NST Co.,Ltd.
NST Corporation

Manual del usuario del sistema
de direccion automatica N600

NST Co.,Ltd.

NSTHEE(E%*:I: ‘ NST Co.,Ltd. FEeTEmRPRREF1-13-2127 1771 7BM2F T260-0032
Email:info@nst-c.co.p w.nst-c.co. ‘043-306-4375 FAX:043-306-4375

3] - n e o 4 B o = r Y
URL: https://www.nst-c.co.jp



9 NST Co.,Ltd.
NST Corporation

Gracias por adquirir el sistema de conduccion automatica de nuestra empresa. Le recomendamos leer este
manual con atencion antes de usarlo, para que pueda utilizar este producto de forma rapida, correcta y segura.
Instrucciones para el usuario:

-En tractors sin cabina, el instrumento debe protegerse de la exposicion al sol y a la lluvia, y
debe evitarse que caiga al suelo o sufra impactos fuertes por parte de otros objetos.

-Asegurese de desconectar la alimentacion antes de desmontar y montar cada cable.

-Esta prohibido utilizar objetos duros al manipular la pantalla.

-Al suministrar energia, tenga en cuenta los requisitos de alimentacién del equipo.

‘Debe prestar atencion a adoptar medidas adecuadas de proteccion contra rayos para evitar
impactos eléctricos.

-El dafio al equipo causado por fuerza mayor (como rayos, voltaje elevado, colisiones, etc.) no
forma parte del alcance de mantenimiento gratuito de la empresa.

-Estd prohibido desmontar este producto por cuenta propia, ya que de lo contrario la garantia
quedard invalidada.

-Este sistema debe utilizarse en un espacio abierto, lejos de obstaculos.

-Al utilizar el equipo, evite fuentes de interferencia como campos eléctricos intensos, campos
magnéticos, lineas de alta tension y torres de sefializacion.

Nuestra empresa seguira optimizando sus productos, y las especificaciones y instrucciones
pueden modificarse en cualquier momento sin previo aviso. Si existen diferencias entre las
instrucciones, iconos, imagenes u otros elementos y el producto real, se deberd consultar el
producto real.
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1. Interfaz principal del software

1.1. Diagrama de la interfaz principal
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1.2. Teclas de funcidon comunes

1.2.1. titulo

Camara:Tras hacer clic, accederas a la camara y podras observar las condiciones de funcionamiento tras
ella. Si no se muestra, primero debes comprobar si el modelo de la camara coincide con el del tablet. Si
coinciden, puedes cambiar el canal y la resolucion en el tablet: canal 0, resolucion 720p. Si no coinciden,

puedes contactar al distribuidor para reemplazar la camara.
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Satélite:Indica el numero actual de satélites receptores.

Estado del RTK:Existen 4 estados: punto unico, flotante, pseudo-rango y fijo. El nimero que aparece al lado

representa el retraso diferencial (en segundos).

Punto unico: indica que la estacion base no esta conectada y debe conectarse a la estacion base mas cercana.

Flotante: Se ha recibido la sefial del satélite, pero no esta estable. La calidad de los datos recopilados en este

momento es deficiente.

Pseudorango: La estacion movil no recibe sefiales satelitales, por lo que los datos de coordenadas medidos

son invalidos.

Correccion: La conexion a la estacion base se completo.

Diferencia de visualizacion:La distancia de desviacion hacia la izquierda o la derecha con respecto a la linea

central.
Velocidad:Indica la velocidad del tractor durante la operacion.

Ancho de trabajo:Indica el ancho de las herramientas agricolas

NST Co.,Ltd.
URL: https://wy

TRREESF1-13

Tel:04:

NST#a,

Gl

st-c.co.p

Jh

ailiin C.

375 FA

fh2F

X:043

T260-0

306-4:




Q NST Co.,Ltd.
NST Corporation

Area de trabajo:Indica la 4rea de trabajo actual

Estado de la red:Indica la sefial de red utilizada por el dispositivo actual

1.2.2. Boton de funcion

Zoom out:permite desplazar la vista del mapa.

Ampliar:Puedes ampliar la vista del mapa.

Angulo de cambio:Puede alternar entre las vistas 2D y 3D de la interfaz principal.

Posiciona el modelo del coche:La imagen puede ajustarse a la posicion del modelo del coche.

Tutorial:Haz clic en "?" para ver como usar la navegacion.

1.2.3. Estado

Version del software:niumero de la version del software.
Lat:representa el valor de longitud de la ubicacion del vehiculo.
Lon:Indica el valor de latitud de la ubicacion del vehiculo.

Altitud:La distancia desde el nivel del mar hasta la antena.
AB:Indica la longitud de la linea AB actualmente utilizada (la longitud total desde el punto A hasta el punto B).

HEAD:Indica la distancia entre la cabeza del vehiculo y el centro de la linea AB.

PIES:Indica la distancia entre la parte trasera del vehiculo y el centro de la linea AB.

Angulo incluido:Indica el angulo tangente entre la recta frontal del vehiculo y la linea AB, conocido como 4
ngulo incluido.

Actitud:Muestra los datos actuales del sensor de actitud.

Angulo objetivo:El valor del angulo que debe girar el neumético para centrar la linea superior.

Angulo real:El valor del 4ngulo de rotacion real del neumético.

Distancia de vision de adelante:representa el valor de la configuracion de la distancia de vision de adelante
para la navegacion automatica en el sistema.

Angulo de giro:Un valor que indica el inclinamiento hacia la izquierda y hacia la derecha del vehiculo. Cuanto
mayor sea la desviacion con respecto a cero, mayor sera el inclinamiento del vehiculo hacia la izquierda y hacia
la derecha.

Angulo de inclinacién:representa el valor de la inclinacion delantero y trasero del vehiculo. Cuanto mayor sea
la desviacion con respecto a cero, mayor sera la inclinacion del vehiculo hacia adelante y hacia atras.
Rectitud:Indica la proporcion del vehiculo que se desplaza en linea recta durante la operacion.

Firmware del motor:Muestra el nimero de version actual del motor.
Modo motor:dividido en CAN y puerto serie, seleccion manual

Estado del motor:Si el motor actual esta en funcionamiento normal.

Cédigo de error del motor:Normal. Si se produce un problema, se mostrara el codigo de alarma segun el
problema correspondiente.

Velocidad del motor:Solo disponible tras conectar el médulo del motor.

Zona:zona de posicionamiento.

Paso:Compruebe si existe algiin retraso en la comunicacion. Siempre es 100; si hay alguna anomalia, no es 100.

P-RMS:Valor obtenido tras conectarse a la estacion base. Cuanto mayor sea este valor, peor sera la sefal.
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GYRO:EI valor de compensacion del giroscopio. Por ejemplo, si el giroscopio tiene una deriva nula y la tasa angular es 1,
entonces, una vez que el giroscopio se estabilice, su valor se situara alrededor de 1, y la actitud del sistema cambiara
bruscamente a 0~0.1.

NET:Indica la velocidad actual de la conexion de red, tanto en sentido ascendente como descendente.

Bluetooth:Indica si Bluetooth esta conectado.

La distancia a la estacidn base:Indica la distancia desde la estacion base hasta el dispositivo actual.

Valor de correccion estatica de error:valor de correccion de la estimacion del error del sistema del angulo final, como el valor
de correccion.
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1.2.4. Boton de conmutacion del piloto automatico

Haga clic para activar o desactivar la conduccion automatica.

Manual Auto

2. Sistema
2.1. Satélite

2.1.1. Conectar

Primero, verifique el estado del RTK en la interfaz principal. Si aparece 'Fix' y el retraso
diferencial esta dentro de 2, puede pasar al siguiente paso. Si aparece como 'Single Point',
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realizar la seleccion de la estacion base
Actualmente, se ofrecen dos métodos principales de conexidn a la estacion base: CORS y

Radio Service. Tras seleccionar el método correspondiente, regrese a la interfaz principal para
verificar si el RTK se encuentra en estado fijo y si el retraso diferencial estd dentro de los 2. Si
es asi, puede pasar al siguiente paso.

Single Point es un modo de posicionamiento por punto Unico que no recibe datos diferenciales
de la estacion base, y su precision de posicionamiento es de +30 cm.

2.1.1.1. Datos Externos

Esta funcion requiere la compra de un modulo de radio externo. Una vez configurada la frecuencia y el

protocolo del modulo, puede conectarse a la estacion base para lograr un estado de solucion fija.

= >

Receiver Data Output

‘Success Run Extra Module

2.1.1.2. CORS

Esta funcion es una estacion base de red. Introduzca la direccion IP, el puerto, el punto de
montaje, el nombre de usuario y la contrasefia de la cuenta CORS, y pulse en Iniciar sesion.
(Nota: Los clientes deben tener su propia cuenta CORS, y la tableta debe estar conectada a 4G,
Wi-Fi o0 a un punto de acceso modvil para garantizar que esté conectada a Internet).

i ;
o~ A i -
Connect Receiver Data Output
Satellite

~

-— ExternalData > CORS

Implement
39.100.152.105
CORS

I
Rl

Port 50005
SinglePoint > x

CORS+ > Mount Point RTCM32 Obtain

Auto-Steering

Radio service > Username 123 ¥

Password g

3

2.1.1.3. Punto unico

En la pagina principal, seleccione Sistema, luego haga clic en Satélite — Conectar — Punto Uinico, y espere
a que el sistema muestre 'El médulo de posicionamiento por punto Gnico se abrié con éxito'. (Esto
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la funcidn opera en modo de posicionamiento de punto Unico, no recibe datos diferenciales de la
estacion base y su precision de posicionamiento es de 30 cm.

Receiver Data Output ~ Presentation setti_.

Open the single point positioning module successfully

CORS+ ?

Radio service >

21.1.4. CORS+

Esta funcion es una funcion de estacion base de red y actualmente solo esta disponible en China.

- .
7” . » -
Conne: eceliver tput

Satellte

CORS+

2.1.1.5. Servicio de radio

En la pagina principal, seleccione Sistemas, luego Satiélite — Conectar — Servicio de radio,
seleccione Radio integrada y elija el canal de radio. (El protocolo de radio predeterminado para
los canales 1 a 8 es TRIMTALK, y las frecuencias son 460.0125, 461.0125, 462.0125,
463.0125,464.0125, 465.0125, 466.0125 y 467.0125 MHz).

Si necesita modificar el protocolo de radio y la frecuencia, haga clic en el nimero del canal
para acceder a la interfaz de modificacion, seleccione el protocolo y la frecuencia
correspondientes y haga clic en Si. (Nota: Actualmente se admiten los protocolos TRIMTALK,
TRIMMK3 y TRANSEOT, y el rango de frecuencias compatible es de 410 a 470 MHz).
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- .
= -
Receiver Data Output
ExtemalData > Current radio mode Built-inradio
CORS > Radio list “

SnglePoint > channekd

channel-1 ®
CORS+ >
channel-2

v
Radio service Gerneis

channel-4

channel-5

channel-6

channek1

4600125

TRIMTALK D

2.1.2. Receptor

Receptor

GNSS TABLET: Seleccione esta opcion para productos con doble antena (AG300).
ANTENA SMART: Seleccione esta opcion para productos con antena unica (AG400, AG500).
Demostracion de simulacion: Seleccione este elemento para acceder al modo de demostracion.

T100 (Antena tinica): Seleccione esta opcion para productos de navegacion auxiliar (AG100).

Star-Fill

Tras desconectar de la estacion base, la navegacion de alta precision se mantiene durante diez
minutos, y la interfaz principal del sistema mostrara un cuenta atras para la desconexion. En

ese momento, debe comprobar si la conexidn con la estacion base es estable.

PPP

Esta funcion es un sistema de posicionamiento de punto Unico de alta precision. Se requieren entre 10 y 15 minutos para que el receptor
converga con la sefial satelital tras su activacion. En la interfaz principal, el estado del RTK muestra PPP como indicador de convergencia
exitosa. Actualmente, solo es compatible con operaciones en China o sus inmediatas inmediaciones. La precision del posicionamiento es
de aproximadamente 5.

-10 cm.

E6-HAS

Esta funcion es una funcion de posicionamiento de punto inico de alta precision que puede utilizarse en todo el mundo.
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Se requieren entre 10 y 15 minutos para que el receptor alcance la convergencia del sefal satelital tras su activacio
n. En la interfaz principal, el estado del RTK muestra PPP, lo que indica una convergencia exitosa, y la precision

de posicionamiento es de aproximadamente 5 a 10 cm.

Configuracion del receptor

Haga clic para reconfigurar las instrucciones del receptor y reiniciarlas.

£

Satellite
Receiver SMART ANTENNA

Implement
Star-Fill @
PPP

Auto-Steering

E6-HAS
Receiver configuration >

2.1.3. Salida de Datos

Puerto

Esta funcion es un puerto serie para comunicacion de datos; /dev/ttyS4 es un puerto serie para comunicacion
de motor; /dev/ttyS6 es un puerto serie para placa externa; /dev/ttyS7 es un puerto serie para radio; COM (R
70) es un puerto serie para receptor de antena inica; y CAN es una interfaz de comunicacion CAN.

,,.f w =

Connect Receiver
Satellite
I hone ®
Implamant
BaudRate > pumysd
NEMA-D183 Output >
IdevittySe
Auto-Steering [dev/tyS7
COM(R70)

CAN

*"I
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Tasa de baud

Seleccion de la tasa de baud de salida de puerto serie: las opciones disponibles son 9600, 19200, 38400, 57600 y
115200.

’z -:I'_l\-] a

Connect Receiver

Satellite

Port > Nane ]

Irm

Baud Rate

nplement

9600
Vehicle NEMA-0183 Output >
19200
Auto-Sleering 38400
57600
115200

Salida de NMEA-0183
Las opciones de salida de datos de NMEA incluyen GPGGA, GPRMC y otros tipos de datos. La frecuencia

de salida puede configurarse en 1/5/10 Hz, seglin las necesidades reales.

i Connect Receiver
Port > GPGGA Nooutput >
IITIP|E'|T|EI'I|
Beud Fate > GeRMC Nooutput >

&%

Wiehicli

@

Auto-Stearing GPGST Nooutput >

System

GPTRA Mo output >

GPVTG Nooutput

GPZDA Nooutput >

]

o
e

' ~a.
NST#HREA | Ns T m— :
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Receiver Type

2.2. Implementar

2.2.1. Configuracion

Haga clic en Planter para acceder a la interfaz de configuracion y, a continuacién, en '+' para seleccionar el tipo de

plantacion. Por lo general, basta con mantener el valor predeterminado.

- ]
- .
Setting Correction
Satelite

implement in use Planter

Implement

50 m 50 Job
i_ X
~
c d2
. B
W m Lo [ roZ
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Planter

test

Haga clic para seleccionar el tipo de trabajo y el tipo de elemento de trabajo.

Job type
Mixed planting

Field Transportation

Mulch

Straw

Bandina
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Crop type

Carrot

Yam

Sunflower

Peanut

Beet

X' Delete

«a» representa el ancho de trabajo real del equipo agricola, «b» el espaciado entre las filas de
cultivo, «c» la distancia en linea recta desde el centro de la rueda trasera del vehiculo hasta el
equipo agricola, y «d» la distancia de desplazamiento desde el centro del equipo agricola hasta
el eje central del vehiculo; normalmente, los valores de «c» y «d» se mantienen por defecto.
Ancho del equipo (distancia entre las dos filas de semillas mas préximas) y espaciado
(distancia entre filas de semillas adyacentes).

” il e
senn [
Satellite

— Implement in use Planter  »

1 m Lo |/ RO
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2.2.2. Correccion

Manualmente

Conduce manualmente el vehiculo hasta la linea deseada y pulsa el boton de correccion para ajustar
automaticamente el desplazamiento.

Nota: Antes de usar esta funcion, asegurese de que la anchura de operacion del vehiculo esté
correctamente indicada y de que la distancia entre la posicion actual del vehiculo y la fila anterior sea

” ’
Setting rection
r—ry © Manually Simulation
Manually drive the vehicle to the desired line and click the correction button to
Vehicle automatically correct the offset.
Nate: Ensure that the current position and the previous line are connected
@ correctly and the width is filled in correctly
Auto Steering Cumulative correction value:  Correction0cm  Clear
Silumacion

Ajuste de la articulacion: seleccione Sistema — Implemento — Correccion — Simulacion, y utilice las

flechas izquierda y derecha para ajustar la articulacion (determinando la articulacion izquierda y derecha

segun la direccion de avance del tractor). Para usar esta funciéon, marque la linea AB, establezca el ancho

del implemento y la distancia entre las articulaciones, realice tres recorridos de ida y vuelta y mida la

distancia entre las dos articulaciones en cada recorrido.

Meétodo de calculo: La diferencia entre las articulaciones dividida entre 4 es la distancia que debe
ajustarse. Direccion del ajuste: si la articulacion izquierda es mas grande, ajuste hacia la izquierda;
si la articulacion derecha es més grande, ajuste hacia la derecha. Por ejemplo, si la izquierda
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Si la articulacion es 4 cm mas ancha que la derecha, se desplazara 1 cm hacia la izquierda.

-t -
# ¢ e
n

Setting Correction

Sateliite

- .

Implement

niooetl ( )

Cumulative correction value:  Correction0cm  Clear

2.3.Vehiculo

2.3.1. Modelo de vehiculo

Haga clic en "1" y luego en "Importar” para importar el tipo de vehiculo. Mantenga el tipo predeterminado del sistema.

Sensor Type
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Utilice una regla de medicion o otros instrumentos para medir los pardmetros del vehiculo y
introducirlas. Procure medirlos en superficies planas, siempre que sea posible. (Una introducci
on inexacta de estos parametros afectara la precision de la conduccion autébnoma).

A: La distancia vertical desde el receptor hasta el suelo. B: La distancia entre los ejes de las
ruedas delanteras y traseras del tractor. C: La distancia de desplazamiento desde el centro del
receptor hasta el eje central del vehiculo (valor predeterminado es 0). D: La distancia
horizontal del eje desde el centro del receptor hasta el centro de las ruedas delanteras del
tractor (para un tractor con direccion mediante ruedas traseras,medir la distancia horizontal
desde el centro del receptor hasta el eje central de la rueda trasera del tractor; E: distancia
horizontal desde el centro de la rueda delantero del tractor.

Angulo de giro: valor del angulo de giro del receptor, que indica el angulo de inclinacion
hacia la izquierda y hacia la derecha; se debe mantener el valor predeterminado.

20 o

Vehicle Mode! Sensor Type

Current Vehicle 1 3

iy

Roll Angle o 227 m

@) Left () Right
0.0 m

2.3.2. Tipo de sensor

AG300 selecciona el tipo de sensor correspondiente seglin se trate de un sensor de giroscopio tnico o de un
sensor de angulo. AG400 y AG500 seleccionan por defecto el sensor de giroscopio unico. Si se instala un
giroscopio frontal adicional, seleccione el sensor de giroscopio dual.

2.3.2.1. Sensor de angulo

Ubicacion de instalacion: Elija seglin la ubicacion real de instalacion del sensor de angulo. Existen
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cuatro posiciones de instalacion: inverso izquierdo, positivo izquierdo, inverso derecho y positivo derecho.

Modelo del sensor de angulo: seleccione uno de los siguientes: 90°, 120°, 180° o 360°, segun el modelo del sensor de angulo.
Valor mediano: angulo de centrado del neumatico del vehiculo; se debe mantener el valor predeterminado.

Limite de giro a la izquierda: limite del angulo de giro de la rueda; mantén el valor predeterminado.

Limite de giro a la derecha: limite del angulo de giro del neumatico; mantén el valor predeterminado.

Relacion del sensor de angulo: mantenga el valor predeterminado.

Tasa de baud: tasa de baud de la interfaz del sensor, con valor predeterminado de 500K.

J -
o Vehicle Model Sensor Type

Sensor Type Angle Sensor >
Installation location Positive Left >
Angle sensor model a0t >
Mecion vlue [ |
Left-tumning Limit 300
Right-turning Limit 300

2.3.2.2. Codificador

Esta funcion es no convencional. Cuando el sensor esta dafiado, se utiliza el valor del angulo del motor. No se
recomienda su uso durante operaciones normales. Si se utiliza simulacién de conducciéon autéonoma, puede
seleccionar este sensor.

Valor mediano: angulo de centrado del neumatico del vehiculo; se debe mantener el valor predeterminado.
Limite de giro a la izquierda: limite del angulo de giro del neumatico; mantén el valor predeterminado.

Limite de giro a la derecha: limite del angulo de giro del neumatico; mantén el valor predeterminado.

Relacion del sensor de angulo: mantenga el valor predeterminado.

Tasa de baud: tasa de baud de la interfaz del sensor, con valor predeterminado de 500K.

é s
Satellite Vehicle Model Sensor Type

s Sensor T Encoder
. ype >
Implement
Median Value “ 0.0
%
Vehicle
Left-turning Limit 300
Auto-Steering
Right-turning Limit -30.0
System Angle Sensor Ratio 1
ﬂ Baud Rate 500K >
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2.3.2.3. Sensor de giroscopio Unico

Valor mediano: angulo de centrado del neumatico del vehiculo; se debe mantener el valor predeterminado.
Limite de giro a la izquierda: limite del angulo de giro del neumatico; mantén el valor predeterminado.

Limite de giro a la derecha: limite del angulo de giro del neumatico; mantén el valor predeterminado.

Tasa de baud: tasa de baud de la interfaz del sensor, por defecto S00K (AGS500). Para otros modelos de

productos, seleccione 250K.
e [
Vehicle Model Sensor Type

Sensor Type Single Gyro Sensor
Median Value Get 0.0
Left-turning Limit

Right-turning Limit

Baud Rate 500K

2.3.2.4. Sensor de giroscopio dual

Valor mediano: angulo de centrado del vehiculo; se debe mantener el valor predeterminado.
Limite de giro a la izquierda: limite del angulo de giro, mantén el valor predeterminado.

Limite de giro a la derecha: limite del angulo de giro, mantén el valor predeterminado.

Vehicle Model Sensor Ty|
Satellite i

Qﬁ'ﬂ 7 Sensor Type Dual Gyro Sensor >
Implement
Median Value n 00
Left-turning Limit 300

AutoSteering
Right-turning Limit

-30.0

«

2.4.Direccion automatica

2.4.1. Configuracion

Distancia de vision

A
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Este valor puede ajustarse una vez activado el botén de Modo Fijo. Cuanto mayor sea el valor,
menor serd el d&ngulo que el software calcula que debe ajustarse, lo que resulta en un error de
correccion del motor mas leve; por el contrario, un valor mas alto conlleva un error mas
intenso. A mayor velocidad de operacion del tractor, mayor sera este valor; a menor
velocidad, menor serd. Puede mantener el valor predeterminado del software y ajustarlo si el
volante oscila bruscamente o demasiado lentamente.

Sensibilidad
Este valor puede ajustarse una vez desactivado el botén de Modo Fijo. Cuanto mayor sea el

valor, mas intensa sera la correccion de errores del motor; por el contrario, cuanto menor sea,
mas suave serd la respuesta del motor. A mayor velocidad de operacion del tractor, menor sera
este valor; y a menor velocidad, mayor serd. El valor predeterminado del software puede
mantenerse. Si el volante oscila bruscamente o demasiado lentamente, se puede ajustar el

valor.
coeficiente de transmision

Ajuste la amplitud y la frecuencia del movimiento del volante. El sistema arranca automa
ticamente con los valores predeterminados. Para modificarlos, debe detener el vehiculo y
realizar el ajuste. Cada modificacion tiene una amplitud de 10. Cuanto mayor sea el valor,
mayor sera la amplitud y la frecuencia del movimiento del volante; cuanto menor, menor sera
la amplitud y la frecuencia.

Modo Fijo

Un valor calculado a partir de la velocidad del vehiculo y relacionado con el angulo de ajuste
del motor.

Compensacion de pendiente lateral

Esta funcién puede activarse para compensar el terreno en condiciones de trabajo adversas.

Calibracion automatica

Mediante el algoritmo de control del software, el valor de centrado del sensor se corrige
automaticamente en tiempo real para mejorar la rectitud del avance del vehiculo.

Modo de baja velocidad

Abre cuando la velocidad de funcionamiento es inferior a 1 km/h.
Modo de Control

Hay 4 modos de control. Cada modo corresponde a un algoritmo distinto del motor. Se
recomienda el modo 4. Si se utilizan dos giroscopios, se recomienda el modo 3.
Modo de linea de navegacién
Los tipos de linea actualmente compatibles con la conduccion autonoma son: Linea recta, Curva, Ruta, Giro,
Harrow, U, Tramo, Pivot, 90°, Linea simple y A+.
Valor en Linea
El centro delantero del vehiculo es 0 y el trasero es 9. Para reflejar al maximo el estado del
equipo agricola, se establece el centro del vehiculo en 9, que es el valor predeterminado y no
requiere modificacion.
Lineas de intervalo

Una vez generadas las lineas de navegacion, el nimero de lineas de navegacion separadas por
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la trayectoria de conduccion autobnoma
correccion estatica de errores
Correccion de errores en el receptor satelital: manténlo desactivado por defecto.

Q E ] ¥
Setting Motor Vehicke debugging

Foresight Distance — + =
Transmission Coefficient — 4+
Fixed Mode [-]
Lateral Slope Compensation o
Auto-Calibration [ ]
Low Speed Mode

Elg\g M:- Vehicle I;mgglng
Control Mode Mode 4 >
Navigation line mode >
U-TURN Already closed >
Online Value —_ -+ 9

Interval lines — + [

Static error correction

Giro de 180 grados

Para usar esta funcion, debe reservarse una distancia de giro suficiente al inicio y al final del campo. Haga
clic para activar el interruptor de giro en U, configure el radio de giro (se recomienda que para tractores de
gran tamafio se establezca un radio superior a 6,5 metros), defina la distancia del limite, el nimero de lineas
de intervalo (por defecto es 0), elija el método de giro en U y, a continuacién, haga clic en Confirmar.
Cuando necesite realizar un giro en U, haga clic en la flecha izquierda y el tractor girard automaticamente
hacia la izquierda.Haga clic en la flecha derecha y el tractor comenzard a girar automaticamente hacia la
derecha.

UTURN
U-TURN

Turning Radius

The distance from the border

U-turn interval

path type

3-21o71TP1TBHEZF T260-0032
3-306-4375 FAX:043-306-4375




Q NST Co.,Ltd.

NST Corporation
® ¥ [ S >
SAT48 Fix1 17.05 3km/Mh 39m 0(Mu)

- e -
SN: 41135394007 =+ f
Job Name:20231211141827 \)\) - \-') )
Status.
Job:Sowing Crop:Cotton
- 1 o2
System / / o
i

Farm

Nuevos parametros para los modos 1y 2
Rango:Aumentar el valor puede incrementar la velocidad de control del volante y su amplitud. El valor recomendado
es de 15 a 20. Cuanto mayor sea el valor, mayor sera el movimiento del volante; cuanto menor, menor sera dicho

movimiento.
Frecuencia:Si el movimiento del volante es demasiado amplio, se puede reducir el limite de frecuencia de oscilacion.

El valor recomendado es de 15 a 20. Cuanto mas pequefio sea este valor, menor sera la frecuencia de oscilacion;
cuanto mayor sea, mayor sera la frecuencia de oscilacion.

Nuevos parametros en modo 3

Relacion de transmision:ajuste el tamaiio del balanceo del volante y la velocidad de correccion de
desviacion. Inicie la conduccion automatica con el valor predeterminado. Para modificar el valor,
debe detener el sistema y realizar la modificacion. El valor de amplitud de cada modificacion es de
10. Cuanto mayor sea el valor, mayor sera el balanceo flotante; cuanto menor, menor sera el balanceo
flotante.

] ® ¥
Setting Motor Vehicie debugging

U-TURN Already closed >
implement

Range — 4+ =

Frequency - 4+ =

Online Value - B

Interval lines: - + 0

Static error correction

Venicie
Ao Steerng
Sysam
_'I

Q L ¥

Setting Motor Vehicle debugging

Navigation line mode >

U-TURN Already closed >

\51; - i =

AutoSteering

Online Value _ -+ [

Interval lines —_ - 0

Static error correction
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2.4.2. Motor

Velocidad de rotacién
El valor predeterminado es 15, segiin la velocidad de rotacion del motor. Si la velocidad del

motor es demasiado alta, este valor puede reducirse. En general, cuando se conduce a alta
velocidad (superior a 8 km/h), puede reducirse.

Modo de control del motor
Existen dos métodos de control del motor: Control de Velocidad y Control de Posicion. El mé
todo predeterminado es el de Velocidad, por lo que se debe mantener como tal.

Control manual de la direccién
Esta funcion se utiliza para mantener manualmente el volante y liberar el estado de conduccion

automatica. Cuanto mas baja sea la valoracion, mas facil sera liberar manualmente el estado de
conduccion automadtica. Mantenga el valor predeterminado.

Actualizacion del firmware
Se muestra el nimero actual de la version del motor. Haga clic para actualizar el firmware del

motor. Si necesita actualizarlo, péngase en contacto con los técnicos con antelacion; de lo
contrario, una actualizacion fallida hara que el dispositivo deje de funcionar.

Convertir comunicacion
Modo de control del motor: puerto serie, CAN. Mantén el valor predeterminado.

2.4.3. Desarrollo de vehiculos

Si el sensor selecciona un unico giroscopio, el depurado del vehiculo puede realizarse secuencialmente. Si el

sensor selecciona dos giroscopios, solo se requieren el depurado de Roll y el depurado de la linea de Repeticion.

2.4.3.1. Calibracion del sistema de direccion

Primero, devuelva el volante del tractor a la posicion recta. Gire el volante hacia la izquierda
hasta el angulo méaximo, haga clic en "Leftl". Luego, gire hacia la derecha hasta el angulo ma
ximo, haga clic en "Right". A continuacion, vuelva a girar el volante hacia la izquierda hasta el 4
ngulo maximo, haga clic en "Left2" y finalice con "Finish".

Sertid Mator

Steering calibration 1.Trun steering full left 2 Trun steering full right 3 Trun steering full left
and press Left 1

and press Right again and press Left 2

Roll debugging

d pi
b d S

Calibration debug

]
Left 1 Value 00 Right Value 0.0 Left 2 Value 0.0
Result.0,0
]

PRESF1-13-21074 271 7BH2F T7260-0032
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2.4.3.2. Desarrollo de depuracion

El ajuste de rodadura se utiliza principalmente para calibrar los errores de inclinacion vertical provocados por una instalacion irregular del
receptor. Para su puesta en marcha, se requiere una superficie de carretera endurecida y libre de obstaculos, con una longitud minima de 30
metros.

1, Haz clic en Siguiente para iniciar el depurado por rotacion.
2. Establezca una linea AB, active el asistente de direccion para que el vehiculo se conecte a la red y deténgase cuando
el error sea 0. Haga clic en el boton de adquisicion; una vez que el boton Siguiente se ilumine, haga clic en Siguiente.

F 3 o 2 +
M Vehicle debuggs
Satelite Setting i

Ly Steering calibration
implement
Roll debugging
ﬁ ,"‘ “‘. The commissioning requires a 30m
Vehicla: Repeat line debugging % L unobstructed hardened road surface.
Z o Click Next ta enter the roll debugging

AdtoSteering

T
Qa Calibration debug |
H
H
H
|
H
H
|

& ]

, i i L]
e ¥ E—— g2 e
SAT48 Fix1 1508 10km/h  39m 0(Mu)
—a -
SN: 41135394007 d rl D@ ?
& Job Name:20231211141827 St ") .
Status |
Job:Sowing Crop:Cotton / \
o ' v e O @ 2
System | /i i " -
[ | \ \ .
Fam / \ :
4 / \ \ Straight

i | A
&) Set an AB line, turn on autosteer to let the vehicle go online, and (%]
stop when the erroris 0.

@ Click the :acquisition button, and after the Next button is illuminated, click
the Next button.

@

@e £ € ®©

SAT48 Fix1 14:42

33 3> @ =N :

10km/h  39m  O(Mu)

S -
e SN: 41135394007 _z ,.! D, \,.,) ?
Job Name:20231211141827 Lt -
Status
Job:Sowing Crop.Cotion
v
@ 1 o
System -
[}
Fam

/ / \
," / \
/ I A \

) Setan AB line, turn on autosteer to let the vehicle go online, and 0
stop when the error is 0.

@ Click the acquisition button, and after the Next button is illuminated, click
the Next button.

3. Vuelve manualmente y regresa a la linea de navegacion, detente dentro del patron rectangular. Haz clic en

el boton de adquisicion y, una vez que el boton Siguiente se ilumine, haz clic en Siguiente.
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g o °
Qe #£ € ®© 0 » @ H M
SAT4B Fix 14:43 10km/h  39m 0(Mu)
. e —
SN: 41135394007 a( +! D) ?
ﬁ: Job Name:20231211141827 \ e )O -
"* JobiSowing Crop:Cotton \ \
el e il \ o
System F / \ \ A8
i I P
Farm / I .
/ / \ \
/ \
fizics cEiEEE iR RaERea
9 Manually turn around and re-enter the navigation line, stop within ne
i rectangle pattern.
|
0 Click the acquisition button, and after the Next button is illuminated, click
the Next button.

- ) (]
= SAT48 Fix1 14:51 10km/h  39m 0(Mu)
I -

1

P SN: 41135394007 : a@g@ ?— -

Job Name:20231211141827

Status
Job:Sowing Crop:Catton / \
Jai] ‘ =
& / / g 0 \ oS
/ / \ \ AB
i / \ \
Farm / f’ \

€ Manually turn around and re-enter the navigation line, stop within thy
| rectangle pattern.

© Click the acquisition button, and after the Next button is illuminated, click
the Next button. Lo

4, El sistema calculara automaticamente el valor de correccion de roll; haga clic en Finalizar

para terminar el depurado.
A

D

D A

¥ 1 Q L

Setting Motor

Satelie

s Steering calibration

implement
Roll debugging
& i ":‘ Click Finish to end debugging
' ) i )
vehieid Repeat line debugging \‘\ L
-
/ o |
@ Calibration debug ) Roll correction value: -0 |
Auto-Steering E
1

'
!
:

Nota: Se recomienda realizar dos depuraciones consecutivas para garantizar que la diferencia
entre ambos resultados no supere el 0,3 y que el rango de resultados esté entre -1 y 1.

5

. e e
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2.4.3.3. Desarrollar el fallo de la linea repetida

El depurado en repeticion se utiliza principalmente para calibrar los errores de desplazamiento
izquierdo y derecho provocados por una instalacion irregular del receptor. La puesta en marcha requiere
una superficie de carretera endurecida y libre de obstaculos, con una longitud minima de 30 metros.

1, Haz clic en Siguiente para iniciar el depurado de lineas repetidas.

2. Establezca una linea AB, active el asistente de direccion para que el vehiculo se conecte a la red y
deténgase cuando el error sea 0. Coloque un marcador en el eje central trasero del vehiculo.

s Seti Mot Vehicle debuggi
Sateliite i il

Steering calibration

Implement
Roll debugging

& TR The commissioning requires a 30m
Repest fine debuoke { 3 unobstructed hardened road surface.
Vel _ Bew =it Click Next to enter repeat line
e debugging
Ca Calibration debug :
Asosenig i
H
ol i
i
Systern ‘
Next
H
> ) °
@ e ” . (] 2 » ® N
SAT48 Fix1 14:56 10km/h  39m  O(Mu)
Py SN 41135304007 l 2 3 ® p
Job Name:20231211141827
Status
Job:Sowing Crop:Cotton
o] o2
System ik & at \) \) A8
is
Farm :
Suaigh

€ Set an AB line, turn on autasteer to let the vehicle go online, and Q
stop when the error is 0

€ Place a marker on the center axle at the rear of the vehicle.

[ | = ()

3. Realice un giro de U manualmente y mantenga el vehiculo en la guia, deténgase en el marcador. Si
el error de estacionamiento no es 0, puede retroceder y luego avanzar hasta el marcador para detenerse.

, - “
Rl TSI
SATA®  Fix 14:58 1W0km/h  39m DM
- = e —
SN: 41135394007 et D ., )
&3 Job Name:20231211141827 \.ls.) : \,)
208 B Job:Sowing Crop:Cotton
& E o
System f i H "/ &) o
[ \ s
Farm s
Straight
€ Manually drive a U-turn and let the vehicle on the guideline, [x]

stop at marker

) if the parking error is not 0, you can go backwards and drive forward
again to the marker to stop.

4. Segun la situacion real, seleccione la direccion de desviacion, introduzca el valor
correspondiente y haga clic en "Si" para finalizar el ajuste.
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3 ©°© o

Setting Motor
o Steering calibration According to the actual situation, select

the deviation direction and fill in the

implement ] deviation value,

Roll debugging 2 Click Finish

/ N - -
Repeat line debugging . ;
T
Calibration debug : S —

Corrected 1.0 cm

2.4.3.4. Desarrollo de la calibracion

1, Apareje el tractor sobre un terreno plano y vuelva el volante al centro. Una vez confirmado,
haga clic en el boton de Calibracion y comience a moverse a una velocidad de 2 km/h o
superior para iniciar el ajuste. (Debe reservarse suficiente espacio de prueba; la velocidad de

prueba es de 2-5 km/h, y la recomendada es de 2 km/h).
2, Detenga el tractor y pulse el boton Si una vez que el vehiculo se haya detenido.

o D

Setting Metor

Steering calibration

1. Park the tractor on a flat ground, and return the steering wheel to the
center, After confirmation, please click the Start button and start moving

Roll debugging
at a speed of 1.5KM/H or more to start debugging

Repeat line debugging

@ Calibration debug

AutoSteering

Start Calibration
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Q ]

Setting Motor

Steering calibration
2. Please stop, and click the OK button after the vehicle stops
Roll debugging

Repeat line debugging 20%

Working Speed : 6.32km/h

Calibration debug

3. Mantén el tractor en movimiento a velocidad constante y pulsa el boton Si para comenzar a conducir.
4, Finalizado el puesta en marcha, detenga el tractor.

Q 9

Satting Motor

Steering calibration
3. Please drive the agricultural machine forward at a constant speed, and

S — dlick the OK button to start driving

Repeat line debugging 40%

Working Speed : 0.0Tkm/h
Calibration debug

Yes

2.5. Sistema

2.5.1. Sistema

2.5.1.1. Arranque automatico

Esta interfaz permite elegir si se inicia automaticamente el software de conduccion auténoma al
encender el dispositivo. Por defecto, esta activado.
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Functions Security Settings  Device info

¥ 4 @ a .

System Upgrade >
LogUpioad >

Q Reversing Camera >

Wiorkioad >

Length Unit >

2.5.1.2. Bluetooth

El interruptor Bluetooth, simplemente manténlo apagado por defecto.
F 3 @ a =

3 Functions  Security Settings  Device Info
Satellite

S Self-Start > Bluetooth is on

Implement

v
Bivetooth

System Upgrade >

Log Upload >

Bluetogth is off
Reversing Camera

Workload >

Length Unit >

2.5.1.3. Actualizacion del Sistema

Haga clic para introducir la contrasefia y acceder a la interfaz de actualizacion. Puede solicitar la contrasefia al
personal de ventas o técnico de nuestra empresa. Los servicios de actualizacion incluyen actualizacion,
asistencia remota, actualizacion del software, actualizacion del giroscopio, actualizacion de la placa y otros
proyectos de actualizacion.

Nota: Al comprar equipos, el software puede actualizarse de forma continua y gratuita; sin embargo, antes de
hacerlo, es recomendable consultar al personal técnico de la empresa para confirmar si es posible actualizarlo,
con el fin de evitar errores innecesarios.

Below the limit

€ concel
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[ s
‘n‘n a =
Functions ~ SecurtySettings  Device Info
sz 5 [ opsaing
Buetooth > [ pemote assistance software update
v
System Upgrade SP update
Log Upload >
. Srowee dowrioad
Reversing Camera >
e
Workioad >
pa— Vit
LengthUnit >

2.5.1.4. Cargadelog

Esta funcion permite cargar registros para verificar el estado del software cuando se produce una anomalia
en el sistema de conduccion autéonoma. Antes de usarla, consulte al personal técnico de la empresa.

[
41] a [E
Fucions  SeamySetings  Device
Sefstat 3w slynavhrgdb
o
Bluetooth > allynavArg-db-jounal
oSpace lyma

System Upgrade >
AutoSteerLog
v
Loguplosd
DriverlessLog
c: >

Reversing Camera
AppOperate
Warkload >
el B e

2.5.1.5. Camara de inversion

Active la camara de marcha atras, que se enciende automaticamente al retroceder y proyecta en
la pantalla. Por defecto, est4 desactivada.

@ a H

Functions ~ Security Seftings  Device Info

Reversing Camera

Bluetooth >

System Upgrade >

LogUplaad >

Workioad >

u ]

2.5.1.6. Carga de trabajo

Esta interfaz permite configurar la unidad de area de trabajo. Las opciones disponibles son
Mu, Ha, n*, Acre y m. La unidad predeterminada es Mu.
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@ a H
Functions Security Settings Device Info
Log Upload > M ®

ReversingCamera > 1y,

v
Workioad

Length Unit >

Acre

Error unit >

m

Map Painting >

2.5.1.7. Unidad de longitud

En esta interfaz puede seleccionar la unidad de longitud. Las opciones disponibles son m, ft, cm e inch.
Por defecto, se utiliza el m.

1 -
& a =
Functions  Security Seftings  Device Info
Logplosd > m ®

Reversing Camera > g

Workioad >
om
v
Length Unit
inch

Ervor unit >

Unit >

MapPainting >

2.5.1.8. Unidad de error

Esta interfaz permite seleccionar la unidad de longitud para el error de navegacion. Las opciones
actuales son cm e pulgada. El valor predeterminado es cm.

a
@ a HS
Functions Security Settings Device Info

Gy Logupioad > om L

"
Reversing Camera > o

Implarher
Vehicle Workioad >
@ LengthUnit >

Auto Steeing

v
{;} Errex
System
Unit >
MapPainting >

2.5.1.9. Unidad

En esta interfaz se puede seleccionar la unidad de volumen. Las opciones actuales son L y GAL. Por
defecto, se utiliza L.
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] a a

Functions  SecurtySettings  Device Info

Lenghunt >

L ®

Error unit >
GAL

v
Unit

MapPsinting >

Time Selection >
Byeen Language >

. Manual Switch >

2.5.1.10. Pintura de Mapas

Aqui puedes elegir grabar el area de trabajo de forma manual o automatica. Selecciona el modo
automatico y haz clic para iniciar la conduccién automatica. El sistema grabara automa
ticamente la zona de operacion.
Tras seleccionar el modo manual, puede pulsar manualmente el botdén de grabacion del trabajo
en la interfaz principal para activar o desactivar la grabacion del 4rea de trabajo.

F 4 o 1] a H

System Functions ~ Security Settings  Device Info

Satellite

LengthUnit >

Gt Auto ®
p—

% Error unit >

5 Manual

Unit >
Vehice
Not recor ded
"
@ Map Painting
Ao Steering Reversing does not record the area ®

Time Selection >

banied Language >
u Manual Switch >
, - ) L]
Qe #£# & © . ® i M
SAT48  Fixl 09:31 Wkm/h  38m  0(My)
o = ———
SN: 41135394007 1D ?
i Job Name:20231017170410 e <
atus
Job:Sowing Crop:Cotton
o 1 o3
System e
‘-
Farm

2.5.1.11. Seleccion de Tiempo

Elige la zona horaria, que por defecto es UTC+8. Los clientes pueden seleccionar la zona
horaria correspondiente segun su ubicacién geografica.
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@ '} az

Functions  SecuritySettings  Device Info

uTC6

uTes?

ManualSwich > VT ®
Caring mode > uTC#9
Load backup.

uTCst0

Clear Cache
uTCen

2.5.1.12. Lenguaje

Elige el idioma del software; por defecto, se utiliza el idioma del sistema. También estan
disponibles polaco, ruso, francés, espafiol y otros idiomas.

Nota: Si se necesitan otros idiomas, la empresa puede ofrecer paquetes de idiomas en chino e
inglés para que los clientes elijan, y luego traducir los idiomas requeridos segiin dichos
paquetes.

4] a H

Functions  SecurtySettings  Device Info.

Map Painting >
System language

Time Selection >

o A

Language

engish ®

Manual Switch >

Polski
Corngmode >

Pycoxwi
System Load backup

u o —

2.5.1.13. Cambio manual

Esta funcion activa o desactiva la conducciéon automatica mediante un interruptor manual. Haz clic para
activar o desactivar esta funcion, que esta desactivada por defecto. Si necesitas usarla, haz clic para activarla.

4] a .

Functions Security Settings  Device Info

MapPaintng >
Manual Switch

Time Selection >

Language >

ol
o
Manual Switch
g

Caringmode >

System Load backup

u o
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2.5.1.14. Modo de cuidado
Esta funcion permite aumentar el tamafio de la fuente de la interfaz principal y mostrarla con
mayor claridad. Por defecto, estd desactivada.

@ a H

Functions  Security Settings  Device Info

MapPainting >
Caring mode
Time Selection >

Language >

Manual Switch >

il %
Caring mode

Load backup

u o

2.5.1.15. Carga de copia de seguridad

Haga clic en "Guardar" para guardar el parametro de Control y en "Aplicar" para aplicarlo.

Control parameter

2024-02-28 11:08

2.5.1.16. Borrar caché

Borre todas las lineas de navegacion local y los datos del registro, y usalo con precaucion.
o @ a a:

System Functions ~ SecuritySettings  Device info
Caring mode >
implement

Load backup

v
Clear Cache

Import Old Parameters

2
@

D logging >
System

speedunit >

]
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2.5.1.17. Importar parametros antiguos

Parametros para importar software clasico.

4] a H

Functions. Security Settings  Device Info

Caring mode >

Load backup

Clear Cache

logging >

speedunit >
brightness setting >

2.5.1.18. Registro

Genera archivos de registro diarios.

o] @ a —

System Functions  Security Settings  Device Info
Caring mode > logging
Load backup
Clear Cache

Import Old Parameters.

v
logging

speedUnit >

brightness setting >

2.5.1.19. Unidad de velocidad

Puedes elegir la unidad de velocidad en esta interfaz. Las opciones actuales son km/h y mph.
Por defecto, se utiliza km/h.

@ a =

Functions Security Settings Device Info

Caingmode > K/

Load backup mph

Clear Cache

Import 0K Parameters

logging >

System g
speedunit

brightness setting >
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2.5.1.20 Configuracion de brillo

Configuraciones de brillo: Ajuste el brillo de la tableta. Brillo diurno: el nivel de brillo que muestra la

tableta en modo dia. Brillo nocturno: el nivel de brillo que muestra la tableta en modo noche.
) a H

Functions. Security Settings  Device Info

Caringmode brightness setting

Load backup

daytime brightness -

Clear Cache

Brightness at night — -

Import DId Parameters.

logging >

speedUnit >

brightness setting

2.5.2. Funciones

Al usar la funcién de conduccion automatica, aseglrese de que el interruptor de direcciéon automatica esté encendido.

S;gm Sectm’ty‘:mmg! De‘u:ce]nvo
Auto-Steering L]
Autonomy
Spray control

2.5.3. Configuraciones de Seguridad

El sonido del buzon estd activado: emite una alarma roja y suena. Puedes activarlo o desactivarlo segun la

funcion deseada. Por defecto, esta desactivado.

4 .
0] ] B=

System Functions  [(ERSHIMERITEAY  Device Info
Y- [o]
Level 1 alarm prompt v
Secondary alarm prompt v
Status Prompt v
no reminder time 0 s
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Device Info

o

System Funetions

Level 1 alarm prompt

>

Network disconnection alarm

& No Motor Heartbeat Data

vehicie

@

AutoSteering

Recefver Unconnected

Attitude sensor connection alarm

Primary Antenna Unconnected

Secondary Antenna Unconnected

Base station data error

Level 1 location error = + 0

o]

System Functions.

Speed Limit Threshold - g, @

Secondary alarm prompt ~

A-B distance(m) = + o

Boundary Distance - g O

Level 2 location error - s o

Breakpoint battery life - + w0

Roll too large — + o

Manual release - i

Device Info

0]

System Functions

Status Prompt

Reversing Reminder

>

implement

Start navigation prompt

End navigation prompt

Resetting the AB line operation prompt

Base station handaver prompt

Navigation prompt is not turned on

no reminder time %,

@

2.5.4. Informacion del dispositivo

Puede verificar si estan activados el control de direccion automatica, el control de pulverizacion, la autonomia y
el nivelado del terreno. Valida hasta: esta fecha indica la fecha de vencimiento de la tarifa de trafico del usuario.
Pago: Puedes pagar por el trafico.

Registro de funciones: Puede introducir el codigo de registro para completar el proceso de registro del software.
Genera un co6digo QR: escanea este codigo para ver la informacion de navegacion.

Actualizar: Actualiza esta interfaz.
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System

Auto-Steering

Spray control

Autonomy

Land Leveling

Data Valid Until

3. Granja

IFunction
Registration

3.1. Configura granjas y parcelas

Configura la granja
Granja, Propiedad de granjas

Configurar gréficos (Cuatro Puntos)

[Generate QR codel

2024-03-02

Elige 'Anadir gréafico', selecciona los cuatro puntos y, a continuacion, haz clicen A, B, Cy D,
uno por uno, sobre los puntos de contorno del grafico para crearlo.

NSTFF*‘th: \ NST Co. Ltd.

-.CO. URL: https://w

Email:i




Q NST Co. Ltd.

NST Corporation
:

v Default Farm

2
i
vovenron (D

3 driian e

Configurar gréficos (Ruta)
Elige 'Afiadir parcela’, selecciona la ruta y mueve el tractor alrededor de ella. La trayectoria
que el tractor recorre formara la parcela.

s L

Farm

=2} -

Plot Task

Farm

v Default Farm

DefaultPlt

Field

Network plot

3-21o71TP1TBHEZF T260-0032
3-306-4375 FAX:043-306-4375
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3.2. Establecer los limites del parque como lineas de navegacion

Esta funcion requiere establecer lineas de delimitacion del terreno mediante el modo de cuatro puntos. Seleccione

el parcela ya configurado, elimite su area y haga clic en Importar para generar una linea de navegacion.

A= A -
Plot. Task

~ Default Farm

& Add Farm R Add Plot

i -
Fam Task
Plot-Default Plot

8 4pon-ag

& apontec

& 4pointCD

& #point-AB-16:19-Copy Details

& 20240228135506

M Add Tag £ \mport Markers €3 Upload marker

ABline name 4pointAB
Type Navigation Line-Boundary-Straight
Create Time 2024-02-28 11:0824

Length

Q pelete

Enter Job Information

Default Farm

Default Plot

4point-AB-16:21-Copy- 1709108

Haga clic en Edicion para desplazar la linea delimitadora.

NST**-:&IK*:I: | NST Co.,Ltd. FaEeTEmhaEZs8Fm1-13-21957 1771 IBli2F T260-0032
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Plot-Default Plot

[ 4-point-cD Details

o 4poim-AB-16:21-Copy

o 20240228135506

4-point-AB
Navigation Line-Boundary-Straight

2024-02:28 11:08:24

AB line name 4-point-AB-16:48-Copy

Distance = +]

3.3. Lineas de delimitacion de importacion y exportacion

3.3.1. Importar lineas de delimitacion

Elige la granja en la que deseas importar el parcelo, haz clic en Importar y se podran importar las lineas de

delimitacion del parcelo. (Soporta formato shp de Trimble)

NSTHEEK%H: | NST Co.,Ltd. ThREEF-13-215F1 I 71 JBHiZF T260-0032
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» Default Farm

Import SHP

019600630139_teilflaechen
019600630139_parzellen
LineFeature-2022-11-11 12:30-00

3.3.2. Lineas de delimitacion de exportacion

Elige el grafico que deseas exportar, haz clic en Exportar y las lineas de contorno se guardaran en la unidad
USB.

Default Farm

Ryaris

@ Cancel

NSTHEEK%H: | NST Co.,Ltd. TFERPRREF-13-210571 771 JBHi2F T260-0032
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3.4. Lineas de delimitacion de parcelas para la carga y importacion en la nube

Lineas de delimitacion de la grafica en la nube

an y
Farm Plot Task
o
cousaren (N
e - | ®

== Aedel

Field Default Plot
Plot owner Default Farm
Create Time 2024-02-28 11:08:24

Ares: oMy

i -

Lineas de delimitacion de importacion de graficos en la nube (solo se admiten graficos creados y subidos mediante el sistema NST)

@ Add Farm m B8 Add Plot

Fieid
Network plot

| pistance Distance 0o m

NSTHEEtﬁ*i | NST Co.,Ltd. FEaTsEmhREsF1-13-21954771IBME2F 7260 0032
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fa
) Network plot

Search

0 42247076190% (0 km)

1 1322051819Hirtahaus( 0 km)

2 132205181 9Hirtahaus( 0 km)

3 132205181%Hirtahaus( 0 km)

4 13220518719Hirtahaus( 0 km)

5 1322051819Hirtahaus( 0 km)

& 1322051815Hirtahaus( 0 km)

, 13220208971020020088test 1 (0 @

3.5. Registro de trabajo

Elige el terreno sobre el que estas trabajando y selecciona la tarea para ver los registros del trabajo de la linea

de navegacion actual.

F.1 a
=l ==} -
Farm Flot Task

B |
®

an
g =
Farm Plot 1
Plot-Default Plot Task Details (Current job in use)
Job Name 4-point-AB-16:21-Copy-17091085
Plot Default Plot
4-point-AB-16:19-Copy-17091083 5 Sowing
2024022813506 Crop Cotton
Create Time 2024-02-2816:25
Workload 0Mu
Length: om
€@ Delete

Ver los registros de trabajo actuales.

. 5
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NST Corporation
=) )
Fa Job Stats.
a Job List Create Time
31211141827(Using) 202312-11 1418

20231211135002 20231211 13:54
2023121134950 2023-12-11 13:49
2023121134540 202312-11 13:46
2023121134317 20231211 1343
2023121134238 202312-11 1342
2023121133158 2023-12-11 13:42

2023121141827 (Using)

] Creation Time 202312111418

51.0

Puede consultar los registros de trabajo de la semana anterior o introducir una fecha para buscar
los registros de un periodo determinado.

Job
3

S Area operated last week
a 20239210 202312:09 20231208 20231207 20231206
Job

oMy oMy oMy oMy oMy
20231205 20231204
oMy oMy
Workload Query
Start Time 20231201
End Time 20231210
—

4. Configurar las lineas de navegacion

4.1. Inicializacion

El tractor avanza para completar la inicializacion, y su velocidad debe superar los 3 km/h. La
interfaz principal indica que la inicializacion estd completa al solicitar la conduccion manual.
(Nota: Tras cada apagoéon y reinicio, es necesario avanzar manualmente para completar la
inicializacion).

NSTH#= =+t | NST Co..Ltd.
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P ’ 5
Qe #£ & © CCC 44 ® - A = -
i SAT35 Fix0 1127 B 0 km/h 3m 0.2(Mu)

e SN: 1022082000 [ X+ \n ® -)
Job Name:20231212104926 - £

Status Job:Sowing Crop:Cotton

| | o
ol e s o5
System / | \ \ e
= / | \
- { | \ \
Farm / | \ \
/ ,' \ \
F e
[ |
/ | X
forward to complete initializ.
T . —~ @
Rl W o N -3
B, SATS4 0 1:27 \ okm/h  3m  0.2(Mu)
'SN: 1022082000 { [ =i By v
< Job Name:20231212104926 | \)\') -:Df' \-‘> ?
status Job:Sowing Crop:Cotton |
. 9
fod e A | e R QO %
System “‘ | " " AB
/ | | \ ;
- I [ \ \ Straight
Farm f

Manual Driving \\

4.2. Linea recta

Haga clic en "Punto A" en un extremo del campo y dirija manualmente el tractor hasta el otro
extremo, haciendo clic en "Punto B". El nombre de navegacion puede modificarse segiin sus
necesidades. Si no se modifica, el nombre predeterminado es la hora en que se hizo clic en
Punto B (afio, mes, dia, hora, minuto, segundo).

Qe # & © 0 ® - H| = °

SAT48 Fix1 13:08 10km/h - 39m 0(Mu)

SN: 41135394007 / \ d\d ‘ﬁ/\‘) )
Job Name:20231208143742 / | > H
Status \
Job:Sowing Crop:Cotton / \

1 T 4 5
Fo -
/ / Q
System y / /J /&t & a e
-~ [ —— T —
Fam v L& o[
A+ 90° Path  Cuve  [straight] [Straight
A ==

!W
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Enter Job Information

ABline name 2023121131710 I ¥

4.3. Curva

Haga clic en "Punto A" en un extremo del campo y dirija manualmente el tractor hasta el otro
extremo, haciendo clic en "Punto B". El sistema registra automaticamente la trayectoria
recorrida por el tractor. El nombre de la navegacion puede modificarse segin sus necesidades.
Si no se modifica, el nombre predeterminado es la hora en que se hizo clic en el punto B (afio,
mes, dia, hora, minuto, segundo).

@ e £ & @ 5 > ® - H
SAT48 Fix1 1321 10 km/h 39m O(Mu)

. SN: 41135394007 4.!

Job Name:20231211131710
JobiSowing Crop:Cotton

| A8 ine name 20230130164039

4.4, Ruta

Haga clic en "Punto A" en un extremo del campo y dirija el tractor manualmente hasta el otro extremo.

NST**-:&IK*:I: | NST Co.,Ltd. FaEeTEmhaEZs8Fm1-13-21957 1771 IBli2F T260-0032
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de la zona y haga clic en "Punto B". El sistema registra automaticamente el recorrido del
tractor. Esta funcidon genera una tnica linea. El nombre de la ruta puede modificarse segun sus
necesidades. Si no se modifica, el nombre predeterminado es la hora en que se hizo clic en el
Punto B (afio, mes, dia, hora, minuto, segundo).

» - ] 8
Q@ e #® K © 0 ® i H
SAT4E  Fixl 1344 W0km/h  39m  0(Mu)
e SN: 41135394007 -l —lﬂ \a) ?
o Job Name:20231211134317 ' < 3
s
Job:Sowing Crop:Cotton 4 5
a o
o>
System I ) at E&) oo
[ 5} . = ~ : b 0
Fam 2| s N
A+ %0 paih | Cuve  staigh P
A 2 1

amanuse | ¥

4.5. Gira

Primero seleccione el tipo de linea de giro,haga clic en "Punto A" en un extremo del campo, dirija
manualmente el tractor hasta el otro extremo del campo y haga clic en "Punto B". El nombre de
navegacion puede modificarse segliin sus necesidades. Si no se modifica, el nombre predetermi-
nado es la hora en que se hizo clic en el Punto B (afio, mes, dia, hora, minuto, segundo).

’ - " ]
Q e F 4 « [} 0 ® - A =
L SATIA Pt 147 \ okm/h  3m  O(Mu)
SN: 1022081713 =4 )
< Job Name:20240126141629 \)\‘) :ﬁ"' \f) a
Status Job:Sowing Crop:Cotton
a?
System o A
I
A= frurn Around|
Farm
A .

NSTH#R 24 | NST Co.Ltd.
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AB line name 2024012909139

2
& ves

El sistema generara automaticamente las lineas de giro. Si deseas controlar la direccion del giro, activa el

interruptor de U-Turn y pulsa las flechas izquierda y derecha para elegir el sentido del giro.

Py L) e
@ £ $ W i ® - M 2
S—— SAT3S Fix) 1417 h 0 km/h im 0(Mu)
SN: 1022081713 = )
e Job Name20240126141733 Q\a}ﬁ) \f) :
Status Job:Sowing Crop:Cotton
-0
o] e i ar ORI
System 45
|
s Tum Around
Farm

U-TURN

U-TURN

Turning Radius

The distance from the border

U-tum interval

path type

. -t bt L
@6 #£ € ®© FORESSW o
SAT48  Fil 09:36 Wkmh  3m  O(Mu)
——— S
SN: 41135394007 —!d sD O )
® Job Name:20240129093139 o ") .
Status.
Job:Sowing Crop:Carrot %
& - @S
System 4 4 x \) \) A8
.I
Farm I
Turn Around
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4.6.Pivot

El tipo de linea pivot requiere establecer tres puntos equidistantes, A, B y C, y la distancia entre ellos debe ser de
al menos 10 m.Primero seleccione el tipo de linea pivot y establezca los puntos A, B y C,el nombre de
navegacion puede modificarse segin sus propias necesidades.Si no se modifica,el nombre
predeterminado es el momento en que se hizo clic en el punto C(afio,mes,dia,hora,minuto,segundo).

» P 8 ']
Qe #£ & © L 32 ® - A 3
= SATI?  Fixl 1422 okm/h  3m  O(Mu)
SN: 1022081713 = L . ‘)
- Job Name:20240126134939-1706296913 \) d :D-/ \') .
Status Job:Sowing Crop:Cotton

9
& /8 P ® |@ |2
System AB

Farm

- » Py .t L]
@ e F A [ -] LKL 32 ® - A ;
E—— SAT33 Fix1 14:23 o 0 km/h im 0(Mu)
SN: 1022081713 == .')
‘ Job Name:20240126134939-1706296913 J& -'ﬁJ \f) .
Status Job:Sowing Crop:Cottan
9
i i Q
& PR ) © | <
System »
o 9
is et
A

2024012614231

4.7.90°

Si selecciona 90° a partir de una linea recta, el sistema girard la ruta original 90° segun la
direccion del vehiculo para la planificacion de la ruta.

3-217 1 7PATBHE2F T260-0032
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9 3 . 2 > ® i um -
SAT48  Fix1 1312 10km/mh  39m  O(Mu)
—_— s

SN: 41135394007 -+ 3 @ )

Job Name:20231208143742 \)\r) h ’\) H
Status i

Job:Sewing Crop:Catton
& @
system / / /& i H Q ©) -

= / ; % 3 » . Al
J / A Path | cuve  Swaigh [(SweGM
/ [ A \ 2\ 3
\ \

4.8. Linea unica

Haga clic en "Punto A" en un extremo del campo y dirija manualmente el tractor hasta el otro
extremo, haciendo clic en "Punto B". El nombre de la navegacion puede modificarse segin sus
necesidades. Si no se modifica, el nombre predeterminado serd la hora en que se hizo clic en
Punto B (afio, mes, dia, hora, minuto, segundo). Al hacer clic en una sola linea, solo se mostrara
una linea de navegacion en la pantalla.

Qe #£ & © 0 ® - H =

SAT48 Fix1 13:.08 10km/h 39m 0(Mu)

SN: 41135394007 . F Q " )
Job Name:20231208143742 / / \)\) S \) H
Job:Sowing Crop:Cotton / / \

S / s 4 G- =
a?
e - EERER

[ 7 /

P , s ax
Farm v Y . L . e
A+ 90° Path  Cuve [straight] [StraioMt
\ "
A \ 2 1

Status

Enter Job Information

ABline name 2023121131710 I ¥
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@9 £ & U 0 ® - X .
SAT48 Fix1 1355 8.1 km/h 3im 0(Mu)
- e T e it
SN: 41135394007 g d *ﬁ, @ )
e Job Name:20240228135506 J S \'} e
Status :
Job:Sawing Crop:Cotton
o] o
)8
System I 'S 4 \) \) "

[

Fam I
Single ine

@

4.9. A+

Coloca el punto A en el borde del campo, selecciona la direccion de la linea de navegacion y
haz clic en Confirmar para crearla. Puedes cambiar el nombre de la linea segin tus
necesidades. Si no lo modificas, el nombre predeterminado sera la hora en que se hizo clic en
el punto B (afo, mes, dia, hora, minuto, segundo).
Qe # & @ 0 ® - | ¢

SATA8 Fix1 13:48 WkmAh  39m  O(MY)

e SN: 41135394007

Job Name:20231211134540
Status

Job:Sowing Crop:Cotton

System

[H)

Farm

QAL®?

2023121135002 I ¥

[ o~

4.10. U

Esta funcion requiere configurar el grafico de antemano. Primero seleccione la forma de linea U, luego el gr
afico deseado y haga clic en Si.

Primero, selecciona el borde del suelo donde comienza el recorrido. El borde se vuelve azul para indicar que
la seleccion esta completa, y luego haz clic en el boton Generar Ruta.
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20240126135941

Default Farm

A € © 0 ® - W @

? ¥
— SATI?  Fx0 1413 A okmh  3m  O(Mu)
< SN: 1022081713 X+ 3 \?} )
Job Name:20240126141345 . s
Status Job:Sowing CropCotton 14
Z N o
'm' T Q5
2 i u s
System o
s 1 v

» — \ .
Q o d‘ - (-] 0 . ™ . =
SRR SATIS  F0 1473 - Okm/h 3m  O(Mu)
- e —
& SN: 1022081713 d T.l 3 \f) )
Job Name:20240126141321 - H
Status Job:Sowing Crop:Cotton -

2

System

<

4.11. espacio

Esta funcion requiere configurar el grafico de antemano. Primero elija el tipo de linea de trazado, luego el gra
fico deseado y haga clic en Si.

Primero, seleccione el borde del terreno donde comienza el recorrido. El borde se vuelve azul para indicar que la
seleccion esta completa, y luego haga clic en el boton Generar Ruta. Haga clic en el boton en la esquina inferior

izquierda para configurar el limite de seguridad, el borde izquierdo y derecho, el radio de curva y el marshalling.
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4B line name 2024012614158

Farm Defoult Farm

[ e

Job Name

o £ & © 0 ® - M
B SAT36 Fix0 1412 0km/h am O(Mu)
— —

) = SN: 1022081713 XF 3 ~ )
Job Name:20240126141155 - H

Status Job:Sowing Crop:Cotton

o
[ )

Farm

A ®

o £ & © 0 ® i M
e — SAT37 Fix0 1412 0 km/h 3m 0(Mu)

L@

S SN: 1022081713 = F a ® ')
Job Name 2024012614115 st |

Status Job:Sowing Crop:Cotton
= ]
P T3 o
o = R ™
System - o i
A Uil
.i Starting,goint
Span
Fam |
Nerid,point
» - ) °
@6 #£ & © . ® ~ N
SAT4E  Fixl 1405 W0km/h  3m O(Mu)
= —— e
® SN: 41135394007 -!‘ ,2 D ?
Job Name:20240228140340 - .
Status
= Job:Sowing Crop:Cotton
fol o
)8
e » i. =
- m
Farm Security boundary 1.0 P

Leftand right bordar 1.0

3
Turning Radius 18
Marshaling 15

4.12. Harrow

Esta funcion requiere configurar el grafico de antemano. Primero seleccione el tipo de linea Harrow, luego el
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planifica el recorrido y haz clic en Si.

Haga clic en '+' 0 '-' para ajustar la densidad de la cruz, y luego haga clic en Si.

20240126141155

Default Farm

test

2024012618155

Cross density 2

Starting point

Plotarea:  5.06!
Coverage area: 9.541
2 Coverage: 1889
Yes
» — | .
Qe # & ¢ 144 >>> ® ' A o
SAl Fix0 14:09 0 km/h 3m 0(Mu)
0 SN: 1022081713 - r 0 @ )
Job Name:20240126140757 > .
Status Job:Sowing Crop:Cotton -
Starting point )
i o
-
AB
&
Hatow

5. Funciones comunes
5.1. Importar la linea AB

5.1.1. Linea de navegacion NST

Al trabajar en el mismo terreno, se pueden importar las lineas AB establecidas en operaciones
anteriores. Seleccione el terreno correspondiente segiin su nombre y haga clic en Si.
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Qg # & © ® i H| N
_‘. : SAT48 Fix1 09:38 21 >>> 3km/h 39m E{Mu)
A . QALe?
Swtis [ Job:Sowing Grop:Cotton 2 B
i | P
| ® | 4 ® ©
[
Farm | ¥

Strasght

A

@

Import guide lines

20Z312111471827 Straight

Straight

Straight

2023121113437

20231211134238

-

Cloud AB

5.1.2. Otras lineas de navegacion de marca

Haga clic en el icono de la linea de importacion AB (actualmente, los formatos de lineas de navegacion que

se pueden importar incluyen shp, dats, kml y el formato ini de Topcon). Haga clic en el icono USB.
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Elige USB, selecciona la linea de navegacion que deseas importar y haz clic en Si. Una vez completada la
importacion, podras verla en la interfaz de guias de importacion.
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¢ —
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5.2. Exportar la linea AB

Haga clic en el icono de la linea de importacion AB (actualmente, los formatos de lineas de navegacion que

se pueden exportar incluyen shp, dats y kml). Haga clic en el icono USB.
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Elige la linea AB que deseas exportar y haz clic en Exportar. Luego, selecciona el formato de la linea de

navegacion y haz clic en Si para importarla al directorio principal del USB.

Contents Internal Database

. [ 2024011911513 Straight ] |
Intema
Databs | 20240108135153 Straight @ I

| testl Straight @i I

20231220171924 Straight
02N nn4ez7 Straight
test1 Straight

“"l test2 Straight 2 |
&

NST**-:&IK*:I: | NST Co..Ltd. FEafTEmhRRER1-13-219571 771 TB#2F T260-0032
Email:info@nst-c.co.ip URL: https://www.nst-c.co.jp Tel:043-306-4375 FAX:043-306-4375



Q NST Co.,Ltd.
NST Corporation

€ concel

5.3. Lineas de navegacidn para la carga y importacion en la nube

Linea de navegacion para la carga en la nube

Haga clic en Subir para cargar la linea de navegacion en el servidor

.

4point-AB-16:19-Copy Straight
2024028140734 Rake Ground
20240228140340 Span

20240228135506 Straight Upload

“ Q Delete @ cancel

Linea de importacion de naves en la nube

Haga clic en Cloud AB, introduzca el nombre de la linea de navegacion y luego haga clic en Importar. (Solo
se admiten lineas de navegacion creadas y cargadas por el sistema NST)

4-point-AB-1621-Copy

4-point-AB-16:19-Copy
2024028140734
20240226140340

2024022813506
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®

5.4. Linea de navegacion desplazada

Haga clic para configurar el desplazamiento izquierdo y derecho de la linea de navegacion.
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5.5. Restablecer la linea AB

Para reiniciar la linea AB, primero debe confirmar la posicion del tractor y la distancia entre las articulaciones,
y luego hacer clic para activar la funcion de reinicio (la linea AB pasara al centro del tractor).
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