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|. Declinarea responsabilitatii

1. Declinarea responsabilitatii

Acest document ofera informatii despre produsele Heilongjiang Huida Technology Co., Ltd.
Documentul nu transfera, implicit, prin estoppel sau in orice altd forma, niciun brevet, marca,
drept de autor, drept de proprietate sau vreun drept ori licenta aferenta ale acestei companii sau
ale vreunui tert. Cu exceptia responsabilitatilor mentionate de Huida in termenii si conditiile de
vanzare ale produselor sale, compania nu isi asuma nicio alta responsabilitate. De asemenea,
compania nu ofera garantii exprese sau implicite privind vanzarea sau utilizarea produselor sale,
inclusiv garantii de adecvare pentru un anumit scop, de vandabilitate sau raspundere pentru
incalcarea brevetelor, drepturilor de autor sau altor drepturi de proprietate intelectuala.

Compania poate modifica oricand specificatiile si descrierile produselor, fara notificare prealabila.
All rights reserved ©2019-2025, Heilongjiang Huida Technology Co., Ltd. reserves all rights.

2. Tehnologie si servicii

Daca nu gasiti informatiile necesare in acest manual, contactati tehnicienii care au
instalat sistemul. Ne puteti contacta si la linia nationala de asistenta clienti Huida:
400-888-0787; va vom sta cu drag la dispozitie. Interfata afisata este o versiune de test.

Pentru situatia reala, consultati functiile interfetei efective.



l. Instructiuni de utilizare a produsului

1. Instructiuni de utilizare a produsului

Cititi cu atentie toate materialele livrate cu produsul inainte de utilizare,
pentru a intelege modul de utilizare si masurile de precautie.

Nu dezasamblati echipamentul fara permisiune, pentru a evita pericolele
de siguranta. Daca este necesar, contactati specialisti. Cand specialistii
dezasambleaza echipamentul, alimentarea trebuie oprita in prealabil;
nu dezasamblati niciodata sub tensiune.

*Nu conectati acest echipament decat respectand strict cerintele din
manual. Evitati deteriorarea echipamentului si riscurile de siguranta
cauzate de conexiuni gresite.

*La alimentarea acestui produs (sistem de autoghidare), respectati cerintele
de alimentare ale echipamentului (tensiunea trebuie sa fie intre 9~35V).

*\erificati fiecare cablaj al produsului. Daca este deteriorat, inlocuiti-I la
timp, pentru a nu afecta functionarea si a evita riscurile de siguranta.

Nu desfaceti singuri carcasa niciunei componente a produsului; in caz
contrar, nu se va asigura reparatia.

Acest produs nu are functie activa de ocolire a obstacolelor. Prin urmare,
trebuie sa fie prezenti cand sistemul de autoghidare functioneaza, pentru
a supraveghea permanent siguranta din jur.

*Sistemul de autoghidare nu poate controla viteza vehiculului. Operatorii
trebuie sa regleze manual viteza intr-un interval sigur si rezonabil.

«In timpul testarii sau calibrarii, sistemul de autoghidare preia controlul
directiei vehiculului. Volanul, rotile sau alte parti ale vehiculului se pot
misca imprevizibil. La pornirea



vehiculului sau activarea autoghidarii, asigurati-va ca zona este sigura,
pentru a preveni ranirea persoanelor sau pagubele materiale.

*Vehiculele echipate cu sistemul de autoghidare al companiei noastre nu au
voie sa activeze autoghidarea pe drumuri publice sau in locuri publice.

inainte de fiecare utilizare, verificati dacd vreo componenta a
echipamentului este deteriorata sau anormala. Folositi produsul doar
daca toate partile echipamentului sunt in stare buna de functionare.
Daca la verificare gasiti anomalii sau piese deteriorate, remediati-le la
timp sau contactati service-ul.

» Accidentele cauzate de utilizarea neregulamentara in timpul autoghidarii
operations have no relation to Heilongjiang Huida Technology Co., Ltd.



2. Sfaturi de siguranta

Cand functia de autoghidare este activa, soferului ii este
’ strict interzis sa paraseasca cabina.

Este strict interzisa utilizarea sistemului de autoghidare in
afara orelor de lucru sau a zonelor de lucru.

@

Folositi echipamentul strict conform manualului; modificarea
arbitrara a parametrilor software este interzisa.

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

in timpul utilizarii, protejati de apa dispozitivele din cabina.
Luati masuri de protectie a echipamentului la spalarea
vehiculului etc.

Sistemul de autoghidare nu poate controla viteza, de
aceea operatorul trebuie sa regleze manual viteza pentru
o conducere sigura.

Demontarea neautorizata a echipamentului este strict
interzisa; in caz contrar, nu se acorda garantie.

®© [ 8




Il . Prezentarea produsului
1. Prezentare generala

Sistemul de autoghidare este un sistem esential pentru utilajele agricole
inteligente, dezvoltat si produs independent de Huida Technology, pe baza
tehnologiilor proprii. Sistemul de autoghidare cu navigatie HD818 este dezvoltat si
produs independent de Huida Tech si foloseste un motor cu cuplu mare pentru
actionarea volanului. Este potrivit pentru tractoare, masini de plantat, masini de
stropit, tractoare pe senile si alte utilaje agricole. Validat prin numeroase aplicatii
practice, sistemul ofera un set complet de componente de montaj, fiind compatibil
cu toate utilajele agricole cu volan. La proiectare s-au avut in vedere
particularitatile productiei agricole si ale conditiilor de lucru, rezolvand eficient

problemele reale intalnite in activitatea agricola.

» Creste precizia lucrarilor, respecta cerintele agricole standardizate si
imbunatateste calitatea produselor agricole. ¢ Transforma lucrul manual ,cu
suprapuneri mici si fara goluri” in lucru automat ,fara suprapuneri si precis”,
crescand mult eficienta. * Prelungeste timpul de lucru al utilajelor — acestea pot
lucra cat timp operatorii se odihnesc, iar lucrarile se pot face si noaptea. ¢
Utilizarea simpla reduce efortul soferului si cerintele de calificare ale operatorilor.



2. Componente principale

Denumire dispozitiv

/

Imagine

Antena GNSS

Terminal de afisare

Volan electric
Motor

Giroscop




IV. Utilizarea produsului

1. Terminalul Interfata este

prezentata mai jos:

SIM card
SIM card
Type C

Power button

Speaker Speaker

Visual Main

(12pin)  (34pin) (34pin)

2. Pornire/QOprire

Tineti apasat 3 secunde butonul de pornire al terminalului pentru a porni
sistemul de navigare.



3. Autentificare cont

Autentificati-va in cont pentru a utiliza Vectoris Pro. Sistemul gestioneaza informatiile
operatorilor si datele de productie prin conturi individuale si ofera servicii de date la
nivel de platforma. Fara autentificare, toate cardurile de productie de pe ecranul
principal sunt afisate in gri. Apasati cardul de autentificare din coltul stanga-sus al

ecranului principal pentru a accesa contul.

_@ @; ;I'I -l“ ? 29000108

2026-01-16 15:02

Farm oversea team No vehicle @ No implement o

6 o o

a No task >

farmCenter_task_operation_technique

ha 0“

3 No field

Associated farm

% No material

Material type
i

Exista doua metode de autentificare:

Autentificare cu cod QR — Scanati codul QR cu Huida Ag App; potrivita pentru
membri personali sau obisnuiti.

Please scan the QR code with HD Ag APP to log in

Autentificare cu cod de autorizare — Introduceti codul de autorizare
emis de platforma organizatiei; potrivita pentru membri temporari.

Please enter authorization code to log in

8



4. Carduri de productie Cardurile de productie includ vehicule, utilaje, sarcini, parcele si
materiale agricole. Ele arata clar configuratia actuala a resurselor de productie si
lucrarea de efectuat dupa intrarea in pagina principala.

© 8Ll al T 2000108

2026-01-16 15:02

Farm oversea team test tractor 818 0 test implement 818 @
yhdr
Winnie 1024 .
¥ o it
[ test Task 818 @ >
“ 0‘

i G)

3 test field 818 @ E

>

Default Farm “
% No material @

T Material type

H (8

1. Cardul vehiculului: in starea normala, cardul afiseaza datele de identificare ale
vehiculului selectat in sistem. Apasati cardul pentru a intra in lista de gestionare a
vehiculelor. Daca vehiculul nu este configurat, cardul va afisa mesajul ,,

”. In acest caz nu puteti intra in Workbench, deoarece este n@cesar un vehicul.

No vehicle (1]

e

2. Cardul utilajului: In starea normal3, cardul afiseaza datele de identificare ale utilajului
selectat in sistem. Apasati cardul pentru a intra in lista de gestionare a utilajelor. Daca
utilajul nu este configurat sau tipul lui nu corespunde tipului sarcinii, apare un mesaj si
nu puteti accesa Workbench.

No implement (1]

3. Cardul sarcinii: In starea normala, cardul afiseazad un rezumat al sarcinii
in curs. Apasati cardul pentru a deschide lista de gestionare a sarcinilor.



Pentru a intra Tn Workbench trebuie stabilita o sarcina; fara sarcina nu puteti continua.

4. Cardul parcelei: in starea normala, cardul afiseaza parcela asociata
sarcinii curente. Apasati cardul pentru a deschide lista de gestionare a
parcelelor. La crearea unei sarcini in Vectoris Pro, trebuie atribuita o parcela.
in stAnga cardului apare imaginea din satelit a parcelei.

5. Cardul materialelor agricole: in starea normala, cardul afiseaza materialele agricole
asociate utilajului curent. Configurarea lor nu este obligatorie, dar puteti apasa cardul
pentru a deschide lista de gestionare a materialelor agricole.

6. Pictograma Gestionarea versiunilor: Apasati pentru a intra in interfata de gestionare a
versiunilor. Puteti vedea versiunile tuturor dispozitivelor conectate si alege metoda de
actualizare.

7. Pictograma Transfer date: Apasati pentru a intra in managerul de date, care cuprinde
metodele de schimb de date cu alte terminale sau dispozitive de stocare externe.

8. Pictograma Workbench: Dupa configurarea corecta a paginii principale, apasati
pictograma ,Workbench” pentru a intra in interfata Workbench.

10



5. Lista vehiculelor

No vehicle

O

Selectati cardul vehiculului pentru a deschide interfata de selectare a vehiculului.

< Vehicle list

1

Y
o

IV

“ —
ll“ l|“ ?

29000108
2026-01-16 15:02

Q, Please enter

Vehicle

&% Do

New Vehicle

©

Name

Brand

Model

Type

Angle sensor

Steering unit

Line entry sensitivity

Lateral sensitivity

Heading sensitivity

6 ©

1. Cautati rapid vehicule introducand cuvinte cheie.

2. Aceasta pictograma indica vehiculul activat in prezent in sistem.

3. Selectati vehiculul de utilizat. Apasati un element din lista pentru a-l

selecta.

4. Afiseaza un rezumat al vehiculului selectat. Derulati in jos pentru mai multe

detalii.

5. Gestionati vehiculul selectat: creare, stergere, editare, activare sau

calibrare.

11




5.1 Adaugare vehicul nou

23000108

L

€ Vehicle list & 8 et 18 1500

\\ Q, Please enter o

Vehicle Brand

o ' ©
Model
Type

Angle sensor
Steering unit

Line entry sensitivity
Lateral sensitivity

Heading sensitivity

[+ o @ B o

rozsatibuonul @ pantry a adauga un vehicul nou.
5.1.1 Informatii vehicul

29000108

2026-01-16 15:02

¢ Add new vehicle L& 80 al al T

Parameter configuration
Name*

. Vehicle info ° Brand

POEOE

E Measurement info ° Madel
Type
g Control info °
m + -
1 Nume Introduceti numele vehiculului in functie de tip. (Obligatoriu)
2 Marca Introduceti marca vehiculului in functie de tip.
3 Model Introduceti modelul vehiculului in functie de tip.
4 T Selectati tipul vehiculului: Tractor pe roti\Tractor pe senile\Articulat
P articulat\Masina de plantat orez\Combina\Masina de stropit autopropulsata
5 - Buton de operare. Apasati pentru a trece la ,Measurement info.”

12




5.1.2 Informatii de masurare

< Add new vehicle = all il & _ 29000108

2026-01-16 15:02

Parameter configuration A* @

Vehicle info ° B* ®

®
D

E Control info o %

A ® ¢ +©

Distanta in linie dreapta intre centrele rotilor fata si spate, unitate:
1 Ampatament . .
m (Obligatoriu)
2 Antena - Distanta in linie dreapta de la varful antenei la sol, unitate:
sol m (Obligatoriu)
3 Antena - axa Distanta verticala de la antena la axa spate, unitate:
spate m (Obligatoriu)

4 Antena - axa centrala Distanta de la antena la axa centrala,
unitate: m
5 Axa spate -

punctul de lucru | Distanta de la axa spate la cuplajul in trei puncte, unitate: m

al utilajului

Vehicul

6 maxima Distanta de la axa spate la punctul barei de tractiune, unitate: m

latimea totala

. Distanta dintre punctele de lucru extreme stanga si dreapta
7 Latime de lucru 8 , - G . ] . .
’ ale traiectoriei de lucru a utilajului, unitate: m (Obligatoriu)

Buton de ogerare. Apasati pentru a reveni la ,Vehicle information” 9 Buton de
operare. Ap&sati pentru a trece la ,,Control information”

13



5.1.3 Informatii de control

< Add new vehicle z all all = _ 29000108

2026-01-16 15:.02

Parameter configuration Anghe sensor @
Vehicle info ° Steering unit @
. Line entry sensitivity @ 120
+—, Measurement info °
Lateral sensitivity @ 70
-0 N
< Control info °
Heading sensitivity ® 30
Terrain compensation factor @ 50
Steering gain adjustment @ 6

= ® « © 0

Selectati tipul senzorului de unghi: ... \ Eticheta in sus \

1 Senzor de unghi ] .
Eticheta in jos

Selectati tipul unitatii de directie: Motor \ Supapa

2 Unitate de directie ) o
hidraulica \ Steer Ready Can

Sensibilitate

3 intrare pe linie | Reactia in faza de intrare pe linie
Lateral y
4 . Momentul corectiilor de volan
pe linie
Directie . . .
5 . Unghiul de oscilatie a volanului
pe linie
Teren . . N .
Ponderea compensarii sistemului la variatii mari de
6 compensare
teren
teren
7 Reglarea castigului de directie Frecventa oscilatiilor
volanului
3 « Buton de operare. Apasati pentru a reveni la
»measurement information”
9 J Buton de operare. Apasati pentru a activa acest

vehicul si a porni calibrarea. Buton de operare.

10 .Save” Apasati pentru a salva configuratia curenta.

Puteti s&ri temporar peste calibrare pentru a finaliza crearea vehiculului inainte de a fi complet pregatit. insa Vectoris
Pro nu permite activarea in Workbench a vehiculelor necalibrate. Cand veti selecta ulterior vehiculul din lista, vi se va
cere din nou calibrarea, iar activarea se face doar dupa finalizarea ei.

14



6. Lista utilajelor

No implement (1]

Selectati cardul utilajului pentru a deschide lista utilajelor.

29000108

2026-01-16 15:07

€ Vehicle list al all &
1 4

Q, Please enter \‘

Name

s, TestVehicle Brand
- Do
Model
& default machine @ Type
Angle sensor

Steering unit
Line entry sensitivity
Lateral sensitivity

Heading sensitivity

o o 15 ©

1. Cautati rapid utilaje introducand cuvinte cheie.
2. Aceasta pictograma arata utilajul activat in prezent in sistem.
3. Selectati utilajul folosit. Atingeti un element din lista pentru a-1 selecta
utilaj nou este selectat implicit ,,Mounted”.
4. Afiseaza un rezumat al utilajului selectat. Derulati in jos pentru mai multe detalii.

5. Gestionati utilajul selectat: creare, stergere, editare sau activare.

6.1 Creare utilaj nou

. ~ B — 29000108
< Implement list © 8l il T 0
Q_ Please enter Application
testimplement Hame
) ¥ (]
Brand
Model
Type
A
B
c
L—— 0 D
[N S——
-]
o o it o

Apasat| butonu| o pentru a introduce informatiile utilajului si informatiile de masurare pentru lucru.
15



6.1.1 Informatii utilaj

< New implement

Parameter configuration
Name* @
Implement info °
Brand ®
a2 )
+ Measurement info o Model @
v @
U-turn parameters o

1 Nume Introduceti numele utilajului Tn functie de tip.
2 Marca Introduceti marca utilajului in functie de tip.
3 Model Introduceti modelul utilajului in functie de tip.

Selectati tipul utilajului: Pregatirea solului \ Semanat \ Prasit \

4 Tip Protectia plantelor \ Fertilizare \ Recoltare \ Plantare legume \
Irigatii \ Transport \ Nivelare teren \ Altele.

5 - Buton de operare. Apasati pentru a trece la ,Measurement information.”

16



6.1.2 Informatii de masurare

& 8l al B | 29000108

< New implement &

2026-01-16 15:15

Parameter configuration
Implement connection method @
Implement info (V] @ A @
=2 .
+, Measurement info ° i g
@ U-turn parameters 0 c
i — D
°
(-] E
? °
-0

Selectati metoda de cuplare potrivita tipului de vehicul si introduceti parametrii conform

masuratorilor reale: latime de lucru, suprapunere, gol, decalaj, latime fizica si distanta
de la boltul de cuplare la punctul de lucru.

1 Metoda de Selectati dupa tipul de cuplare al vehiculului: Tractat /
prindere Purtat
Utilaj
2 Schema Schema parametrilor utilajului pentru masurare exacta. Parametri

Obligatoriu: A Latime de lucru,

B Suprapunere / Gol C Latime fizica,

Utilaj 3
Parametrii utilajului D Decalajul utiIaquui,
E Distanta de la punctul de prindere la punctul de lucru.
Unitatile urmeaza sistemul de masura selectat (implicit m).
4 — Buton de operare. Apasati pentru a reveni la ,Implement Information.”
5 - Buton de operare. Apasati pentru a trece la ,U-turn parameters”

17



6.1.2.1 Metoda de cuplare

Selectati dupa tipul de cuplare al vehiculului: Tractat / Purtat.

< New implement & 9= al il 2 29000108

= 2026-01-16 15:02

Parameter configuration
Implement connection method

Implement info o A

(] -
+, Measurement info ° B*
M

6.1.2.2 Setarea latimii utilajului

Ca in figura, masurati latimea reala de lucru a utilajului Tnainte de lucru: distanta dintre
punctele de lucru extreme stanga si dreapta ale traiectoriei. Faceti media mai multor
masuratori si asigurati exactitatea datelor — altfel va fi afectata precizia distantei intre
treceri. Introduceti latimea masurata.

18



6.1.2.3 Distanta intre treceri

Definitie: distanta dintre doua treceri de lucru alaturate ale vehiculului.

Trecere stanga: trecerea din partea stanga a soferului. Trecere
dreapta: trecerea din partea dreapta a soferului. Suprapunere:
zona suprapusa dintre urmele de lucru. Gol: zona nelucrata

dintre treceri.

Left Pass-to-pass Line:The pass Right Pass-to-pass Line:The pass
on the driver’s left-hand side. on the driver’s Right-hand side.

VECTOR AR .
= i 0 VECTOR MSE
m i 4R

19




6.1.2.4 Latimea fizica

Latimea fizica este distanta in linie dreapta dintre marginile extreme stanga si dreapta
ale utilajului.

6.1.2.5 Decalajul utilajului

Decalajul utilajului este distanta dintre centrul vehiculului si centrul utilajului. Cand
cele doua centre coincid, decalajul este 0. Marcati centrele vehiculului si utilajului la
masurare.

Marcati punctele centrale ale utilajului

20



6.1.2.6 Distanta de la punctul de prindere la punctul de lucru

Este distanta in linie dreapta dintre punctul de cuplare (punctul de prindere) vehicul-
utilaj si punctul de lucru al utilajului.

21



6.1.3 Parametri de intoarcere la capat

€ New implement S Wl i B Fodt

2026-01-16 15:02

Parameter configuration
One-touch U-turn switch
Implement info
o Turning radius
[~ ] i
+— Measurement info °

Ld
,
@ U-turn parameters ° i
’

B + @
1 intoarcere cu o apasare | Activati sau dezactivati butonul de intoarcere la o
la o atingere atingere dupa nevoie
2 Raza de viraj Reglati raza minima de viraj a vehiculului la

intoarcerea cu o atingere

Buton de operare. Apasati pentru a reveni la

! - ~Measurement Information.”

5 J Buton de operare; apasati pentru a apela si salva
acest utilaj.

6 save” Buton de operare. Apasati pentru a

salva configuratia curenta.

22



7. Gestionarea parcelelor

Vedeti rapid informatiile si imaginea din satelit ale parcelei curente din pagina
principala. Apasati cardul parcelei pentru a deschide lista parcelelor, unde puteti

crea, sterge sau edita o parcela.

& 0l al B 29000108

2026-01-16 15:02

Farm oversea team No vehicle o No implement L]
s; Winnie :i
B No task >
farmCenter_task_operation_technique
"

0.00,, 0,

n 3 No field "
Associated farm k’

¥ No material
Material type @

7.1 Lista parcelelor

é Field 1 &? ;'II 'I“ %\ 2026-01-16 15:02

| Q, Please enter

» test field 818
Default Farm
2025-10-28 04:33

field
Default Farm
2025-10-31 03:03

o |e=®

(1) Cautati rapid parcele introducand cuvinte cheie. 2 Comutati intre
(doua sortari: dupa distanta / dupa timp. 3 marcheaza parcela stabilita
(de sarcina curenta. 4 Vedeti imaginea din satelit a parcelei selectate. 5
(Creati, stergeti sau modificati informatiile parcelei.

O

23



7.2 Creare parcela noua Apasati butonul ,, +” de pe ecran

2900

2026-01-16

all all =

1

( Q, Please enter B
» test field 818
Default Farm 0.00
2025-10-28 04:33 g
field
Default Farm 0.00
2025-10-31 03:03 o

Va aparea fereastra de creare a unei parcele noi.

New field

Field name

Associated farm

(2 v

1. Introduceti un nume unic pentru parcela.
2. Selectati ferma asociata. Lista este sincronizata cu platforma; fermele pot fi
adaugate si din aplicatia mobila.

3. Apasati ,, Par?ela nou PN U AR EAF RALRRRE 568 at in lista parcelelor.

4. Apasati ,, o " pentru a iesi din crearea parcelei.
24



7.3 Stergere parcela

& Field &l il

[ Q, Please enter ] B

» test field 818
Default Farm
2025-10-28 04:33

field

Default Farm 0 0.00
mu

2025-10-31 03:03

Selectati parcela de sters din lista parcelelor. Dupa selectare, apasati butonul de

stergere.

in fereastra de confirmare, ap&sati ,, Dup& ste%ere, listREpLrAdioRlghetEHRE 5

automat.

Note:

La stergerea unei parcele se sterg si toate sarcinile asociate. Daca parcela mai
are sarcini nefinalizate, procedati cu atentie. Parcela stabilita de o sarcina nu

poate fi stearsa. Cand este selectata, butonul de stergere este gri si indisponibil.

25



8. Workbench Cand contul este autentificat, vehiculul este creat si calibrat, utilajul este
creat si sarcina este creata, apasati pictograma Workbench.

~ s 2900013b
° VECTOR AGR &E 8 'lll o 2025-10-31 08:19

Farm oversea team test tractor 818 test implement 818

yhdr
S; Winnie 1024 ;“
¥ test Task 818 >
]
1.74,, 0,

A} test field 818
Default Farm =

¥ No material —
IHI Material type

Ecranul va intra in interfata Workbench.

m p:uo a ?.ou @ E.uo (;) ?.no 32 il il f,$ 29000108

2026-01-16 15:20

& e 0 U m O Om @
@ ® a @ ®

1) Bara de stare a lucrului: Arata starea lucrului curent: suprafata lucrata, distanta
parcursa, orele de lucru si viteza medie. Apasati grupul de pictograme din coltul

stanga-
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sus, din orice interfata, pentru fereastra modului rapid de sarcina. Apasati din nou

pictograma sau oriunde pe ecran pentru a o inchide.

2) Setari: Arata informatii despre sistem, precum setari, starea satelitilor, starea SIM, ID-ul
dispozitivului si ora curenta. Din orice interfata, apasati grupul de pictograme din coltul
dreapta- sus pentru a deschide fereastra de setari; apasati din nou aceeasi zona pentru a o
inchide.

3) Linie de referinta: Creati o noua linie de navigare.

4) Comutare linie de referinta: Treceti la alta linie de referinta.

5) Mutarea liniei: Reglati fin pozitia liniei de navigare.

6) Parametri de control: Reglati parametrii de directie si navigare ai vehiculului.
7) Parametri de intoarcere: Activati sau dezactivati intoarcerea la o atingere.

8) Comutator Home: Reveniti la ecranul principal.

9) Field Manager: Vedeti informatiile detaliate ale parcelei curente si modificati

elementele acesteia.

10) Ajutor: Include asistenta la distanta, asistent vocal Al, materiale de descarcat si

tutoriale video.

11) Setare ISOBUS: Reglati parametrii ISOBUS.

12) Comutator camera: Porniti sau opriti camera.

13) Comutator intoarcere la o atingere: intoarcere la capat spre stanga sau dreapta.
14) Comutator traseu: Afisati/ascundeti urmele de lucru.

15) Comutator autoghidare: Activati sau dezactivati autoghidarea.

16) Busola: Afiseaza directia curenta de deplasare.

17) Scara: Scara hartii.
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9. Field Manager in partea de jos a interfetei Workbench, apasati
pictograma de gestionare a parcelei.

EI 6.44 a .jl 73 @ "—'JD:R (;) HUL. , 89 il il a 29000108

2026-01-16 15:02

Ecranul va trece la interfata Field Manager.

< Field management oz il il & 29000108

2026-01-16 15:02
Reference line Boundary

B 01 7

Enable? [ @)

\ ) Tramline

‘ A \ Access Path

Apasati meniul de sus pentru a vedea informatiile detaliate ale parcelei curente si
a modifica elementele acesteia.

Linie de referinta: Puteti redenumi, activa/dezactiva, sterge, apela, seta

Tramline sau Access Path. Contur: Adaugati capete de parcela la conturul

parcelei curente.
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10. Moduri de lucru

Apasati butonul Navigation Tool , selectati linia de baza dorita l , , apoi alegeti

modul de lucru necesar. Apasati ,, (V) " pentru a continua

o n —> 29000108
IEI -0:0] a 9.;02 @ 8'66 (;) EJ;;.G'.D bl 7 &'3 all il = 2026-01-16 15:02

/// Reference line ~ l {

B <&

=0

©O path planning

I:I Record boundary

Moduri de lucru disponibile: linie dreapta AB, linie A+, curba etc.

10.1 Linie AB

1. Selectati modul de lucru Linie AB.

/B
A

2. Conduceti vehiculul la capatul parcelei, cu fata in directia de lucru, si apasati
butonul A Point de pe ecran pentru a seta punctul A.

A

3. Conduceti manual vehiculul la celalalt capat al parcelei, apasati butonul B Point pentru a seta
punctul B si a finaliza linia AB. Distanta minima intre A si B este de 5m.
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4. Apasati butonul de confirmare (Vv verde) pentru a finaliza. Puteti apasa oricand
butonul de anulare (x rosu) pentru a renunta.

© ©

La setarea liniei drepte AB, vehiculul nu trebuie sa lucreze; trebuie sa mearga in gol. La
fiecare schimbare a parcelei, linia AB trebuie resetata. Daca lucrarea nu se termina in

aceeasi zi, puteti incarca parcela anterioara si continua a doua zi.

10.2 Linie A+ 1. Apasati pentru a
selecta pictograma modului Linie A+.

ol

2. Introduceti in caseta unghiul directiei, in grade. La fiecare trecere in modul Linie A+, sistemul
detecteaza directia curenta a vehiculului si o foloseste ca valoare implicita, pentru setare rapida.

/// Reference line

. i

QO Path planning

I:I Record boundary

Referinta pentru directii: Nord geografic = 0° Est geografic = 90° Sud geografic = 180°
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Vest geografic = 270°

3. Apasati butonul de confirmare pentru a finaliza.

10.3 Mod curba in modul curba puteti inregistra un traseu cu segmente curbe si drepte.
Vectoris Pro va folosi traseul inregistrat ca linie de baza si va genera automat linii de
navigare paralele pe ambele parti, la intervale egale cu latimea utilajului curent.

Crearea curbei:
1. Apasati pentru a selecta pictograma modului curba.

S

2. Conduceti vehiculul in pozitia de unde doriti sa incepeti inregistrarea curbei.

3. Apasati butonul de inregistrare pentru a incepe.

©

4. Dispozitivul marcheaza punctul de start pe harta virtuala si afiseaza cu linie punctata
traiectoria reala pana la pozitia curenta a vehiculului. -Pentru un segment drept, apasati
butonul de pauza a Tnregistrarii (traseul parcurs in pauza se inregistreaza ca linie
dreapta).

-Pentru a continua Tnregistrarea curbei, apasati butonul de reluare a inregistrarii.

>

5. Cand vehiculul ajunge la capatul traseului curb, apasati butonul de confirmare pentru
a finaliza. Puteti apasa oricand Cancel pentru a opri si renunta.

10.4 Cerc In modul cerc, Vectoris Pro ofera trei metode de definire a cercului, ca sa o
alegeti pe cea optima dupa conditiile din teren. Crearea cercului 1. Apasati pentru a
selecta pictograma modului cerc

O

2. Apasati caseta de selectare a metodei de creare a cercului, apoi alegeti metoda din

lista derulanta pentru a seta cercul de referinta.
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/// Reference line

B e L

A A @

Three point method v

Diameter method A
Radius method
oo

Three point method

Metoda diametrului: Definiti cercul inregistrand un traseu pe diametru de cel putin 15m.

Metoda razei: Definiti cercul setand pozitia punctului O (centru) si a punctului A (orice
punct de pe circumferinta).

Trei puncte: Definiti cercul setand pozitiile a trei puncte distincte (A, B, C) de pe
circumferinta.

¢
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10.5 Linie AB (introducere coordonate) Daca aveti deja coordonatele
punctelor A si B, puteti crea linia AB direct, introducandu-le.

1. Apasati pentru a selecta pictograma Linie AB (introducere coordonate).

A=

2. Introduceti latitudinea si longitudinea punctelor A si B, apoi apasati pentru a ﬁn&za
linia AB.

/// Reference line

N

o)

A O ‘A (T

Lat:

Lon:

Lat:

B

Lon:

Latitudinea si longitudinea se introduc in grade zecimale (DD), cu pana la 7 zecimale.

10.6 Linie A+ (introducere coordonate) Similar cu linia AB, Vectoris Pro permite si
crearea liniei A+ prin introducerea coordonatelor.

Introducerea coordonatelor pentru linia A+: 1. Apasati pentru a selecta pictograma Linie
A+ (introducere coordonate).

e
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2. Introduceti latitudinea si longitudinea punctului A si unghiul directiei dorite, apoi
apasati Confirm pentru a finaliza.

’Zp Reference line

© 4o |G

Lat:
+
A Lon:
Az:
QO path planning >

34



. Autoghidare

Sistemul este gata de autoghidare Apasati pentru a porni
autoghidarea
Portocaliu
G Sistemul este Tn autoghidare Apasati pentru a opri
autoghidarea
Verde
6 Sistemul nu poate porni Autoghidarea nu poate porni; verificati
autoghidarea defectele
Rosu
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12. Mutarea liniei

Pentru a regla fin pozitia liniei de navigare, apasati Nudge in partea dreapta a interfetei Workbench.

EI !'J:!Z\l a .r_},o: @ 0.66 (;) 20::‘ 4 _@_ &:; il il a 29000108

2026-01-16 15:02

Nudge I H
! I
SENE

®
®

=0
L
p

®
® =

()

O O 4@ -

Arata decalajul total fata de linia de navigare
initiala (0). ,-" indica mutare spre stanga; ,,+"
indica mutare spre dreapta.

2 Nudge Left Apasati pentru a muta linia de navigare spre stanga.

1 Cumulat
cumulat

3 Nudge to Here Aliniaza linia de navigare la pozitia curenta a

vehiculului.

4 Nudge Right Apasati pentru a muta linia de navigare

spre dreapta.

5 Caseta valoare Introduceti valoarea mutarii (unitate:

cm).

6 Resetare

navigare Apasati pentru a readuce linia de navigare in pozitia initiala.
de navigare

La intrarea in Workbench cu o sarcina nouad, toate mutarile liniei de navigare se reseteaza automat.
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13. Functii uzuale

13.1 Bara de stare a lucrului Afiseaza datele de lucru in timp real. in timpul lucrului (cu
sau fara autoghidare), apasati zona de functii din stanga-sus pentru a deschide
fereastra. Apasati din nou zona sau orice zona fara functii pentru a o inchide.

test Task 818
test field 818
]

Task progress 0% '

Operation hours Working mileage

11.09h 0.71 km

Manual driving work Autosteering work

area area

0.00 ha 1.74 ha

.
E Operation area : 1.74 ha Operation hours : 11.1 h

1 Nume sarcina Numele sarcinii de lucru curente.

Timpul cumulat de autoghidare. Calculul se opreste cand autoghidarea

2 Ore de este dezactivata. Daca modul de fnregistrare a traseului este manual,
lucru , L <
se include si timpul de conducere manuala.
Distanta cumulata Tn autoghidare. Calculul se opreste cand
3 Distanta lucrata  jytoghidarea este dezactivata. Daca modul de inregistrare a

traseului este manual, se include si distanta parcursa manual.
4 Suprafata conducere manuala Suprafata totala lucrata cu conducere
manuala.

5 Suprafata autoghidare Suprafata totala lucrata cu autoghidare.

6 Lista sarcini
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13.2 Setari Apasati zona pictogramelor de stare din dreapta-sus a oricarei
interfete pentru a deschide meniul de setari. Apasati din nou pentru a-I

inchide.

Lon/ Lat 121.0367884,31.3424537 General @

Elevation 16.4Tm 0
(2]

Speed 0.00km/h iy

Number of satellites 22 B " e

@ Light mode \> Dark mode
Positioning data @
o

Positioning status

Differential delay 1s Sound

Data source type Smart RTK Language @

Data source status | Map

Motor

setting_imu

Setari generale — Tema, luminozitate ecran, volum, sunet alarma,
sistem de unitati si harta din satelit.

Setari WLAN — Conectarea si configurarea retelelor Wi-Fi.

Setari retea mobila — Informatii card SIM si configurarea retelei mobile.

Setari RTK — Configurarea si gestionarea surselor de semnal diferential.

Setari navigare — Personalizarea modului si parametrilor de navigare.

Dispozitive externe — Configurarea accesoriilor externe, precum
camere 360° sau joystickuri cu fir.

Gestionarea licentelor — Servicii de baza, servicii SBAS si functii
software platite.

00000000

Mod demo — Activarea/dezactivarea si configurarea modului demonstrativ,




13.3 Reglarea imbinarii randurilor 1.Pe pagina principala, apasati
cardul utilajului pentru a deschide lista utilajelor. Selectati utilajul care
necesita reglarea distantei intre treceri.

. B P~ 29000108
¢ Implement list &l al & 2O
Q_ Please enter | Application
Name
N Test Implement o
Brand
Model
B default tool
Type
A
B
C
° D
o
(+] o M ©

2.Selectati Measurement Information, unde puteti regla manual parametrii.

29000108
2026-01-16 15:15

¢ New implement & &Ll all B

Parameter configuration
Implement connection method

Implement info ° A
o] E
., Measurement info ° i B*
@ U-turn parameters o : C
. + ° D
RRSRSIRRIVAN. S|
L]
° E
| (]
0
-»
o +

3.Metoda celor trei treceri: Conduceti tractorul in trei dus-intors consecutive. Dupa
pozitia vehiculului la ultima trecere, stabiliti daca abaterea este la stanga sau la
dreapta. Introduceti distanta intre treceri masurata si apasati Confirm.

inainte de calibrare, verificati exactitatea parametrilor utilajului. Suma celor doua
distante masurate (stanga si dreapta) trebuie sa fie egala cu dublul distantei
teoretice intre treceri.
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Exemplu: Daca distanta la stanga este 62 cm si la dreapta 70 cm, iar cea teoretica
este 66 cm, atunci 70 + 62 = 66 x 2, deci parametrii utilajului sunt corecti.

~ n e — 29000108
&} all all = 2026-01-16 15:02

€ Implement offset adjustment

S1 pass-to-pass line S2 pass-to-pass line
0.00 m 0.00 m
Expected pass-to-pass line value : 0.10 m Implement offset value : 0.000 m

13.4 Parametri de control al directiei

E 0‘01. E '002 @ ?,66 G) ?D.O ) _@_ @ ;I'l |I|l ? 29000108

2026-01-16 15:02

Control parameters l f

Line entry sensitivity

120 r
Lateral sensitivity
O, 70 . K
ﬁ Heading sensitivity =~
30 + .=

Terrain compensation factor
- 50 +

" Steering gain

A \
Y A 5m == 6 +

Sensibilitate intrare pe linie----Reactivitatea corectiilor de directie la urmarirea
liniei. Sensibilitate laterala----Momentul corectiilor de volan. Sensibilitate directie----

Amplitudinea corectiilor de directie.
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Factor de compensare a terenului----Ponderea ajustarii folosite de sistem pentru
compensarea variatiilor de teren. Castig de directie----Frecventa oscilatiilor
volanului.

13.5 Gestionarea versiunilor Apasati pictograma de
gestionare a versiunilor de pe pagina principala.

Apoi alegeti metoda de actualizare in coltul dreapta-jos al ecranului:

Actualizare locala: Conectati stickul USB si instalati versiunea
specificata. Actualizare online: Verificare prin retea. Daca exista o

versiune noua, sistemul va va cere sa o descarcati si instalati.

&Q | %\ 29000108

€< Version management 2026-01-16 15:39

Vectoris pro Main control % Guidance control

0.0.0.83.h4 1.0.0.79 testcalibprogress2

@ Motor : Agricultural vehicle GNS Agricultural vehicle IMU
1.0.0.19 VZ.87_69469D_T 2.2

Auto-check for updates when online @ @
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V. HD Digital Ag

Contururile parcelelor, utilajele, materialele, hartile de prescriptie si sarcinile
pot fi create pe platforma si sincronizate cu sistemele de autoghidare HD
marca Huida, drona agricola HD si aplicatia mobila HD Ag, asigurand

sincronizarea completa a datelor intre cele trei platforme.

Platforma HD Ag : www.huidaag.com

Aplicatia mobila HD Ag:
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VI. Probleme frecvente

1. Analiza defectel

or din informatiile echipamentului

Stare pozitionare

Senzor de unghi al rotii
(WAS)

Directig idng&hitializat

Fix Normal

Float Dispozitivul primeste semnale satelit slabe sau
insuficiente
Pseudodistanta Nu se primeste semnalul statiei de
baza.

Punct singular Este disponibila doar o solutie de
pozitionare simpl&.

Invalid Nu se primesc semnale satelit.
Neconectat Verificati conexiunea cablajului
principal.

Conectat Normal

Initializarea poate aparea cand

vehiculul sta nemiscat perioada lunga.
Porniti vehiculul si deplasati-va Tnainte
cu peste 1.6 km/h pentru reinitializare.
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2. Analiza defectelor frecvente

Terminalul nu

. Siguranta defecta inlocuiti siguranta
pornire ’ ; ;
Apasare fara miscare " -
. Defect motor Inlocuiti motorul
miscare ’
Cauza terminal inlocuiti terminalul

Cablajul terminalului deteriorat inlocuiti cablajul
terminalului

Ecran negru/ Cablail brincioal ak theului
abla rincipal, akreceptoryLul . . .
nealimentat Info%uﬁtfl cablajul principal

Ecran
AlpAi Baterie descarcata/ .
palpaie Incarcati bateria sau strangeti
cablaj de alimentare conexiunea de alimentare.
slabit
Autoghidarea se Conexiune anormala a Verificati si fixati cablajul
opreste cablajului conexiunea de alimentare.
neasteptat
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VII. intretinerea echipamentului

* Pentru functionarea normala si durata de viata a echipamentului, intretineti sistemul strict
conform cerintelor specificate. ¢ Este strict interzisa demontarea sau montarea neautorizata
a componentelor principale. Daca este necesar, contactati prompt personalul de service
autorizat. * Utilizati sistemul strict conform manualului de utilizare. « Verificati saptamanal
toate suruburile, cablajele si conectorii — de ex. suruburile de fixare ale controlerului,
senzorului de unghi si mufele cablului de date. Daca gasiti elemente slabite, desprinse sau

deteriorate, strangeti-le sau reparati-le imediat. intretinerea motorului de volan:

» Pastrati motorul de volan curat. Nu lasati praful, pamantul sau alte impuritati sa se
acumuleze mult timp pe suprafata motorului. * Asigurati un mediu de lucru curat. Nu
fnveliti motorul cu carpe, huse de praf sau materiale similare in timpul utilizarii, pentru
ventilare si racire corespunzatoare. ¢ Inainte de fiecare sezon de lucru, verificati daca
transmisia functioneaza lin, daca concentricitatea cuplajului respecta standardul si daca
angrenajul se misca liber. Daca apar blocaje, identificati si eliminati cauza inainte de lucru.
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