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Schéma de cablage

Remarque : f - Antenne Electrode négative
) . . A - } . . intelligente
Ne pas installer ou retirer I'antenne ventouse ou brancher/débrancher les cables série lorsque I'appareil est sous tension. -

Veillez a ce que les exigences en matiére d'alimentation du dispositif soient respectées, en utilisant une source d'alimentation 12-24V DC avec un courant nominal d'au moins 15A.

Electrode positive

|

1.
2.
3. Ne continuez pas a utiliser des cébles de connexion endommagés. Remplacez-les rapidement pour éviter d'endommager inutilement I'équipement ou de nuire & ses performances.
4. Les dommages causés par des cas de force majeure (foudre, haute tension, collisions) ne sont pas couverts par la politique de réparation gratuite de I'entreprise.

5.

Ne pas démonter le boitier du produit, sous peine d'annulation de la garantie.

fusibl
6. Le systéeme n'étant pas doté d'une fonction d'évitement des obstacles, une personne doit étre présente lors du fonctionnement automatique. Si le véhicule s'approche de personnes, ] ueible
d'animaux, d'arbres, de fossés, de batiments, etc. Les problémes résultant d'une intervention manuelle pendant le fonctionnement automatique (comme le fait que l'opérateur quitte la [_ = =
cabine ou que des problémes de tracteur surviennent pendant la conduite automatique normale) ne relevent pas de la responsabilitt de ComNav Technology Ltd.
7. AG501 Le systéme autosteer Pro ne peut pas contrdler la vitesse du véhicule. L'opérateur doit ajuster manuellement la vitesse du véhicule pour assurer un fonctionnement sdr et Liaison de l Périphérique Contréleur manuel '
données RADIO d'alimentation 5v (en option)

éviter un renversement ou une perte de controle.

8. Pendant les tests, I'étalonnage et le réglage, lorsque le systeme d'autoguidage AG501 Pro est activé, il prend le contréle du systeme de direction du véhicule, ce qui peut entrainer l
des mouvements imprévisibles de I'arbre de direction ou des roues. Avant de démarrer le véhicule ou d'activer le systeme de navigation, assurez-vous que toutes les personnes et
tous les obstacles sont en position de sécurité afin d'éviter toute blessure ou tout dommage matériel.

9. Le systeme d'autoguidage AG501 Pro n'est pas autorisé a étre installé sur des véhicules circulant sur des routes publiques ou dans des lieux publics. Assurez-vous que le

systeme est hors tension avant de conduire sur des autoroutes ou dans des lieux publics. l interrupteur
10. Avant et apres I'utilisation, vérifiez que le récepteur GNSS A100 Pro n'a pas bougé et que le capteur d'angle de roue avant n'est pas desserré. ; 4 S0 Tablette
Sortie de données Capteur
11. Pendant I'utilisation, éloignez I'équipement des champs électriques puissants, des champs magnétiques, des lignes a haute tension et des tours de radiodiffusion pour éviter les dangle de
interférences. roue avant Moteur

Remarque : linterface A est un port Lemo autobloquant a 7 broches. Veuillez aligner la position d'installation (point rouge sur point rouge) lors de l'insertion. 4G
Lors de I'extraction, vous devez appuyer sur le métal blanc prés de I'extrémité intérieure de l'interface, et ne pas faire tourner le connecteur.



| . Installation

A-Inspection du déballage

Moteur
Moteur et cable de la

tablette

Volant

Capteur d'angle de roue Tablette et antenne
avant et cable d'alimentation intelligente

B-Installation avec le support de la tablette

B1 Installer le support de la B2 Tablette installée dans la
tablette cabine




C-Installation du volant et du moteur

C1 Installer le volant sur le moteur

1
ol

Install the spline

Cofirmer |'adéquation de la cannelure
au
au tracteur avant I'installation

Apreés linstallation

vis fixée

C2 Installer le support en U
(La méthode d'installation suivante est la plus typique) moteur

C3 Installer le support du

R e

m 6ap

Installer le support Apres linstallation

Vedillez retirer le volant d'origine Tighten the screws on both Installer le support
d'origine avant l'installation les cotés assurent la

symétrie gauche-droite

Apres linstallation




D-Installation de 'antenne Smart E-Installation du capteur d'angle de roue avant

E1 Installer le capteur d'angle de roue avant sur la
sous-plagque

Décoller le papier de protection de la colle 3M au dos de la plaque de
montage de I'antenne et la coller sur |'axe central de la partie sup€rieure
du véhicule.

de I'antenne et collez-1a sur I'axe central du toit du véhicule. Veillez a ce
que le collage soit ferme et a ce que I'endroit ol il est collé soit moins
secoué.

|
. A . |
Utiliser des vis ou de la colle 3M pour fixer le capteur d'angle de roue avant sur la sous-plaque. Le capteur d'angle de roue avant peut étre installé sur les roues gauche ou droite et |
doit étre installé & un endroit qui peut tourner a gauche et a droite en méme temps |

que le pneu. |

I
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Systéme
d'autoguidage
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Pre LDl

‘ Zone de travail ‘ ‘ Statut du satellite ‘ | Etatdu GNSS

‘ ‘ Déviation latérale du véhicule en temps réel ‘

Boussole

Vitesse du véhicule ‘
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< ¢ Fixed
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Bouton des parameétres communs : Sf\mﬂ
Réglage du -Réseau RTK
- Parametres I
- Gestion parcellaire T?T
- Réglage outil Faram
- Menu
-Demi-tour automatique /."- E“
-Fin de tache i =38
Piste Field U-Turn
-
1= =1 ?@
Implement Finish work

104

Menu

Track

de travail

Numéro de la ligne

‘ Signal du réseau WIFI et de la carte SIM ‘

Heure locale

Boutons de fonction :
Affichage Luminosité

101028670000

Perspective Commutation
Quitter

o-l-o
mim

Nudge

|l
“1

Handover

/\

(]

Create

Aide :
Ouvrir le guide d'initiation a la
téléassistance

Boutons de fonction communs
: Décalage de la ligne

Etalonnage de la ligne

Créer une ligne

Bouton de démarrage/arrét de

I'autoguide




lll. Processus de fonctionne

2. Créer un véhicule et le mettre en
ocuvre

1. Ouvrir le logiciel

< T e (Bl B~
User Agreement 3 (7)
g{a Step 1 'in‘t.;:::.:‘“ﬂ 10 - “ ’:_-\ o o
Aft this statement y of 49 terma, p
Agree buttan below, you indica 4 agree tn all the 1en o \ - (
You understand and hove the ability 10 use this system comeatly,
2 You a1e responsible for the secure operaton of the entire syster
3} Thiy gystem | pspuedible for any acoldents, negligence of resulting lo sse Ul he use of thi f joes |
as sibdity.
ns durmnyg sut
- Height of antenna from ground m:‘::{:: :‘E z‘:m;l’?m'
s O @nm m @ m
Model
L= =D e
Enter miock mods
“ Saisir les informations relatives a I'antenne intelligente
Saisir les informations relatives au véhicule
Lorsque vous démarrez AG501 Pro pour la premiére fois, le contrat d'utilisation s'affiche comme indiqué sur la figure. Veuillez lire attentivement le contenu Saisissez les informations relatives a I'installation de I'antenne
et passer & l'interface suivante aprés avoir cliqué sur le bouton Accepter. . o ) . Intelligente.
Apreés avoir cliqué sur le bouton suivant, le systéme passe

automatiquement a la premiére étape du processus de |'assistant.




g@ Step 1: Crente Vet and 5 w0 ” _ X gg Step 1: Create Vetiche and
Amplernent o g imolernent

Implement name

ﬂ l m l l 'lmplernenlwklh{m)

nq“g-‘u—» from rear wheal mis 1o

8 Mot vt

install the front wheel angle

peasinn 1 A e ) [ vandover row wicth(m)
o i ﬁ
Front wheel spacing of tractor '
0 il il ! LEf el 1 | [ oftset lef and right
., o T @ Qo
] ] ]
Saisir les informations sur le véhicule Saisir les informations relatives a I'outil

Mesurez les dimensions conformément & I'image, entrez la valeur correspondante. Choisir d'installer ou non le capteur d’angle de roue avant.
Si vous n'installez pas le capteur d’angle il faudra réaliser la premiére étape du calibrage (sensibilité avant) manuellement.
Ensuite veuillez saisir la largeur de travail réelle de I'outil.

3. Configuration du signal

CORS Datalink  PPP  Singla Paint Smacthing » s & CORS Detalink FPPP  Singk PointSmoothing >
crik.net ¥ iU asioM -
2101 v Prozocot RANSED v
NEAR v &, Coaned i =
Centiepde Froguenty, = t + ‘
Centiepde Bawdrste 4590 ¥

forward ecror corrctinn

Catahnk type =X -

m

Connecter le CORS - RTK Connecter laliaison de données
Aprés avoir créé le véhicule et I'outil, e systéme passe automatiquement a Les utilisateurs peuvent choisir d'utiliser CORS, Datalink ou PPP pour obtenir des
la deuxiéeme étape de la configuration du signal. Renseignez les données différentielles en fonction des conditions sur site. Nous recommandons
informations suivantes : crtk.net / 2101 / NEAR (majuscule) / centipede / d’activer la connexion PPP (5-10cm), celle-ci permettra de compenser les
centipede. Lancer le démarrage de la connexion assurez-vous que la possibles pertes de réseau RTK.

tablette soit connecter & internet en partage de connexion ou une carte SIM




CORS Datalik PPP  Single Point Smoothing

PPP seurce

ATK pasition hold time:

Connecter le PPP - RTX

Remarque :

1. CORS (RTK réseau) : Assurez-vous que le signal Internet est stable et bon,
et connectez-vous au compte Ntrip local obtenu auprés du revendeur.

2. Liaison de données : Assurez-vous que la configuration de la station de
base et du logiciel est cohérente et que les deux antennes sont connectées.
3. PPP : Les services PPP ne nécessitent pas |'utilisation de signaux 4G et de
signaux de liaison de données. Prend actuellement en charge les services
de haute précision Beidou B2B et Galileo HAS. Apres 15 a 20 minutes de

convergence des signaux satellites, la précision peut atteindre 10 & 15 cm.

4. Processus de calibrage du véhicule

Step 3 Vebicis omibration Please park the vehicle and drive
e forward at a speed of 2km/h o higher
until the erer is resolved.

Curront spend 0.1 km/h

Heading is not initialized

¥

Initialisation du cap

Arrétez d'abord le véhicule et avancez a une vitesse supérieure a 2 km/h
jusgu'a ce que l'invite passe a "Initialisation du cap".

Step 3 Vebicin oathration 1. Start vehicle an flat ground and center steering
@ provess wheel,
2 Drive vehicle at a speed greater than 2.0 km/,

3. Click Start button and release the steering wheel
4. Want for the progress bar tocomplate calibration.

o+

1 spoed 0.3 km/m

Régler de maniére adaptative

En fonction des invites textuelles affichées a I'écran, faites avancer manuellement le
véhicule & une vitesse supérieure a 2 km/h sur une route plate sans obstacle devant
vous. Une fois que le véhicule est stable, lachez le volant et cliquez sur
"Démarrer". Le systeme d'autoguidage contrélera le véhicule pour qu'il avance en
forme de S sur une certaine distance. Attendez que I'écran vous indique que I'étalonnage
est terminé. Reprenez ensuite le volant manuellement en temps voulu




5. Opérations de base

o @ a G

Attitude adjust
1 Drive tractar toa fat hard ground. Cument speed 4.0%mh
2Click ‘Autosteer’ to star calibraticn. Maintain 2
gpeed of 3-6kn/h and autosteer forward SOm until
Progress reaches 50%

23 AL 50% progress, make 8 manual U-turn and elick
‘Autosteer’ again to return 1o starting paint A.

0%
Roll zero0.0 Pitch zere:0.0

Chok ‘Autosteer to start calibration

e |
Tractor heading initialization unfinished i
- Stop first, Drive tractor forward with speed >3km/h |

Réglage de l'attitude

Créer une nouvelle tache Créer une tache en ligne droite
Tout d'abord, conduisez le tracteur sur un terrain plat et dur. Si le cap n'est pas initialisé lors d'une utilisation ultérieure, veuillez Avant d'utiliser le systéme I'autoguidage, les utilisateurs doivent créer Prenons I'exemple de la nouvelle opération "Ligne droite".
Cliquez ensuite sur "Autosteer” pour lancer le calibrage. Maintenez une vitesse de 3 a . N . L. N . N . i
4 ) ) p : g ) ) suivre avancez & une vitesse supérieure a 2 km/h jusqu'a ce que linvite une nouvelle ligne.
6 km/h et faites avancer l'autoguidage de 50 m jusqu'a ce que la progression atteigne
50 %. passe a "Initialisation du cap"

Lorsque la progression atteint 50 %, faites un demi-tour manuel et cliquez & nouveau sur
"Autosteer" pour revenir au point de départ A.




Cliquez sur l'icéne du volant dans le coin inférieur droit pour commencer. L'icéne colorée indique que I'autoguidage est activé
I'autoguidage. Le blanc signifie qu'il n'est pas activé.

Baseline information

Distance from previous point: 13,60 m

Point de repére A Marquer B Activer I'autoguidage Désactiver l'autoguidage

Si des problemes de performance sont observés pendant les tests, il peut étre nécessaire d'ajuster les parametres. Sans capteur d'angle réglage conseillé sensibilité avant (10-15)
Veuillez conduire le véhicule jusqu'a la position appropriée et cliquez sur A pour marquer le point. Conduisez manuellement le véhicule jusqu'a la compensation (2-7) / Avec capteur d'angle calibrage automatique conseillé.
position appropriée et arrétez-vous au point B et cliquez sur B. Le point B doit &tre situé & au moins 10 meétres du point A, Les erreurs d'installation, telles qu'un placement incorrect de 'antenne ou des supports d'outils mal adaptés, peuvent entrainer des déviations lorsque
l'autoguidage est enclenché. Pour y remédier, il est essentiel de saisir avec précision la largeur réelle de l'outil et la largeur de la rangée de transfert

avant de commencer les opérations.




6. Comment marquer les points d'autres taches

Ligne droite Demi-tour Courbe Cap A+ Cercle concentrique Rateau diagonal
automatique




/. Décalage de la ligne 8. Parametre de base

109371277000 Remarque : déplacez la ligne de guidage vers la gauche ou la droite en

()

. A fonction de la valeur saisie. Aprés avoir ouvert le bouton de raccourci, vous L
Sigoad st ",7 L . V4 Fi d steeri
CI : L...A. ,5! pouvez utiliser les boutons gauche et droit au bas de I'écran pour vous s 30
e .
?'? déplacer rapidement
* p p : Farward steeing
Pareen compensation
38 Actualisé : Déplace la ligne de guidage initiale vers la position actuelle du
) /22 Fevese st
Missicn véhicule. sensitivity
Effacer tout : Efface toutes les opérations précédentes de déplacement vers pudvedrrilasy
£ Fmtool la gauche et la droite et revient a la ligne de guidage initiale.
Réinitialiser B : Réinitialiser le point B pour générer les lignes de guidage.

Parametres d'ajustement

Si le volant tourne trop vite ou trop lentement pendant I'autoguidage, I'utilisateur
peut cliquer sur "Paramétres" a gauche de I'écran pour accéder rapidement a

I'interface de réglage des parametres de base.

Sensibilité de la direction avant . Contrdle la vitesse a laquelle le volant tourne. Plus
la valeur est élevée, plus le volant tourne rapidement. La valeur par défaut est 30.

Compensation de la direction avant : Obtenue a partir du parametre Ajuster de
maniere adaptative. Plus la valeur est élevée, plus I'amplitude de rotation unique du
moteur est faible. Il est recommandé de régler cette valeur a une valeur inférieure
de 5 a la valeur de la sensibilité de la direction avant.

- Sans capteur d'angle réglage conseillé sensibilité avant (10-15) compensation (2-7)

- Avec capteur d’angle calibrage automatique conseillé.



V. Réglage outil

1. Déterminer la largeur de travail

Implement width

Définir la largeur de la machine et la largeur de la rangée de transfert

Cliquez sur "réglage de l'outil" pour accéder a la page de réglage de la
largeur de I'outil. Cette page vous permet de régler deux paramétres clés :
la largeur de I'outil, qui est la largeur de travail réelle de I'outil, et la largeur
de la rangée de transfert, qui est la distance entre deux rangées de travail
adjacentes. Une opération d'essai sur une parcelle vierge permet de s'assurer
que les données sont exactes.

2. Etalonnage de la ligne

Ajustement rapide de la rangée de transfert

Avant d'utiliser cette fonction, assurez-vous que la largeur réglée de

Rangée de transfert Largeur réelle de 'outil I'outil correspond a la largeur de travail réelle et que la rangée de transfert est

(Largeur de travail de I'outil dans le champ) exacte.

- N?‘!

Par exemple, le véhicule roule comme indiqué sur la figure, la largeur de
I'outil est réglée correctement et la rangée de transfert est réglée sur Om.
Cependant, au cours de la deuxiéme rangée d'opérations, le tracteur se
déplace de 10 cm vers la droite. Dans la section "Etalonnage de la ligne"
sur le cété droit de I'interface principale du logiciel, sélectionnez "Droite"
et entrez "10 cm" comme valeur pour effectuer le réglage rapide.




3. Modifier les parametres du
véhicule

4. Téléassistance

ws: mHE . -

) e

Type Pugulat tragtee

Moded

sntenna front and rear position
Antenna Left-Right offzet

Front wheel gyro
Speed made

. B 761 800773 a
L.

Ramote assistance Beginnec Gude

Informations sur le véhicule

APP & distance

En cas de probléme, veuillez contacter le personnel technique a temps. Si nécessaire, l'identifiant et le mot de passe du logiciel a distance peuvent étre fournis aux

techniciens pour qu'ils puissent résoudre les problémes a distance.
Vous pouvez modifier les parameétres du véhicule sur cette page.




5. Guide du débutant

Beginner Gulda

1 Understand the Main Interface.

. 2 How to sat imolement quickly

Remote assistance 3 How 1o create straight line task

4 How 1o uee Adust Handover Row quickly

& How to use Nudge

Lorsque vous utilisez le logiciel pour la premiére fois, vous pouvez cliquer sur "Aide - Guide du débutant" pour vous familiariser avec les

icones de linterface et apprendre a utiliser les principales fonctions.

Avis de non-responsabilité :

Ce document fournit des informations sur les produits de ComNav Technology Ltd. Ce document ne transmet pas, par implication, préclusion ou autre, de brevet, de marque, de droit d'auteur
ou de droits de propriété de la société ou d'une tierce partie, ni de droits ou de licences y afférents. Outre les responsabilités énoncées par ComNav Technology Ltd. dans les conditions
de vente de ses produits, la société n'assume aucune autre responsabilité. En outre, la société ne donne aucune garantie expresse ou implicite concernant la vente et/ou I'utilisation de
ses produits, y compris 'adéquation du produit & un usage particulier, la qualité marchande ou la responsabilité en cas de violation de brevets, de droits d'auteur ou d'autres droits de

propriété intellectuelle. La société peut modifier les spécifications et les descriptions des produits & tout moment et sans préavis.

Nous vous remercions d'avoir acheté le systéme d'autoguidage de notre société. Veuillez lire attentivement ce manuel avant d'utiliser ce produit afin de pouvoir I'utiliser rapidement, correctement et en toute sécurité.
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