mi&eA, 700 nit LCD, nxeio, 2G RAM, 8G ROM:-
Aldpopeg dlenapeg emkovwyviag:

Mapoyxn NAeKTPLKOL pevpaTtog: 9V — 36 V-

1 | TeppaTiko eAéyxou An@BévTa onpara: padlopuwvou, S50puPopLKo Kat 4G+

SXETIKN vypacia: 0% — 95%, 6Toug 40°C (XWpig CLPTUKVWHATA):

Wi-Fi: Zwvn ouxvoTnTag 2,4 GHz, ebpog ouxvoTnTag: 2412 MHz — 2484
MHz, 1ox0g €€odou: 2,4 GHz 11 n 1442 dBm-

AeLToupyikn Beppokpacia: -20°C €wg 70°C

Ogeppokpacia pUAAENG: -40°C éwg 85°C: EkTipnon IP. IP65.

MéyeBog: 162 mmx64,5 mm:
Z4vn ouxvoTnTag: GPS L1C/A, L1C, L2P(W), L2C, L5+ GLONASS L1, L2- BDS
B1l, B2I, B3I, B1C, B2a- Galileo E1, E5a, E5b, SBAS:

2 | AfgmTng GNSS AetToupytkiy Taon: 9V - 36 V- AkpiBela eutayuvolopeTpou IMU: 0,5 mg:
A€eLTOUPYLKO pelpa: < 300 mA: AkpiBela yuvpookoruou IMU: 0,1°/s-
KoAton/KAion: 0,2° AelToupyikn Beppokpacia: -20°C éwg 70°C:
Oeppokpactia pUAaAgNG: -40°C éwg 85°C EkTipnon IP. IP66.
3 Kwntripag Tdon napoxng: 12V n 24 V- MéyioTn portr): 20 Nm (12 V) 30 Nm (24 V)-
HAekTpIKO | cuoThparog odiynong | Ektipnon IP. IP65.
4 ot Zpnvoeldng Brikn MoAAarAd peyedn
EVpog ouxvoeTnTag: 410 MHz - 470 MHz 1) 902 MHz - 928 MHz:
. . Avaloyia KOpaTog oTAcLoL KUPATog Tdong: <2,0¢ Képdog: >1+0,5 dBi-
5 | Kepaiapadiopwvou AvTioTaon: 50 Q- MéyeBog: 82 mmx490 mm 1} @ 82 mmx301 mm:
MNMoAwon: KabeTn: AetToupytkn Beppokpacia: -20°C €wg 60°C.
Tdon napoxng: 5 V- TuxvoTnTa e§odou: pey. 200 Hz:
6 | AloBnTrpag oTdong Avdhvon: <0,1° AerToupykn Beppokpacia: -20°C éwg 85°C-

EkTipnon IP. IP67.

Arnomoinon evbuvwv

Ta mpotoévTa, oL UTINPEGIEG 1) OL AELTOLPYIEG TTOL ayopddeTal SLEMOVTAL and EPMOPLKA CLPBOAALA KAl 6POUG.
‘Exoupe kataypaypet OAa Ta mpolovTa, TIG UTNPEGIEG 1 TIG AELTOUPYIEG OTO TAPOV EYXELPIOLO EVW PEPLKA

anoé avTda eveExeTal va unv eivat anapaitnTa.EKTog Kat av opiovratl dAAeg polinoBbEoelg 6To cUPUBOAaLO, N
eTalpeia FJDynamics dev KAveL Kapia pnTi 1 olwrnpni dnAwon yla Ta nepleXopeVa TOU APOVTOG eYXELPLDIOL.

To mapov eyxelpidio pmopei va evnpepwbei Aoyw avaBabpioewyv Touv mpoiovTog 1 yia dAAoug Aoyoug. H
FJDynamics dtatnpei To dikaiwpa TPOTOMoiNong Tou ApOvTog YXELPLOiou Xwpig mponyoLpevn eldoTmoinon.
To napov eyxeLpidLo xpnotpomnoleital povo wg BLBALo 0dnyLwyv. FJDynamics €xeL KAvel KABe duvarr
npooTddeta yla va e§acpalioel TNV akpiBela kat Tnv aglomoTia Twy TANPOPOPLWY OTO Tapov eyxeLpidio,
aAAd dev pnopei va eyyunBei 6TL dev undpxouv opdApaTa r tapaleipelg. OAeG oL MANPoOYopieg oTNV Mapovoa
npodlaypapn dev anoTeAolv Kapia pnTA 1 olwnnpn eyyonon.
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