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1. INSTRUCTIUNI DE UTILIZARE A PRODUSELOR

® Cand echipamentul nu este folosit mult timp, deconectati cablul de alimentare pentru a nu
descarca bateria vehiculului.

La alimentarea produsului (sistemului), respectati cerintele de alimentare ale
echipamentului (tensiune de alimentare 12~24V).

M

Cand autoghidarea este pornita, soferul nu trebuie sa paraseasca cabina.

=

Utilizarea sistemului de autoghidare este strict interzisa in afara orelor si zonelor de lucru.

Sistemul de autoghidare nu poate controla viteza vehiculului. Operatorul trebuie sa
@ regleze manual viteza, astfel incat lucrul sa se faca la o viteza sigura, fara risc de
rasturnare sau pierdere a controlului.

“f Nu demontati si nu montati echipamentul fara permisiune; in caz contrar, garantia se
S pierde.

Mesajele vocale sunt afectate de mediul inconjurator, deci au doar rol de avertizare, iar
soferul trebuie sa conduca in siguranta. Heilongjiang Huida Technology Co., Ltd. nu
raspunde pentru pierderile cauzate de neauzirea mesajelor vocale.

I1. PREZENTAREA PRODUSULUI

1. Prezentarea produsului

Sistemul de autoghidare 408 pentru utilaje agricole este un sistem de autoghidare dezvoltat si produs independent
de Huida Tech, care foloseste un motor cu cuplu mare pentru a actiona volanul. Este potrivit pentru tractoare, masini
de plantat, masini de erbicidat, tractoare pe senile si alte utilaje agricole. Prin aplicare si verificare practica, toate
componentele sunt usor disponibile, fiind complet potrivit pentru toate utilajele agricole cu volan. Ca design, s-au
luat in calcul particularitatile productiei agricole si ale mediului de lucru, iar problemele practice din procesul de
productie agricola si de lucru sunt rezolvate perfect.

@ Creste eficient precizia de lucru, respecta cerintele agriculturii standardizate si imbunatateste calitatea produselor
agricole;

@ Trece de la suprapuneri si goluri reduse la lucrul manual la zero suprapuneri si zero goluri la lucrul automat,
crescand eficienta lucrului;

@ Prelungeste timpul de lucru al utilajelor: operatorul se opreste, dar utilajul nu, putand lucra in camp si noaptea;

@ Operare simpla, efort redus pentru sofer si cerinte mai mici privind nivelul de pregatire al acestuia;
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2. Componenta produsului

1) Terminal de navigare de bord

2) Antena satelit

=

3) Motor EM-100

\7

4) Senzor de pozitie (atitudine)

@ Ecran tactil de 10 inch cu luminozitate mare, bine vizibil in

soare

@ Radio si alte module Tncorporate

@ Interval larg de temperatura -40 ~ 70°C, potrivit pentru lucrul

in zone speciale si conditii extreme

@ Functii de planificare a traseului si salvare a datelor de lucru

@ Suporta GPS/GLONASS/Galileo/SBAS

@ Sensibilitatea mare de receptie imbunatateste pozitionarea si

precizia de navigare

@ Motor de curent continuu cu cuplu mare, potrivit pentru

diverse vehicule

@ Zgomot redus, incalzire redusa si precizie mare

@ Tehnologia de compensare a terenului asigura precizia

navigarii si pe pante longitudinale si transversale

@ Grad de protectie IP67, dimensiuni compacte, montaj usor



5) Supapa hidraulica (optional)

..’- @ Supapa hidraulica proportionala cu comanda electronica
- -
< . oo . .
-8 W @ Presiune maxima a sistemului: 210Bar
N
"-r

@ Presiune minima a sistemului: 120Bar

6) Senzor de unghi cu giroscop (optional)

@ Unghiurile de virare stanga-dreapta ale rotilor din fata sunt

detectate si transmise controlerului

@ Folosit pentru corectarea si imbunatatirea preciziei de mers

in linie dreapta a vehiculului

@ Solutie de varf de recunoastere a unghiului cu giroscop

@ Estimeaza singur eroarea antenei, usor de demontat si

montat, fara calibrare
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3. Interfata software
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1. Comutator camera

3. Starea diferentiala RTK: Fix/Float/pseudo-
distanta/punct singular

5. Viteza in timp real

7. Starea conexiunii perifericelor

9. Informatii statie de baza: tipul statiei de baza
curente (statie temporara, CORS mobil, statie de baza
mare si statie de baza mica)

11. Mod simplificat: operare simpla, interfata cu font mare

13. Schimbare limba: chineza/uigura;

15. Informatii parcela: parcele locale si parcele din
apropiere (descarcabile)

17, Setarile utilajului: setarea latimii utilajului si setarea
rapida a imbinarii randurilor

2. Numar de sateliti: numarul de sateliti detectati

4. Abatere laterald: negativa cand vehiculul este in
stanga traseului de navigare si pozitiva cand este in
dreapta acestuia

6. Suprafata lucratd: in mu

8. Alarme: cauza defectiunii echipamentului

10. Marcaj: marcheaza pozitia

12. Luminozitate: comutare mod zi/noapte

14. Scara optima

16. Setare linie AB: setare parcela, curatare interfata,
resetare date si resetare punct B

18. Mutarea liniei: mutare stanga si dreapta, restaurare
linie AB si mutare aici

19. Ajutor: ajutor cu o apasare, instructiuni de utilizare, reinnoire cartela SIM 20. Ajustare rapida

a parametrilor

21. Setari interfata

23. Numarul echipamentului

22. Comutare ghidare manuala/automata

10-14
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I1l. UTILIZAREA PRODUSULUI

3.1 Pornirea

Porniti sistemul de navigare apasand
comutatorul de pe lateralul afisajului

3.2 Confirmarea starii RTK si a perifericelor

inainte de autoghidare, verificati daca RTK si perifericele functioneaza normal. Treceti la pasul urméator doar dupa aceea

Lk - v
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3.3 Setarile utilajului

Apadsati butonul ,Farm Tools” din stanga ecranului pentru a intra in setarile utilajului, unde puteti seta latimea
utilajului, distanta de la punctul de lucru al utilajului la punctul de prindere, distanta intre treceri, decalajul utilajului

si alte informatii.

0330111 164459

hardawer lirm
whith

il i

) rrririasping ® oavssan

3.3.1 Setarea latimii utilajului

Conform figurii de mai jos, inainte de lucru masurati latimea de lucru reala a utilajului si distanta reala dintre

mijlocul urmei si mijlocul urmei urmatoare dupa tractarea utilajului.

Asigurati-va ca latimea masurata a utilajului este corecta, altfel va afecta imbinarea randurilor!!! Introduceti latimea

utilajului dupa masurare

Latimea este latimea de lucru efectiva a utilajului
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3.3.2 Distanta intre treceri

Suprapunere: latimea de lucru curenta se suprapune cand exista o zona comuna intre latimea de lucru
anterioara si cea curentd Gol: zona Tn care exista un spatiu liber intre 1atimea de lucru curenta si cea anterioara

ramane nelucrata

3.3.3 Setarea distantei de la punctul de lucru al utilajului la punctul de prindere

Introduceti valoarea masurata efectiv

3.3.4 Setarea decalajului utilajului

Decalajul utilajului: se masoara de la centrul tractorului la centrul utilajului; este mai precis sa masurati utilajul pe sol

Marcati pozitia centrala a utilajului

Pozitia centrala a prizei Pozitia centrala a
de putere utilajului

Atentie: marcati centrul utilajului, reglati tirantii inferiori ai utilajului si asigurati-va ca centrul utilajului si al tractorului

sunt pe aceeasi linie

3.4 Setarea traseului de navigare

3.4.1 Setarea liniei drepte AB

Cand ajungeti cu vehiculul la marginea parcelei, orientati partea din fata in directia de lucru, apasati butonul , A" de
pe ecran si setati punctul A. Conduceti manual vehiculul pana la capatul parcelei, apasati butonul ,B” de pe ecran si

setati punctul B. Linia AB este astfel trasata.
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FEHEL‘ enler a parcel name

AB straight line |

| () parallel curves

Selectati linia AB ca tip de mod de lucru

Note:
1. La setarea liniei AB, pe cat posibil vehiculul nu trebuie sa lucreze si trebuie condus fara sarcina.

2. La fiecare schimbare a parcelei, linia AB trebuie resetata. Daca lucrul nu este terminat in aceeasi zi, aceeasi linie

AB poate fi reincarcata pentru a continua lucrul a doua zi.

3.4.2 Setarea curbelor paralele

Selectati curbe paralele ca tip de mod de lucru. Apdsati punctul A la marginea parcelei, conduceti tractorul pana la

celalalt capat de-a lungul conturului, apasati punctul B, iar linia AB generata este o curba paralela.

FIE-:-:-*: ENLET & pArce| name

Selectati curbe paralele ca tip de mod de lucru
Note:
@ La setarea liniei AB, pe cat posibil vehiculul nu trebuie sa lucreze si trebuie condus fara sarcina.

@ La fiecare schimbare a parcelei, linia AB trebuie resetata. Daca lucrul nu este terminat in aceeasi zi, aceeasi linie
AB poate fi reincarcata pentru a continua lucrul a doua zi.
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3.4.3 Setarea graparii in diagonala

Apasati butonul ,Record Boundary” la marginea parcelei, apasati punctul A, conduceti tractorul la celalalt capat al
parcelei, apasati punctul B, readuceti tractorul din punctul B in punctul A pe celelalte trei laturi si apasati butonul

,Stop Recording”; traiectoria generata este traiectoria de grapare in diagonala.

AB straight ling |

e =

10
@ diagonal raiing
9]

parallel curves ! 1

Selectati gréaparea in diagonala ca tip de mod de lucru

Note:
1. La setarea liniei AB, pe cat posibil vehiculul nu trebuie sa lucreze si trebuie condus fara sarcina.

2. La fiecare schimbare a parcelei, linia AB trebuie resetata. Daca lucrul nu este terminat in aceeasi zi, aceeasi linie
AB poate fi reincarcata pentru a continua lucrul a doua zi.

3. La graparea in diagonald, vehiculul poate vira automat conform traseului planificat.

3.4.4 Setarea lucrului circular

Selectati modul de trasare in functie de situatia reala Mode 1: Metoda razei: in centrul cercului, apropiati centrul
spatelui utilajului de centrul cercului, apasati punctul O, conduceti manual pana la contur, aduceti marginea
exterioara stéanga/dreapta a utilajului tangenta la conturul exterior al parcelei circulare si apasati punctul A pentru a

genera traiectoria de lucru.

.ﬁl 3.4 km/h December 6, 2021 10:24

Please enter parcel name

Circular operation-radius ~»
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Mode 2: Metoda tangentei: se marcheaza conturul parcelei circulare cu marginea exterioara a utilajului pe aceeasi
parte. Apasati punctul A, apoi la fel marcati punctele B si C; traiectoria de lucru se genereaza dupa marcarea

punctului C

Nota: Cele trei puncte A, B, C trebuie sa imparta cercul in trei parti egale. Adica, schema manual.

3.4.5 Setarea modului de lucru in bucla

Apasati punctul A la marginea parcelei pentru marcare, conduceti manual vehiculul la celalalt capat al marginii si
apasati punctul B, apoi conduceti manual un tur complet pe marginea parcelei, marcand pe rand punctele Csi D la

colturi, pentru a genera traiectoria de lucru

rarcels @ 3.4 km/h

Please enter parcel name

Selectati modul bucla ca tip de mod de lucru

Nota: Modul de lucru in bucla se poate folosi doar pe parcele regulate, patrate sau dreptunghiulare
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3.5 Autoghidare

Pictograma Stare indicata Functie
Portocaliu Autoghidarea este pregatita Apasati pentru a porni autoghidarea
Verde Sistemul este in autoghidare Apasati pentru a opri autoghidarea
Rosu Sistemul nu poate porni autoghidarea Autoghidarea nu poate porni, verificati defectul

3.6 Oprirea

Opriti sistemul de navigare apasand comutatorul de pe lateralul
afisajului

IV. FUNCTII UZUALE

4.1 Calculul distantei intre treceri

Conditii de baza: precizia mersului in linie dreapta este normala, latimea si decalajul utilajului sunt setate corect, iar
utilajul este bine fixat, fara joc.

Pasii de reglare

a. Lucrati cu autoghidare, faceti doua treceri la viteza constanta si masurati distanta dintre treceri actuala. (Nota:
latimea de lucru este distanta dintre cele mai exterioare doua brazdare de semanat)

b. Colectarea datelor: la imbinarea curenta, gasiti o portiune cu precizie in linie dreapta de 0 ~ 1cm, masurati de trei

ori, la distante diferite, latimea imbinarii, calculati media si diferenta dintre valoarea reala si cea ideala.

c. Introducerea datelor: selectati directia reala a abaterii Imbinarii, introduceti diferenta si apasati ,,OK” pentru a
finaliza ajustarea rapida a imbinarii randurilor.




Puteti muta traseul de navigare spre stanga si spre dreapta pentru a-l aduce in pozitia dorita

Mutare la stanga: apasati ,Drag”, traseul de navigare se muta la stanga Mutare la dreapta: apasati ,Drag”,
traseul de navigare se muta la dreapta Restaurare linie AB: toate mutarile sunt sterse si se restaureaza prima

linie AB a parcelei curente. Mutare aici: muta traseul de navigare in locul specificat

drag Fesbary
O]

s fur bl
]
ol ug u ik i drive
Ty

4.3.1 Partajare pe un singur utilaj
Utilizatorul 1 creeaza o parcela noua. Dupa trasarea liniei AB, apasati ,,Send Plot” din butonul ,Operation” pentru

a partaja linia AB cu Utilizatorul 2. Puteti apasa si ,,Upload Plot” pentru a incarca linia AB in cloud.

" A informstion
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Note:
1. Utilizatorul 1 introduce ID-ul dispozitivului Utilizatorului 2
2. Utilizatorul 2 asteapta mesajul de partajare in interfata principala si apasa ,Accept” pentru a primi linia AB de la Utilizatorul 1.



4.3.2 Parcele din apropiere

Parcelele din apropiere au mod lista si mod harta (disponibile doar cu retea) Utilizatorul poate importa linia AB

necesara pentru lucru din modul lista sau harta al parcelelor din apropiere.

et filad

Locatia parcelei curente poate fi marcata prin pozitia vehiculului; apoi, cand vehiculul se apropie de pozitia

marcata in autoghidare, veti fi avertizat

| gk i drim
rAEEEST
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4.5 Mod simplu

in interfata normala, apasati pictograma ,.Simple Mode” pentru a intra. Modul are text mai mare si functii mai
simple. Functiile si informatiile necesare sunt la indemana. Apasati pictograma din ,Simple Mode” pentru a reveni
rapid la ,Normal Mode”

Nota: Pentru reglarea vehiculului, folositi modul normal; reglarea nu este posibild in modul simplu.

4.6 Camera

Camera sistemului poate monitoriza in timp real lucrul utilajului. Apasati butonul camerei din coltul din stanga sus

pentru a o porni sau opri
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4.7 Hotspot WiFi

Va puteti conecta la retea prin hotspot-ul WiFi al telefonului mobil

B n Bl

4.8 Curatare interfata, resetare date, resetare punct B

Curatare interfata: apasati butonul ,Clear Interface” pentru a sterge traiectoria parcursa in parcela curenta
(traiectoria de lucru galbena) Resetare date: apasati butonul ,,Reset Data” pentru a reseta linia AB a parcelei
curente si traiectoria parcursa. Resetare punct B: daca punctul B a fost trasat gresit, apasati butonul ,,Reset Point

B” de pe ecran pentru a-l reseta.

o

=]
uh J2:haip pRIETEE

e
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4.9 Parametri

Lateral se refera la abaterea laterala, iar heading la abaterea unghiului de directie. Teoretic, sensibilitatea se
mareste cand reactia directiei vehiculului la abatere este insuficienta si se micsoreaza cand reactia directiei la

abatere este excesiva.
Valoare recomandata Compensare teren: 50 castig la viraj: 4 Mod universal (inlet 120-lateral 70-

heading 30) Mod teren tare (inlet 120-linie dreapta 120) Mod teren moale (inlet 120-lateral 70-
heading 30) Mod adaptare completa (inlet 120-lateral 70-heading 30)

in general se foloseste modul universal; pe teren moale se foloseste modul teren moale

| Universal Mode | hard mode soft ground mode Full adagiation
i el mode

Recommended value:120

Lime entry sensitiwity J=1 80 Recommendad value:120

MO Fecommended value50

Sneering gain adjustmeant SO Sl Focommended valued

4.10 Harta live

in interfata principald, ap&sand pictograma de mai jos puteti comuta fundalul intre cel implicit si harta live. in
modul harta live, sistemul afiseaza pozitia vehiculului pe harta satelit, pe baza pozitionarii curente. Functia

necesita conexiune la internet.




Unele functii, cum ar fi intoarcerea automata la capat, se pot folosi doar daca este definit conturul parcelei. in
interfata principala, apasati pictograma de mai jos, apoi alegeti modul de import al conturului. Puteti importa

conturul dintr-un fisier extern sau il puteti inregistra cu instrumentele sistemului.

o T AT g
Sradi g9 M Herda o! AtE BaEd Ty e
r [P e M el

En:tmd’rg,un‘. m n @ '“ @ m - H

In modul de inregistrare din mers, puteti alege metoda de inregistrare dupa forma parcelei curente. De regula, pentru

parcelele cu forma regulata este potrivita metoda marcarii punctelor. Altfel, alegeti metoda urmaririi traiectoriei

vehiculului.
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Dupa crearea conturului, sistemul afiseaza conturul parcelei curente in interfata principald. Fereastra pop-up arata

suprafata si numarul de puncte. Daca nu sunteti multumit de contur, il puteti sterge si recrea.

#7 fiamd
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In interfata principald, ap&sati pictograma de mai jos pentru a configura functia de intoarcere la capat. Verificati

setarile Thainte de utilizare.
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La setarea Intoarcerii la capat, obtineti cel mai bun viraj si mai multa siguranta setand corect numarul de randuri
sdrite, raza de viraj, distanta de rezerva fata de contur si modul capat de parcela. Numarul de randuri sarite: numarul
de randuri dintre urmatoarea linie tinta si linia tinta curenta dupa ce utilajul termina intoarcerea. Setand un numar
rezonabil de randuri, sistemul poate planifica un viraj mai bun pentru utilaj, reducand spatiul necesar pentru
intoarcere si permitand utilajului sa termine Tntoarcerea mai repede. Raza de viraj: setati o raza de viraj pentru utilaj;
sistemul o va folosi la planificarea traseului de intoarcere. Valoarea nu poate fi mai mica decat raza minima de viraj pe
care utilajul (cu echipamentul atasat) o poate realiza efectiv, altfel utilajul s-ar putea sa nu poata parcurge traseul de
intoarcere planificat de sistem. Distanta de rezerva fata de contur: distanta care trebuie pastrata intre traseul de
intoarcere planificat de sistem si conturul parcelei. Conturul parcelei si aceasta valoare determina impreuna pozitia de
lucru a fiecarei intoarceri la capat in parceld. Mod capat de parcela: alegeti intre modul drept si modul contur. Aceasta
setare este folositd pentru strategia de planificare a traseului general de lucru al parcelei in modul de intoarcere

automata.

Mod linie dreapta Mod contur




intoarcere cu o singura apasare

In modul de intoarcere cu o singurd apasare, interfata de lucru pastreazé mereu butoanele de intoarcere la stanga si
la dreapta, plus o setare rapida pentru numarul de randuri sarite in caseta de introducere. Cand apasati butonul de
intoarcere stanga sau dreapta in timpul autoghidarii utilajului agricol, pe interfata apare o linie albastra punctata care
indica traseul de intoarcere. Apoi utilajul se va deplasa automat pe aceasta linie albastra punctata pana ajunge la

urmatoarea linie tinta.

(e L. LA ] o a2
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Intoarcere automata

Mai intai trebuie sa setati un contur pentru lucrarea curenta fnainte de a porni intoarcerea automata. Cand utilajul
agricol se deplaseaza autonom in interiorul conturului, sistemul planifica si executa automat intoarcerea cand utilajul
ajunge la contur. Soferul trebuie sa controleze atent viteza, mai ales la inceputul intoarcerii. Daca viteza depaseste
limita, sistemul considera intoarcerea periculoasa si o intrerupe. in orice altd situatie de urgenta, soferul poate opri

manual autoghidarea si trece la conducere manuala.
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4.13 ISOBUS

Cablajul ISOBUS al terminalului de navigare este urmatorul:

e P -.l
o

n.\ L—'Jq E-—I_ﬁ—l"%F’ﬁ

! Bt

FEEX P1 P2 P3
1
GND
5. mm?
ECU-GND 2
3
PWR
5.0mm?

ECU-PWR rosu

TBC-DIS 5 A
TBC-PWR 6 B

TBC-RTN 7 C

CAN2_H 8 A

CAN2_L 9 B

B 4 =
P4 P5
3
0.75mm?
1 q

0.75mm? 5.0mm?

P6 P7 P8 Bt

5.0mm?

My

@:ON

Py

B I

Identificati pe utilajul agricol cablajul interfetei ISOBUS, ca in imaginea de mai jos:

Conectati interfata P1 a cablajului ISOBUS al terminalului de
navigare (ca in imaginea de mai jos) la interfata cablajului

utilajului agricol, iar interfata P4 la interfata CAN

a terminalului de navigare.

LI
5.0mm?
0.75mm?2
2.5mm?
5.0mm?

0.75mm?

2.5mm?

0.75mm?

0.75mm?

0.75mm?2

0.75mm?

0.75mm?

Pe interfata principala, apasati pictograma urmatoare
pentru a deschide panoul de control ISOBUS pe

pagina ISOBUS UT.
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emanes ta i

o -

e magd AT

Starea incarcarii datelor ISOBUS:
-
Date ISOBUS deconectate Date ISOBUS in incarcare Date ISOBUS incarcate

La prima conectare la utilaj, poate fi necesar un timp de incdrcare. Progresul incarcarii este afisat in partea de sus a
panoului de control.




Deschideti parcela, apoi apasati pictograma din coltul din dreapta sus pentru a intra in interfata de import.

Selectati ,USB Drive” din optiunile de import de mai jos.

016




Sistemul poate importa urmatoarele formate: KML, KMZ, SHP, GEQOJSON si FDATA. Puteti importa simultan un

singur contur si mai multe linii de ghidare, care vor fi create ca parcela locala.

in functie de necesitati, puteti alege forma pe care o vor avea liniile de ghidare adaugate la importul in sistem:

1. Import ca linie de baza: sistemul atribuie automat celelalte linii de ghidare pe baza acestei linii.

2. Import ca linie personalizata: linia de ghidare este importata in forma originala.

Guide line type confirm

=y
(B Inipsort Bl birve

i
) Impart cusiom guiding line
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V. PROBLEME FRECVENTE

5.1 Analiza defectelor din informatiile echipamentului

Fix Normal

Float Echipamentul receptioneaza putini sateliti sau semnalul de
satelit este slab

Stare pozitionare Pseudo-distanta Semnalul statiei de baza nu este receptionat

Punct singular Se calculeaza doar un punct de pozitie
(semnalul nu este receptionat)

NGPS Fara semnal satelit
Neconfigurat Statia de baza nu este configurata
Sursa de date
Normal Normal
Neconectat Verificati cablajul principal
Cutie de control
Conectat Normal
Neconectat Verificati cablajul giroscopului
Senzor de unghi
Conectat Normal

Initializarea are loc cand vehiculul a stat mult

timp pe loc si apoi porneste fnhainte pe o
Unghi roata fata Neinitializat £ 29 R Sl IRl ARihiss o
anumita distanta (viteza este > 1.6km/h)

5.2 Analiza defectelor frecvente

Terminalul nu porneste Siguranta arsa Inlocum siguranta

2 Motorul nu se roteste Defect motor Inlocuiti motorul

a. Inlocuiti terminalul de afisare;
b. inlocuiti cablajul principal al
terminalului de navigare; c.
inlocuiti cablajul principal al
receptorului; d. incarcati bateria/
strangeti cablul de alimentare

a. Defect al terminalului de afisare;
b. Cablajul principal al terminalului
de navigare este deteriorat; c.
3 Ecran negru Ecranul Alimentarea cablajului principal al
clipeste receptorului este intrerupta; d.
Cablul de alimentare/baterie slabit

4 Autoghidarea se opreste Conexiune cablu anormala Verificati conexiunea cablului
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