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1 Guide rapide

1.1 Mise en marche

Appuyez sur le bouton orange pendant 3 secondes et le systeme démarrera.

Remarque : ne tournez pas le volant lorsque vous allumez le systéme car le moteur
s'initialisera en interne.

1.2 Guide de démarrage

1. Il est nécessaire de saisir le code revendeur et la langue correspondant pour
accéder au logiciel.

! Welcome to ESNav

Please set the system language and organization code first

| - % English > ‘

.......... i

-,

3

2. Sélectionnez le systeme de navigation correspondant, il pourra alors entrer dans
le logiciel.



Welcome to ESNav

Please select your product type

aoad
E s@a
eSteer10 eSteer20 ‘

3. Siles utilisateurs souhaitent modifier le code du concessionnaire, il est nécessaire

d'aller dans [Centre de parameétres -> Parameétres systéme -> Mode de démonstration
-> Parametres du guide de démarrage], puis de répéter le processus a nouveau.

‘_') Settings center @

Agriculture management £3 System settings Data transfer

B Language & units Demonstration mode
2 Alarm settings Production testing >

@ Data & signal output . .
Boot guide settings

<7 Navigation settings

& APN settings

[ Demonstration mode

@& Hardware settings

@ About

x

, Register

@ Privacy securitv

1.3 Enregistrement du logiciel

Accédez a [Centre de parametres -> Parameétres systeme -> Enregistrer] pour vérifier
si le logiciel est enregistré. Veuillez contacter les techniciens Buisard Distribution
lorsqu'il s'avere que les licences U-Turn, RTK, Seeder Pulse Output ne sont pas activées
et fournir le numéro de série de la tablette pour obtenir I'enregistrement en ligne.
D'autres fonctionnalités telles que, ISOBUS UT, TC ou GEO sont payantes.



Settings center @ %
0.0kmh  0.00k:
Agriculture management

Status and detailed information are displayed here,
and can be edited as needed.

System settings

Access toall settings here.

Data transfer

Quick data transfer

Settings center
Agriculture management 1 System settings = Data transfer
B Language &units [ SN 110TS01376300111 ol SN 3723601 S
0 Alarm settings r - 1
-

. ("
E Data & signal output ( % 2

= - Nat activated
< Navigation settings [ = 7
B APN seitings Sttse RTX Al models freeding
E Demonstration mode
@ Hardware settings ;{.“f_ ¥ - b

g 4

© Ao S g i
I A Register Auto 1-Tum ISOBUSUT ISOBUS-TCGED Cloud service
@) Privacy security

1.4 Nouveau mode GNSS

1. Allez dans [Centre de paramétres -> Gestion agricole -> GNSS].

Settings center

Agriculture management

Status and detailed information are displayed here,
and can be edited as needed.

System settings

Access toall settings here

Data transfer

Quick data transfer




t) Settings center @

# Agriculture management 2! System settings Data transfer
= Ag g .
Field Guideline & Mechanical calibration
. AB line_2 Default vehicle
DefaultField
DefaultFarm & DefautClient Guideline type : AB line Other
Other

0 1 Implement . GNSS
b Al ¥

RTK
Width : §.000m 121.71158120°N  31.1582310°E
Row spacing: 0.000m 6372.472km
Materials o User Team
Material type : -- .ﬂ Alvin Jiang Vo
Material category: - -
Communication validity period 2123-09-24 Warking area: -~

Target spray volume1 ; -

Target spray volume2 ! - Working distance; --

2. Par exemple, veuillez sélectionner le mode RTK et ajouter un nouveau mode de

travail.

) GNSS )

1 Satellite settings Clear ephemeris

cps @ GLONASS @D Bps @D Galileo @D qzss @

= sPP RTK Smart RTK [l Enable PPP + Add

@ DGPS/RTD

Base station Distance Status Details
@ EPPP

JAHAJA 6372.427km 2] Z m
e} RTK
< DRSmooth
t«) HPPP

3. Sile protocole CORS (NTRIP) est sélectionné, assurez-vous que |'adresse IP, le port,
la table source, le nom d'utilisateur et le mot de passe sont correctement saisis comme

fournis par le fournisseur local.

) Create-RTK A

+ Base station Test

* Work mode Display Network >
* Protocol CORS >

* ServerlP 119.

* Port

* Source table XJRTCM32 >
* User name

s Password o e

Cancel



o) GNSS )

1 satellite settings Clear ephemeris
cps @ GLONASs @D sos @D Galleo @D azss @O
N spp RTK Smart RTK [E] Enable PPP + Add
@ DGPS / RTD
Base station Distance Status Details
@ EPPP
Test 6372.405km & Z T Detais
‘2 RTK
< DRSmooth
) HPPP

4. Revenez a l'interface principale pour vérifier la barre d'état. Lorsque le
pictogramme GNSS obtient le numéro 4, le systeme est prét a étre utilisé.

3 DU BTs 979 ssnns @ 2,
42/4 1/NET 0.01 —

0.0k 0.00ha

=
N~
_.—: ":\,“
—_— N
= E
. ‘
i <
+ BB
+
- _ H
d!g

1.5 Véhicule neuf

1.5.1 Sélection du véhicule

1. Allez dans [Centre de parametres -> Gestion agricole -> Calibrage mécanique ->
Nouveau] pour créer un nouveau véhicule.

» Settings center
0.0k

Agriculture management

Status and detailed information are displayed here,
and can be edited as needed.

System settings

Access to all settings here.

Data transfer

Quick data transfer




o o m >

s

4R Agriculture management

Field

DefaultField
DefaultFarm & DefaultClient

()

Materials

Material type : -~
Material categ:

Target spray vol

Targel spray volume?2 | -

po)

Settings center

A

¢ System settings Data transfer
Guideline & Mechanical calibration
ABline_2 Default vehicle
Guideline type | AB line Other
Other
Implement k GNSS
w\ Defaultl RTK
Width : 5.000m 121.1158120°N  31.1582310°F

Row spacing: 0 000m

User
Alvin Jiang

i

Communication validity period 2123-09-24

Vehicle

|1 . |8

2 Hydraulic valve._...

: Ajouter un nouveau véhicule.

Vehicle brand Other
Vehicle model Other

Vehicle type Nav. controller
Front steer 2.0

Drive type Antenna height (E)
Motor drive 2.750m

Antenna Pos Of C
Right

Wheel angle sensor
Without WAS

Antenna location
Front

Steering wheel type
CESTO

: Cliguez pour utiliser le véhicule.

: Modifier les paramétres du véhicule.

6372 472km

Team

.

Working area: --

Working distance: -

A
4 \D DAY
YE 1y

Wheelbase (A) F 4_4

2.450m

Front hitch(G)
2.000m

: Rechercher rapidement le véhicule par mots-clés lorsqu'il y a plusieurs véhicules.

: Supprimer le véhicule.
: Cliquez pour exporter le véhicule par le code de partage.

. Sélectionnez le type de véhicule entre essieu directeur avant, essieu directeur
rriere, a chenilles, articulé. Direction avant est sélectionné dans I'exemple suivant :

A

QJN m m

H

Vehicle

3. Sélectionnez le contréleur de direction entre |'entrainement hydraulique et

< * Steering controller Motor drive
& & * Vehicle brand Other
* Vehicle name Other
’
Number plate
Tracked Articulated Siee.rmg wheel nameplate



I'entrainement par moteur électrique, la marque et le modele du véhicule.

Vehicle )

* 7
B Steering controller Motor drive
& * Vehicle brand Other
* Vehicle model QOther

Front steer Rear steer
* Vehicle name CASE
Number plate Pl te
Steering wheel nameplate e

4. Le mode ultra-basse vitesse peut également étre activé ici, avec prise en charge
d'une vitesse minimale de 0,1 km/h.

Tracked Articulated

Vehicle )

o1 03 04 A

¢l | |

* Vehicle brand Other
& * Vehicle model Other
e SRy * Vehicle name CASE
Number plate
# Steering wheel nameplate
number
Tracked Articulated I Ultra-low speed mode I

5. Accédez a la page suivante pour sélectionner le type de capteur d'angle de roue
entre potentiometre, GAsensor (capteur d’angle de roue EFIX) et sans WAS.

H Vehicle @
Drive type Automatic Mode
Nav. controller 2.0

I * Wheel angle sensor Without WAS I

w e

10



1.5.2 Parametres du véhicule

D Vehicle A

\ 7 -\ > s A
’ S

Vehicle geometry

* A Wheelbase (A) 245 m
* B Implement tow point (B) 1.00 m
* G Front hitch (G) 200 m
* Maximum WAS 25 *

* Reference point for guideline recognition Vehicle rear

3 22 £

Empattement (A) : Mesurez la distance entre I'axe de rotation de la roue avant et I'axe
de rotation de la roue arriére. Notez que le metre ruban doit étre paralléle au sol.

Point de remorquage (B) : utilisez la valeur par défaut de 0.

Attelage avant (G) : Mesurer la distance entre |'axe des deux roues avant.

|L¢l'

WAS maximum : la valeur par défaut est 25, ce qui représente l'angle maximum
auquel le véhicule peut tourner.

Point de référence pour la reconnaissance des lignes directrices : Il est possible de
sélectionner la téte du véhicule ou l'arriere du véhicule.

11



b Vehicle A

UL U1 U S TS LU Vel (e

GNSS measurements

* € Tomiddle axle (C) 0.000 m
* Antenna Pos Of C Right
* D Torear axle (D) 000 m
* Antenna location Front
E Antenna height (E) 275 m

3 2 £

Position de I’antenne par rapport a I’axe central (C) : Si le récepteur n'est pas monté
sur l'axe central, mesurez la distance entre le récepteur et I'axe central. S'il est sur
I'axe central, saisissez 0. En réalité, il est toujours préférable de saisir O et de faire le
reste dans I'étalonnage des erreurs d'assemblage.

Position par rapport a C : Remplissez en fonction de la position du récepteur.

Vers l'essieu arriére (D) : mesurez la distance horizontale entre le centre de I'antenne
et le centre de la roue arriére. (Il est pratique et précis de projeter le centre de
I'antenne et le centre de la roue arriére sur le sol, puis de les mesurer.)

Emplacement de I'antenne : Sélectionnez Avant si I'antenne est devant |'axe arriére,
sélectionnez Arriere si I'antenne est derriére |'essieu arriére.

Hauteur de I'antenne (E) : Mesurez la hauteur verticale du centre de I'antenne au sol.

12



Vehicle

= Steering controller (= Installation error calibration
Calibration procedure
P The calibration requires an open, flat and solid ground around 10x30 meters. Stop the
vehicle as shown in the picture on the right. Drive forward at a constant speed of 2 km/h,
then click Start Calibration. During calibration, the vehicle will drive forward according to the
trajectory shown on the right. After the system pops up the Calibration Successful prompt,

complete this calibration.

Speed 0.0 kin/h Calibration threshold 0.1 - Steeringratio = 18.0 Steering ratio offset 0.0

Calibration

1. L'étalonnage nécessite un terrain dégagé, plat et dur d'environ 10*30 metres.

‘ Save and exit

2. Maintenez le tracteur en marche a 2 km/h et cliquez sur [ Calibration ]. Pendant le
processus, le volant tournera automatiquement.

3. Lorsque I'écran affiche « En attente d'étalonnage... », environ 2 minutes plus tard,
I'étalonnage sera réussi.

1.5.4 Erreurd'installation d'étalonnage

o] Vehicle ]

& Steering controller (& Installation error calibration

I Installation Error Calibration

Calibration procedure 1
Stop the vehicle at a proper position close to the current guideline, and click start to check
the result

Calibration procedure 2
Drive the vehicle forward at the speed of 2km/h, stop when the distance displayed at the
E bottom of the screen is greater than 30 meters, and click the next button

Calibration procedure 3
Manually drive forward for about 10 meters, then tumn around, Stop the vehicle on the line

1. Arrétez le véhicule a une position appropriée, cliquez sur Démarrer pour vérifier
le résultat et il définira automatiquement une ligne directrice.

Back H Save and exit

13



:E'i‘gl RTK
1/NET 0.01

sssnn -93

2. Conduisez le véhicule vers I'avant a une vitesse de 2 km/h, arrétez-vous lorsque la
distance affichée en bas de I'écran est supérieur a 30 metres, puis cliquez sur le bouton
Suivant.

=) A
@ “a

0.0mn  0.00m

<k -
|?| Wi - (@) Donotoperate! yEA
| == | %
(-] 2 f@] Currently it is a calibration line, please do not .
use it for work
©
B 1 o2
—s-
> L)
— * 'y.ﬂ'n
ol 0 N
e Driviethe iehicle forward at a §peed of 2km/h, stop when thedisplayed distance s 1)
® greater than30 meters, and clic ext bt e

'ﬁ Distance from star§30.06m
&6
B [s)
- _ R— SEme—
I — our e |
' ' '

3. Avancez manuellement sur environ 10 métres, puis faites demi-tour et arrétez le
véhicule sur la méme ligne directrice, cliquez sur le bouton Suivant.

® RTK e @ A
1/NET 0.01 0.0knm  0.00mu
? s e @] Donotoperate! =4
|0| t fg‘ Currently it is a calibration line, please do not —
use it for work
H N
L —
—
- 4]
.’. 1
L hen the displayed distanceis 4l
@ e

<,
- — - . P ———
3 ) qur | =8

14



4, Conduisez le véhicule vers I'avant a une vitesse de 2 km/ h a nouveau, arrétez-
vous lorsque l'affichage est inférieur a un métre du point de départ, cliquez sur le
bouton Fin. Attendez que le systeme compléte automatiquement le calcul.

/]

SNav [ 2
50/4  O/NET

1.6 Nouvel outil

1.6.1 Sélection des outils

1) Do not operate!

use it for work

.‘dl Currently itis a calibration line, please do not

@

0.0umm

1. Allez dans [Centre de configuration -> Gestion agricole -> Outil -> Nouveau] pour

ajouter un nouvel outil.

» Settings center

Agriculture management

Status and detailed information are displayed here,

and can be edited as needed.

System settings

Access to all settings here.

Data transfer

Quick data transfer

@8 Agriculture management

Field

DefaultField
DefaultFarm & DelaultClient

)

Materials

Material type : - -
Material category : -~
Target spray volumel | --
Targel spray volumeZ - - -

Settings center

System settings

Q Guideline
AB line_2

Guideline type : AB line

Implement
s; Default?
Width  §.000m

Row spacing: 0.000m

User
¥
&% AwinJiang

Communication validity period 2123-09:24

15

Working are

@ %

0.0kmh  0.00ha

Q

Data transfer
Mechanical calibration
ot ..

Other

Other

g GNSS
RTK
121.1158120°N  31.1562310°E

6372 586km

Team
B .- O -

Working distance; -



:) Implement @

B e &aD

Hitch type: Universal implement

B Single point mounting y f‘E _@
T - (@
I Implement F o
2 Implement Implement's width Row spacing
5.000m 0.000m
Hiteh point mplement center offset
1.500m 0,000 m

: Ajouter un nouvel outil.

: Rechercher rapidement |'outil par mots-clés lorsqu'il y a plusieurs outils.
: Cliguez pour utiliser I'outil.

: Modifier les paramétres de I'outil.

: Supprimer l'outil.

: Cliquez pour exporter |'outil via le code de partage.

N T MmO 0O W@ >

Dans cette interface, le client peut sélectionner le type de tache parmi: Général,
Pulvérisation, Buttage, Plantation, Epandage, Récolte, Semis a la volée, Irrigation et
fertilisation, et Travail du sol, saisir le nom de I'équipement, et sélectionner Ia
méthode de montage de I'équipement.

) New implement @
* Implement name: Default :i
* Mounting method

>y 4T ¥

16



1.6.2 Parametres d’outils

t) New implement @
02 g
Beiup panel
« A Implement width(A) 5000 m
i AU . ‘
-m . Row spacing: 0.000 m
1% I S . { Lf + € Hitchpoint (C) 1.500 m
LR } ‘ . Implement center
-ar-  C ] 5 = e D offset (D) Calculate 0.000 m

Largeur de l'outil : La largeur de I'outil (la valeur par défaut est 5 m).

Espacement des lignes : la distance entre deux lignes (la valeur par défaut est 0 m).

Point d'attelage : distance entre le point d'attelage et I'outil, la valeur par défaut est
de 1,5 m. L'algorithme actuel n'utilise pas cette valeur, elle n'a donc aucune

signification pratique.

Décalage du centre de l'outil : Décalage entre le centre de I'outil et le centre du

véhicule.

S'il y a un probleme d'espacement des lignes avec saut ou chevauchement, il est

nécessaire de cliquer sur Calculer pour faire un calcul de décalage.

| Implement center offset (D) automatic calculation @

Piease select a scene Setup panel

* 51

@perating procedure

!
1 . 82
|
I

1.P

g 1o the diagram
n in the Fig.1 of Fig
es 10 get S1

Scenario 2

Il existe deux méthodes au choix, veuillez suivre les instructions pour terminer la
procédure.

1.7 Nouveau champ et ligne directrice

1.7.1 Nouveau champ

1. Accédez a [Centre de parameétres -> Champ].

17



» Settings center

Agriculture management

Status and detailed information are displayed here,

and can be edited as needed.

System settings

Access to all settings here.

Data transfer

Quick data transfer

48 Agriculture management

Field

DefaultField
DefaultFarm & DefaultChent

Q

Materials

Material type : --
Material category : - -
Target spray 1:

Target spray volun

Settings center

! System settings

@ %
0.0kmh  0.00ha

A

: Data transfer

Guideline Mechanical calibration
ABline_2 & Other
Guideline type : ABline Other
Other
4 Implement GNSS
&\ Default! ﬁ RTK

Width : 3.000m 121.7158120°N  31.1582210°E
Row spacing: 0.000m 6372.586km
User Team
g Alvin Jiang s B
Communicalien validily period 2123-09-24 Warking area; -~

Field management

Warking distance! - -

A
cE3

Time 1

E«4

5462.65km  2024-10-21 16:30

EEE Details K i{'ﬂ Edit \ &m Delete W Apply

DefaultField
5462.65km  2024-10-17 10:34

DefaultFarm , DefaultClient

A : Apercu du champ. Il est possible de zoomer et de dézoomer ainsi que de choisir le

type de carte.

B : Rechercher rapidement le champ par mots-clés lorsqu'il y a plusieurs champs.

C : Cliquez pour créer un nouveau champ.

D : Sélectionnez pour afficher les champs par distance ou par temps.

m

: Cliguez pour exporter le champ par le code de partage.

: Entrez dans l'interface des détails du champ.

F
G : Modifier le nom du champ.

18



H : Supprimer le champ.

| : Utiliser le champ.

2. Créez un nouveau champ en saisissant le nom du champ, le nom du client et le
nom de la ferme.

b | Field management

29 Distance (© Time

A
}

Test 4
546265km 20241021 16:30

" i= Details ] ‘ [ Edit ] \ i Delete l

DefaultField
5462.65km  2024-10-1710:34

DefaultFarm , DefaultClient

- Create Field @

* Field Name

NewField
Client name Test
Farm name Test

Cancel

1.7.2 Nouvelle tache et nouvelle ligne directrice

1. Accédez aux détails et vous pourrez créer de nouvelles limites, lignes directrices,
points de repére et taches.

t) Field management @
28 Distance © Time }

NewField 4
0.00km  2024-10-241637

Test, Test
(e

Test
S462.79km  2024-10-21 16:30

DefaultField

19



b | Detail

@ Field overview 71 Boundaries

Field name:

Farm name

Field area

BeseOps)

Guidelines ©. Landmark

I Basic information

Client name:

Creation date:

BaselpsY

-| Tasks

NewField

Test

Test

0.00 mu

2024-10-24 16:37

Basalips?

2. Créezici une nouvelle tache et des lignes directrices AB/courbes libres en premier.

o

Field overview

7] Boundaries

Detail
Guidelines ). Landmark
Bl Active area @ Time l

NewField
0.00mu 20241024 16:37

0.00 mu/h

[‘ = Details ‘ @Edn}

Field overview

7] Boundaries

Guideline creation

AB line

Advanced

o—%«)

90° line

Regular
harrowing

% Manual input

At Line

[

%3
dIé

Path All Path
planning

Detail ]

Landmark Tasks

) VA
0.0kmh  0.00h

4=

Looped
quideline
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3. Créerune ligne AB en cliquant sur A, a I'emplacement actuel.

@ RTK

42/4 1/NET 0.01 0.0km/n

w ,v.%; e The distance of AB point need to exceed 5m
(=] A
l 1 I ° l Cancel
(]

< i
-
(@ (

@ L}
ﬁ ~
+
b -

S5Nav 2 @
42/4 0/NET
w ,‘%; e The distance of AB point need to exceed 5m
|?| = ‘ Cancel ‘ ‘ Reset A
(-] Senbulill WL
il
S
=3
e N
—e
/i =)
ole ~
©® KA
203 S
iy
e —
22

SNav ’.2 @ RTK @ %
42/4 O/NET 0.01 0.0kmh 0.00ha
i
e ]
131 : A
(-]
—
=3
N
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6. Cliquez sur A pour démarrer la courbe libre.

®
42/4 1/NET
w ,;%; e The distance of AB point need to exceed 25m
|z| 2 Cancel w
Il
lo!
=
—e
-— S
—a
km/h F~
&=
ode

SNav F'3 @ RTK @ Y%
42/4 1/NET 0.01 3.0kmnh  0.00ha
w a}’)". e The distance of AB point need to exceed 25m
IE' £ ‘ Cancel | ‘ Reset A
1l
lo!
=
(s Py
—
kmi/h
® VEA
.“ S

42/4  O/NET 3.0kmh  0.00hs

Wk The distance of AB point need to exceed 25m
T

? L [cancel | [Reseta |
(-] LS TR
i
= N
S
e S
ts km/h
® WSk
.‘. S

Tt
®
%
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8. Cliquez sur [Pause] pour continuer a créer la ligne courbe.

‘v{‘.l @ RTK

42/4  O/NET 0.01 H 0.00ra

widbete The distance of AB point need to exceed 25m

n PE—————————
? L Cancel Reset A
(] R i) WMt
- <

=)
— N
— km/h P~
Wi
(3] ~

¥'3 @ RTK 6 %

42/4 1/NET 0.01 3.0 0.00m

w3 e The distance of AB point need to exceed 25m

v e
|z| S ‘ Cancel ‘ l Reset A E

=)
R
/b
® VEA
oz N
0 <
03 =
+
+ —
-!g

@ @ 2
42/4 0/NET 0.0kmh  0.00ha

\
wiath e The distance of AB point need to exceed 25m

oS

I?l b ‘ Cancel ‘ ‘ Reset A E
(-]

= &

— N

=3

:_;.. S

km/h
VEA
.:‘ N

2
®
%
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10. La nouvelle courbe libre a été créée avec succes.

2 @ RTK ( .‘/A
42/4 1/NET 0.01 0.00ha

1.7.3 Création rapide

1. Cliguez sur le bouton Création rapide dans la barre de raccourcis de droite.

@ RTK )
42/4  1/NET  0.01 0.0km/m

® RTK @ %
42/4  O/NET  0.01 0.0imn  0.00m
w 4’.:{. e Quick creation |i|
131 : = 7
[ o 0 0//-
£H ‘ AT :T:
H i QIR
= ;
i
—e
k&h
ozo
a B
s
< —
P (]

3. A Il'exception de la création de limites, les deux autres types de création de
raccourcis peuvent étre personnalisés. Allez dans [Centre de parameétres -> Gestion
agricole -> Ligne directrice], cliquez sur [Configuration], puis sélectionnez les types de
lignes directrices .
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Settings center

#R Agriculture management System settings Data transfer
. idelin Mechanical calibration
Field Q Guideline & chanical calibratiol
’ Free curve_1 Other_3
new
DefaultFarm &ttmm Guideline type : Free curve Other
Other
@ Implement i GNSS
ii? Default1 RTK
Width : 5.000m 0.0000000°N  0.0000000°E
Row spacing: 0.000m 6377.989km
Materials ~5 User Fleet
Material type : - - & - e a8 6 -
Material category : - -
Target spray volume1 : -- Communication validity period 2124-01-09 Working area: -~
Target spray volume2 : -- Working distance: --

Guidelines Configuration
Search by keywords Task history ‘ ‘ Import Create
Free curve_1 cj
Freecurve 2025-02-2101:48 !
Ocm
\ @ Edit [ ® Disable
AB line_1
ABline 2025-02-2101:40
61.1128° 29.25m Ocm
A+ Line_3

A+Line  2025-02-20 07:07

New Guidelines
I Guideline control panel |select only 2 items

Il & G B -F

Regular
AB line A+ Line harrowing line Center pivot Center pivot 90° line Path planning
Looped guideline All Path Free curve
Selected common guideline type AB line Free curve

Cancel ﬂ

1.8 Démarrer le pilotage automatique

Apres avoir terminé les étapes de base ci-dessus, vous pouvez démarrer le
pilotage automatique des maintenant.
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2 @ RTK ®
42/4 0/NET 0.01 0.0km/n

3 @ RTK
42/4 0/NET 0.01

1.9 Eteindre la console

%
0.00:

Appuyez sur le bouton orange pendant 3 secondes, le systeme s'éteint.
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2 Interface principale

SNav 2 @ RTK . @ %
42/4 O/NET  0.01 1.051 Ferd 28 ’\’/ﬁ
9 24 W S =2
& 15 20 {58 i ~
151 . T o5
21 €2 v
” =5 | q T
= S i - 2
i Y 5F O S
— 22 =N
—e - 19* - -
- I 16 LA 2 ) 26 A 3083 33%%
5 ® 17 !
I |
18 [ ) o 315 34 .
5 BN =gy 27 C 2 T
sl l I v e

1. Etat des satellites

Il'y a deux nombres affichés sous la forme X/ Y.

X représente le nombre de satellites suivis ;

Y représente I'état RTK :

(1 : Unique/Autonome 2 : DGPS/SBAS 4 : Correction 5 : Flottant)
2. Etatde la station de base

Il'y a deux nombres affichés sous la forme X/ Y.

X représente la latence du signal. Plus X est petit, plus le signal est stable. En général,
la valeur recommandée est inférieure a 10 en mode de pilotage automatique pour de
meilleures performances.

Y est le numéro du canal radio actuel s'il s'agit du mode radio ; Y passera a NET s'il
s'agit du mode réseau.

3. Mode GNSS et précision de la position

Cliquez surlabarred’ état du satellite pour accéder aux paramétres de correction
GNSS.

K3 ©) RTK
42/4  1/NET  0.01

I Satellite settings Clear ephemeris
Grs @ GLONASS @D BDS @D Galileo @D Qzss @
N spp RTK Enable PPP  + Add
® DGPS /RTD
Base station Distance Status Details
) RTK
tt 6378.113km @ Z m

® EPPP
< DRSmooth
o) HPPP

&9 SkyTrix
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4. Déviation latérale

L'écart en temps réel entre la position actuelle du véhicule et la ligne de guidage
marquée. La valeur est négative lorsque le véhicule se trouve sur le c6té gauche de la
ligne de guidage et positive lorsque le véhicule se trouve sur le c6té droit de la ligne
de guidage. L'unité est de 1 cm par grille.

5. Numéro de ligne directrice
Guidage actuel ou se trouve le véhicule (le numéro d'origine est 0).

6. Vitesse du véhicule
Vitesse du véhicule en temps réel.

7. Zone travaillée

« Mu » est 'unité par défaut et elle est réglable dans les paramétres de base. Cliquez
sur cette icone pour afficher le rapport de tache détaillé. Cette interface permet
d’afficher les taches historiques et créer de nouvelles taches.

- DefaultTask @

d?‘ﬁ . Worked Area }. Remaining Area: i Boundary Area: ;) Effective Area:
L | [’
= 0.00m &7 0.87m > 0.87m 1% 0.00m
0.0%

Date of creation:: End Time: Working Duration:
2024-10-24 16:25 1970-01-01 08:06 16:47
Efficiency: Auto Steering Area: Auto Steering Distance:
132.41 mu/h 2.32mu 311.18m

Auto steering Duration:

01:03

New record

Zone travaillée : La zone de coloriage/dessin avec chevauchement.

Surface restante : La surface dont la surface travaillée est soustraite de la surface
limite.

Zone limite : La zone intérieure de la limite.

Zone efficace : La zone de coloriage/dessin sans chevauchement.

8. Equipement
Il se compose des parametres de I'équipement, du menu de I'équipement, du
décalage central et de I'interrupteur de mode ISOBUS.
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Implement setting

Implement parameter

5.000m 0.000m

Center offset

ISOBUS mode

Implement menu

Default1

Row spacing
adjustment

CONFIRM
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Parameétre de I'équipement désigne les informations actuelles de I'équipement.
Menu de I'’équipement désigne la bibliotheque des équipements.

Décalage central permet un réglage rapide de I'écartement des rangs : cliquez sur les
deux fleches pour ajuster le décalage de I'équipement. Par exemple, si I'écartement
des rangs est de 50 cm, apres avoir travaillé sur deux rangs, vous vérifiez I'écartement
réel a droite et constatez qu’il est de 45 cm. Dans ce cas, cliquez cinqg fois sur la fleche
gauche pour décaler de 5 cm vers la gauche. Il est également nécessaire de pouvoir

restaurer la position d’origine en un clic.

Center offset

Row spacing
adjustment

A

45cm

Pass 2 Pass1

A4

Interrupteur de mode ISOBUS : Activez ou désactivez le mode ISOBUS.

CONFIRM

9. Ligne directrice

> Guideline creation

W Manual input

Free curve

Advanced

T © A

90° line Center pivot Looped

guideline

& Y4

Regular Path All Path
harrowing planning

Ligne AB : Créez une ligne droite en plagant deux points. L'emplacement actuel sera
utilisé comme point A, puis conduisez le véhicule jusqu'a I'autre extrémité du champ
comme point B.

Ligne A+ : la position actuelle sera utilisée comme point A pour créer la ligne A+, qui
utilise le cap du véhicule comme azimut. Cette fonctionnalité est recommandée pour
étre utilisée dans des scénarios spéciaux qui nécessitent une création de ligne rapide.

Courbe libre : La courbe libre peut combiner la ligne droite AB et la courbe identique.
Grace a l'utilisation d’un algorithme optimisé, la ligne courbe est plus stable.

Ligne a 90° : la ligne a 90° peut faire pivoter la ligne AB ou la ligne A+ de 90°. Elle
nécessite une ligne AB ou une ligne A+ existante dans la liste des lignes directrices.
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Pivot central : La courbe circulaire peut étre utilisée dans le cas ou le véhicule se
déplace automatiquement en cercle, comme pour couper |'herbe.

Ligne directrice en boucle : La ligne directrice en boucle nécessite 4 points pour créer
une forme et générera automatiquement plusieurs lignes directrices quadrangulaires
distinctes.

Hersage régulier : Hersage dans le champ avec une limite réguliere. Il peut étre utilisé
dans le cas ou l"utilisateur a besoin d'un parcours cible au sol économe en carburant.

Ligne de planification de trajectoire : La ligne de planification de trajectoire nécessite
4 points pour créer une forme et générera automatiquement des lignes de chemin.

Toutes les trajectoires : Cette fonction permet a I'utilisateur de créer plusieurs segments
de lignes courbes représentant la trajectoire réelle du véhicule. Elle est principalement
utilisée pour les vignobles.

SNa > Guideline creation @ %

0.0kmh  0.00he

2 | Auto planning

A+ Line
IEI ¢ AB line coordinate input
\ Latitude and longitude AB line_1
Longitude

A Latitude

Elevation

Longitude
Latitude

2B T]

CONFIRM

Saisie des coordonnées de la ligne AB : saisissez les coordonnées du point A et du
point B, puis cliquez sur CONFIRMER pour obtenir une nouvelle ligne AB.

» Guideline creation @ %
0.0kmh  0.00h.
P® Auto planning

AB line

At line coordinate input

‘ Latitude and longitude A+line_1

Longitude

Latitude
A + Elevation

Azimuth

Tip: True north is 0°, and clockwise is positive.

CONFIRM

Saisie des coordonnées de la ligne A+ : saisissez les coordonnées du point A et de
I'azimut, puis cliquez sur CONFIRMER pour obtenir une nouvelle ligne A+.
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10. Gestion de terrain
Il permet de gérer rapidement les limites, les lignes directrices, les taches et les points
de repere. Il permet également d’accéder rapidement a la bibliothéque de champs.

» Field management

Field name: new

Client name: tt mm

Farm name: DefaultFarm
Field area: 0.00 ha

Creation time: 2025-02-2101:28

BOUNDARY GUIDELINES

TASKS LANDMARK

Field management %

%9 Scene type

General Heavy load Sandy soil

z Advanced vehicle parameter

Gain P : Plus la fréquence est élevée, plus la vibration du mouvement du moteur
est évidente ; plus la fréquence est petite, plus le mouvement du moteur est
stable.

Avec un capteur d'angle de roue, la valeur recommandée est de 20/25 mais sur les
véhicules avec une petite puissance ou un petit rapport de direction généralement
inférieur a 13, la valeur recommandée est de 25/30.

Sans capteur d'angle de roue, la valeur recommandée est de 25/30 mais sur les
véhicules avec une petite puissance ou un petit rapport de direction généralement
inférieur a 13, la valeur recommandée est de 30/35.

D Gain : Rapport de vitesse de réglage du moteur. Plus la valeur est faible, plus le
réglage est lent.
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Avec un capteur d'angle de roue, la valeur recommandée est de 80.
Sans capteur d'angle de roue, la valeur recommandée est 60/80.
Type de scéne :

Pour l'instant, seul le premier type de scéne est autorisé a étre utilisé, et les 2 autres
types de scene ne sont pas disponibles, car ils sont encore en cours de test et de
développement.

Général : Ce type convient principalement aux champs réguliers.
Charge lourde : Ce type convient lorsque le véhicule transporte de lourdes charges.
Sol sableux : Ce type est utilisé pour les champs meubles.

Parameétre avancé du véhicule :

- Vehicle :Other @
& General * & Heavy load £ Sandy soil
E} Motor parameters I Mode 1: Gereral Restore default
& Tracking parameters * Control type Mode2_64
* Terrain compensation Standard
*WAS Gain 20

* Cross track Gain 35

* Heading Gain 100

Type de contréle : Il est possible de choisir entre le mode 1 et le mode 2_64. Le
mode par défaut est le mode 2_64.

Compensation de terrain : elle comprend deux types de pente et de norme. Elle
n'est utile que pour les véhicules a chenilles. Lorsque vous passez au mode
d'algorithme NXO01, veuillez utiliser le standard ; lorsque vous passez au mode
d'algorithme NX64, veuillez utiliser la pente.

Gain WAS : la valeur par défaut est 20, ce qui n'est valable qu'en mode sans capteur
d’angle. Plus la sensibilité de la direction est faible, plus la roue avant tourne de
maniére sensible. Lorsque le jeu de direction du véhicule est important ou que le sol
de travail est meuble et en pente, la valeur doit étre réduite et réglée sur 10.

Gain de couverture croisée : Pas besoin de réglage, utilisez une agressivité en ligne
pour régler la sensibilité.

Gain de cap : Pas besoin de réglage, utilisez une agressivité en ligne pour régler la
sensibilité.
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- Vehicle :Other @

s €2
& Heavy load £ Sandy seil
E3 Motor parameters 1 Mode 1: General Restore default
© Tracking parameters *U Gain 40
* Reverse Gain 10
* Pose accuracy Level 0
* Integral enable @

*PTime on 1.0
(o T o

Gain en marche arriére : La valeur par défaut est 10. Lorsqu’un véhicule recule en
mode de conduite automatique, cette valeur détermine la sensibilité de correction
de la déviation. Pendant la marche arriére, le volant peut osciller de gauche a droite,
il est donc nécessaire de réduire cette valeur.

Précision de positionnement : Lorsque le véhicule est a I'arrét, le logiciel affiche une
vitesse de 0,2/0,3/0,4 km/h. Il peut étre commuté au niveau 1, ce qui permet de
supprimer l'affichage de la vitesse. Le niveau par défaut est 0.

Activation intégrale : la désactiver permet d'optimiser le probléme de déviation
latérale fixe pour les véhicules a direction avant. Cependant, pour les autres
véhicules, il n'est pas nécessaire de la désactiver. La valeur par défaut est activée.

- Vehicle :Other @
s L2
@ General * & Heavy load £ Sandy soil
E3 Motor parameters 1 Mode 1: General Restore default
© Tracking parameters * PTime on 1.0
* PTime off 20
* Online aggresiveness 100
* Approach aggresiveness 70
* Strict headina control «©

@

PTime on : Ratio de temps de jugement sur la ligne. La valeur par défaut est 1,0.
PTime off : Temps de jugement d'approche de la ligne, la valeur par défaut est 2,0.

Agressivité en ligne : La valeur par défaut est 100. Elle détermine la sensibilité de la
correction de déviation lors de la conduite automatique sur la ligne. Si des écarts se
produisent fréquemment et que la correction est lente, augmentez cette valeur a
130 ou 150.

Agressivité d’approche : La valeur par défaut est 70 ; elle contrdle la rapidité avec
laquelle le véhicule entre sur la ligne directrice. Si le volant effectue de grands
mouvements lors de I'entrée sur la ligne, réduisez la valeur a 40 ou 50.

Controle de cap strict : la valeur par défaut est activée.

12. Style de l'interface utilisateur
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» Ul style @ V/a
0.0kmh  0.00he

Themes

Thémes : Il existe 2 modes, dont Jour et Nuit.

Changement de vue : Il est possible de choisir entre 3D et 2D selon la volonté du
client.

Caméra : Activez ou désactivez la caméra arriere qui sert a surveiller 'outil.

13. Centre de paramétres

> Settingscenter ~  mmsews
0.0k
Agriculture management

Status and detailed information are displayed here,
and can be edited as needed.

System settings

Access toall settings here.

Data transfer

Quick data transfer

/

Gestion agricole : Il est possible d'utiliser des modules tels que Champ, Outil, Véhicule,
GNSS, Utilisateur, Matériaux, Tache, Sécurité et Dépannage comme indiqué ci-
dessous.

t) Settings center @

#® Agriculture management it System settings 3 Data transfer
Field Guideline & Mechanical calibration
A+ Line_2 Other
DefaultField
DefaultFarm & Default Client Gudeline type . A+ Line Other
Other

@ Implement GNSS
L oo ¥

RTK
Width : 5.000m 121.T158120°N  3.582310°E
Row spacing: 0,000m 6372.834km
i User Team

Matgr|als e

Material type : -- &% Alinliang 8- 0 .

Material category: - -

Target spray volume1 ; -- Communication validity period 2123-09-24 Working area:. --

Target spray volume? : Working distance: --

Parameétres systéme : Dans cette partie, le client peut modifier de nombreux
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parameétres utiles et basiques.

Settings center

Agriculture management 3 System settings Data transfer

Language & units
Language Englis!

¢ Alarm settings
System units ternational metri

B Data & signal output

< Navigation settings Area units -
&5 APN seftings

&) Demonstration mode

# Hardware settings

@ About

A Register

® Privacy security

Transfert de données : Dans cette partie, il est possible de partager des données par
code et d'importer ou d'exporter des fichiers par disque USB.

b | Settings center @

Agriculture management System settings Data transfer
Import file data Import share code Export file data Export share code
Import data fr th NAV/ Import data by share code Export data to path NAV, Export data by share code
DataExchange DataExchange

14. A propos

Interface d'aide :

I @

21r 0.0kmn

Remote assistant

The one-click assist feature enables us to better
help you get your work done.

One click log upload

Enable real-time log upload and archiving for more
efficient operations

Parameters

Detailed specifications help you quickly understand
the device.

Reverse heading
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Assistant a distance : Contactez les techniciens pour une assistance a distance via un
code d'identification.

Téléchargement des Logs en un clic : envoyez rapidement les Logs au serveur pour
gue les techniciens les vérifient.

Parameétres : Véhicule, paramétres de configuration et d’étalonnage, etc.

Cap arriere : Lorsque le véhicule roule en marche avant mais que l'interface du
logiciel indique qu'il recule, veuillez cliquer dessus pour obtenir le cap correct.

Interface « Me »:
Ici, il est possible de se connecter au serveur cloud.

@ “
0.0kmh  0.00ha
Equipment

Visitor
Not logged in

@ Z
0.0kmh  0.00ha

Equipment

Communication validity period 2124-01-09 07:59:59

Interface de I'équipement :

Il est possible de consulter ici les informations de base et les informations
techniques.
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> About

Help

SN

Controller SN

Steering wheel nameplate number

GNSS board type

Product type

Encodings

Software version

Controller version

Steering wheel type

110TS03376700405

12445010004H

982

eSteer20

5.1.1.20250123

v5.1.1

1237

CEST60/1.10-6.0

GNSS board firmware version number 11491

Algorithm version 21.24

15. Boussole

Cliguez une fois pour vérifier les informations de base. Cliquez sept fois de suite pour
afficher les informations de débogage. Il est possible de modifier les coordonnées en
saisissant x et y manuellement lorsque |'appareil est en mode démonstration.

@ RTK @ A
42/4 0/NET 0.01 0.0kmh  0.00ha
162.3
Wgﬂ N Implement Width 5.00m é: OSLI i&
A GPS Time: 2025-02-27 02:44 1
w0 £ g il hd
) i) Longitude: 120.5206542° ARgle: 241.25 I‘,'v{h
I 1 I : Latitude: 311992655 D[\ve\'SlmLfs 1 N
° Altitude: 0.0008265m CONFmMavdwarPS‘aA is:0
GNSS Mode: RTK CaliFeedBack}0 —
Data Link Display network | "PUX MﬂFe(‘dBack ”"\v‘
Base Station. 6378.075km BaseX: 0.0
ToA -33.60m BaseY: 0.0
= ToB -s285m | inputy  GRSX: 62.355( =
- Boundary distance. NA -81.443¢ 7]
= Lateral deviaton Error ocm 10.000
k‘é‘: Heading Error: 0.14° F@aselongifude: -37197%479.5325
.g. WAS 0140 Latitdde: 2733899.3233 <A
L) Motor voltage 11.3V/ 113V CerBaseHeigHft: 4386342.3579 S
@ Update Time: 88 NavLine: A : -A55174
Trouble Code: 0x0 Bl: 1.00000
ﬁ Boundary area 0.00 ha d:115.85034
r}innsntine anon1
-
& ‘e
S0

Station de base : La distance entre le véhicule et |la station de base.

Erreur transversale : écart latéral. L'écart en temps réel entre la position actuelle du
véhicule et la ligne de guidage marquée. La valeur est négative lorsque le véhicule se
trouve sur le coté gauche de la ligne de guidage et positive lorsque le véhicule se
trouve sur le c6té droit de la ligne de guidage.

Erreur de cap : I'angle entre la ligne directrice et le cap du véhicule.

WAS : L'angle entre la ligne directrice et la roue avant.
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Tension du moteur : X/Y, X représente la tension actuelle du systéme, Y représente la
tension minimale.

Code d'erreur : le code s'affiche lorsqu'il y a des messages d'erreur systeme.

16. Vitesse du tracteur

Vitesse du tracteur en mode démonstration. Il est possible de régler la vitesse du
tracteur en mode démonstration.

17. Changement de vue
Permet de basculer entre |'orientation de la carte ou l'orientation du véhicule.

18. Zoom avant/arriére
Il est également possible d’effectuer un zoom avant ou arriere sur l'interface en
faisant glisser les doigts sur |'écran.

19. Véhicule et ligne de guidage
20. Création rapide
Créez rapidement une ligne AB, une courbe libre ou une limite.

Quick creation

o—0 @‘9

G"\ AT

21. Réglage rapide des parametres
Parameter adjustment

P Gain 30

==

20

C (]

(=

22. Bouton de changement de ligne directrice
Cliquez sur le bouton pour changer rapidement de lignes de guidage lorsque le
champ comporte plusieurs lignes de guidage.

23. Suivi de la couverture de travail

La méthode de changement de couverture peut étre définie dans [Centre de
parameétres -> Parametres systeme -> Parametres de navigation -> Journalisation de
la couverture].

Mode de commutation : activer/désactiver la couverture manuellement.

Mode automatique : Allumez la couverture automatiquement lorsque vous activez

39



le mode automatique.
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24. Décalage de ligne

SNav 2 @ RTK @ A
42/4  1NET 001 0.0imn  0.00r
W ,nﬁ,g & | Line offset (cm) f\l;
131 : ‘ -<-A o0 5@
i o O (@
L | [ =
= (Gramine N7
—e Setup>>
e
> Be A
8 o
030
% I |
\
¥ ®
b [ -
-ur’ |

: Enregistre le décalage et la valeur de décalage.

: RO efface le décalage de la ligne directrice.

: La ligne de guidage est décalée vers la gauche.

: Entrez la distance de décalage, la valeur maximale est de 999 cm.
: La ligne de guidage est décalée vers la droite.

: Remise a zéro du décalage de la ligne et du compteur de la ligne actuelle.

G m m O O W >

: Cliguez sur Configuration pour définir les parametres de Tramline.

25. Demi-tour

SNav g @ AT @ %
42/4 1NET 001 0.0mn  0.00m

Il est possible d'accéder rapidement a la page U-turn pour activer U-turn ou
configurer d'autres parametres avancés.
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26. GBM

SNav 2 @ @ %

42/4 1/NET 0.0kmm  0.00ha

s | GBM mode

—e
-
—e
km/h MANUAL
. B i
20
' §

E O EC¢

GUIDELINE : Le véhicule suivra les lignes de guidage.

BOUNDARY : Le véhicule reconnaitra uniquement les lignes de guidage dans la
limite de champ.

MANUEL : Le véhicule ne pourra pas passer en mode de pilotage automatique apres
la sélection.

27. Paramétrage des couleurs de couverture

@ RTK | @ A
42/4 1/NET 0.01 21r 0.0kmh  0.00ha
w ,‘%; e | Coverage layers setting e
$ ;
i .
| &
. | i N
A | e
km/h | )
° ]
o ‘ =
SN
it =
+ 9
- [ T
B 0] ®

@ RTK
42/4 1/NET 0.01
w ,n#,; e | Point marker ~
° ! A
! X
= Line marker g
eH ‘
e Area marker N
= SN
km/h
. BE >
bd 0 ==
0]
¥ @
I B -
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29. Enregistrement de trajectoire

Il est possible de démarrer la collecte de la trajectoire réelle du véhicule, de mettre
en pause, de continuer, de terminer et d'exporter la collecte.

#” ® @ %
42/4  O/NET 0.0cwn 0.0k

Trajectory collection

” ® i @ %
42/4  O/NET 21k 1.8wn  0.00m

% ® @ %
42/4  1/NET 1.8wn  0.00m

A, 4
w3 e Trajectory collection

o A
1 s Elevation-Al S
(] 7 sis
_“ 2
= 9

H D |
= e
s
—e-

B *
ole I—— =

. A

s I

- .
- —
P[] g

A : Commencez a enregistrer la trajectoire.
B : Mettre la trajectoire en pause.

C : Terminer la trajectoire.

D : Exporter le fichier de trajectoire.

30. Informations sur la tache actuelle

Ce module contient des informations sur le champ actuel, les outils et I'espacement
des lignes.
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42/4 O/NET O 0.0kmn

w g‘:,; e Task information

I£l e

- new

Guideline
H Uy ...
] AB line_1
—e-
-~
—e-

Implement

o2 Default1
Row spacing
km/h [}
B ' 0.000m
.’.
L]

B oceca

31. Parametres OBD

Il est possible de connecter un OBD a votre appareil. Cette nouvelle fonctionnalité est
actuellement en cours de développement.

- 0BD settings @

*0BD connection Please Choose

* Whether to apply OBD Settings

* Rotational speed 3000.0 r/min
*Engine temperature 100.0 T
* Amount of remaining oil 20.0 %

32. Sortie de signal

Apres avoir terminé la configuration [Sortie d'impulsions du semoir] dans [Centre de
parametres -> Parametres systéeme -> Sortie de données et de signal], cliquez sur
[Démarrer] ici.

Signal output

5 Digtance 1o nextt
0.0
‘*. Total number:
a

33. Flotte

Il est possible d'afficher le nombre de membres de I'équipe, les informations sur les
missions.
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AB line_1
In application

0 Qe
D.Dmu GD.DKM

TestdP 0.0h 00mu 0.0km

34. Couverture ISOBUS-GEO
Couche de couverture : affiche la couleur de couverture prédéfinie ;

Quantité réelle : Variation en temps réel des couleurs de couverture en fonction de Ia
carte de prescription et des dosages de pulvérisation.

Overburden

‘H Track layer

Actual quantity

35. Engagement ou désengagement du pilotage automatique

Automatique : Manuel :
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3 Caractéristiques principales

3.1Services cloud

1. Accédez a [A propos -> Me-> Accéder a la connexion].

U |

-
=
-

04

b

2. Enregistrez un nouveau compte ici ou utilisez le compte et le mot de passe que
vous avez créés pour vous connecter.

Agcount Phone Email
*Account
Farm Master
*Password
[“Remember password  Fou assword?
2
- or
© G
-
Copyright = 2024 EFOXNsY Inc
Create a account Existing account? Go log In
Phone Email
Farm Master First Name Last Name
*Email
o

Copyright © 2024 EFIXNav Inc.
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'\ Log in
\\

New User? Register CHC Account
Account Email

*Account

Farm Master 7@ag.com \

*Password

Remember password  Forgot password?

Or
-~
-4

i pa

Copyright © 2024 EFTXNg Inc.

3. Apres s'étre connecté au service cloud, il est possible d'établir une communication
bidirectionnelle entre le logiciel ESNav5.0 et le serveur cloud.

@ FarmLink

3.2 Mode classique

Afin de satisfaire les habitudes d'utilisation des utilisateurs, ES NAV 5.0 prend
actuellement en charge le basculement entre le mode classique et le mode
professionnel.

1. Accédez a [Centre de parametres -> Parametres systeme -> Centre de parameétres].
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Settings center

4% Agriculture management 12 System settings

I Alarm settings .
I Mode selection

R Data & signal output

<7 Navigation settings

& APN settings
Professicnal mode Classic mode

[ Demonstration mode

@  Hardware settings p Theprofessi 10de empt d cy in design. Through
intelligent navigation, customizable interface functions, etc.,, users can quickly get started
and enjoy a professional level work experience

@ About The classic made ensures that every user can master the core functions of the software in

&p o shon periadof time through a concise and clear interface design, one ciick operation, and
A Register intelligent auxiliary functions
@ Privacy security

2. Cliquez sur [Mode classique], puis configurez les boutons de raccourcis pour
I'interface principale.

&

Settings center

4% Agriculture management £ System settings

1 Alarm settings

@ Data & signal output

Navigation settings
i Bevig 3 Professicnal mode Classic mode

&5 APN settings

Classic mode

[ Demonstration mode [&] =]

1g 4 commonly used functions on the main interface

6‘- =}

Trace | U-Turn Themes Camera
£ Hardware settings J |
@ About Optional items
A Register Fleet Slelome ik Landmark One click transition

switch

@  Privacy security

l B settings center m

3. Cliquez sur [Appliquer] et redémarrez le logiciel.

1]
Mode selection

After modifying the mode. please restart the software
to take effect:

Cancel
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42/4 O0/NET 0.01

% = OR
E

3¢

3.3 Modes de guidage avancés

Le logiciel ESNAV5.0 ajoute également de nouveaux modes de guidage, notamment
des lignes de guidage en boucle et des lignes de planification de chemin par rapport
au logiciel ESNAV3.0.
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» Guideline creation

% Manual input

= &

AB line At Line Free curve

Advanced

' © G

90° line Center pivot Center pivot

&

Regular Path All Path
harrowing planning

3.3.1 Ligne directrice en boucle

1. Lacréation d'une ligne directrice en boucle nécessite 4 points.

SNov 4 @ A semase ( SSSEE ®

42/4 1/NET 0.0kmh  0.00ha
w _}3'/( € The distance of CD point need to exceed 5m
I?I 5 ‘ Cancel ‘ Reset C ‘ E
o =] e
A
o
[]
= %
- S
—e
km/h
0) = A
“. S
O >
Q S
F
— —
-!g

2. Aprés avoir créé un quadrilatére basé sur quatre points, il est possible d'ajuster le
point de départ et la direction de départ.

) Edit Line @

Basic Information Field Planning

1 Loop Line setting

* Start point A

* Operation direction AB

{ Preview 1

3. Revenez a l'interface principale et démarrez la conduite automatique en fonction
des lignes directrices prévues. Le systeme se désengage manuellement et il est
nécessaire de passer manuellement d'une ligne directrice a une autre a l'arrivée du
virage.

50



SNav 2 @ RTK | @ .
42/4 0/NET 0.01 123 3.0kmh  0.07ha

3.3.2 Ligne de planification de trajectoire

1. Une ligne de planification de chemin nécessite également 4 points.

SNav g @ RTK @ %
42/4 0/NET 0.01 0.0kmn  0.00ha
w 73‘(. e The distance of CD point need to exceed 5m -
|i| 2 Cancel [ Reset C ‘
1l
£5 =
[ ]
= £
-— S
—-
/i
() B WEA
.“ S
it a S
+
- —
‘H&

2. Aprés avoir créé un quadrilatere basé sur quatre points, il est possible d'ajuster le
point de départ, la direction de départ, le saut de lignes et le nombre de boucles
comme ci-dessous.
D) Edit Line A
Basic Information Field Planning

1 Area-coverage path planning

* Start point A
* Operation direction AD
* Skipping rows number 0

* Loops number 2

3. Revenez a l'interface principale et démarrez le pilotage automatique en fonction
des instructions prévues. Tous les processus sont exécutés avec le pilotage
automatique et il n'est pas nécessaire d'intervenir manuellement.
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SNav ¥ 3 @ RTK
42/4  1/NET 0.01

3.4 Nouvelle limite de champ

1. Allez dans [Centre de parameétres -> Gestion agricole -> Champ -> Détails].
Créez une nouvelle limite avec un emplacement d'outil différent.

:) Detail @

Field overview Boundaries Guidelines Landmark 1 Tasks
E '

Bl Area ®© Time }
R New boundary @
* Auto pause when reversing a

+ Creation Method

* Planning way

+ Reference point

@ ° U Cancel Confirm

il (- -

2. Il est possible de planifier des lignes droites et des lignes courbes en appuyant sur
le premier bouton Pause/Démarrage. Il est également possible d'ajouter/supprimer
des points de repeére sur la limite en appuyant sur le deuxiéme/troisieme bouton. Une
fois I'enregistrement de la limite terminé, veuillez cliquer sur le bouton final pour le

L")
s

terminer.

52



®

—_— s

g:szha E g P

1/NET
M i‘:ﬂ‘ € #} Waming near the ground Il‘_h
|?| s The front is close to the ground N
(-]
E =
Ei N
= S
—e N
km/h

° Q)

o AN

L+ B

3. Prend désormais en charge le réglage de la largeur d'espacement et d’'un maximum
de 10 passages dans la fourriere.

) Edit boundary @
* Boundary Name q _boundary
Margin spacing follows implement width «
Margin spacing 5m
Number of circles 0>
Location Inner of boundary >
Fill Line

w

TR TR

4. Il est possible de sélectionner des points pour créer une ligne AB ou une ligne
courbe sur la limite. De plus, la distance de décalage peut également étre définie et la
distance par défaut est la moitié de la largeur de I'outil.

b ) Edit boundary @
* Boundary Name q _boundary
Margin spacing follows implement width [ @)
Margin spacing 5m
Number of circles 0>
Location Inner of boundary >
Fill Line

Select points

*



e | Select points

Boundary selection point Line type

Curve

Offset distance
- 2.5 -»

Left-skew (L) Right-skew (R)

Cancel Confirm

3.5Reperes
Le logiciel ESNav5.0 peut prendre en charge I'ajout de points de repére pour rappeler
aux utilisateurs lorsqu'ils travaillent sur le terrain la nuit.

1. Allez dans [Centre de parametres -> Gestion agricole -> Champ -> Détail -> Point
de repere].

) Detail A

% Field overview 7] Boundaries /] Guidelines Q. Landmark 1 Tasks

(© Time I

| Manage

2. Différents marqueurs peuvent étre configurés dans la bibliotheque de repére.

H Manage landmark @
Landmark Library Recording Position
Configuration area Flag Point details
) Fag l . LANDMARK NAME
Caution
Point A
Danger
Danger
LANDMARK TYPE
©! Water Trough
Water Trough Point marker
Tree OBSTACLE
Yes
Weed
Tower
1 Rark
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3. Réglage de la référence du marqueur en position d'enregistrement.

s Manage landmark @

Landmark Library Recording Pasition

+ Planning way

Ganeel

4. |l est possible de définir des marqueurs dans l'interface principale via l'icone de
raccourci.

@ RTK  Saaaar 4 T EEecEE @
42/4  1/NET  0.01 0.0km/m

%
0.00r

Point marker

Q09+

o
A
~
Line marker

Area marker
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3.6 Vue panoramique a 360°
Les utilisateurs peuvent actuellement acheter des caméras supplémentaires pour
activer les images panoramiques.

Remarque : cette fonctionnalité est uniquement prise en charge sur les systemes
eSteer20/eSteer20MAX.

1. Allez dans [Centre de parameétres -> Parametres systeme -> Parameétres matériels],

puis cochez image panoramique a 360°.

t) Settings center @

Agriculture management 3 System settings = Data transfer

12 Alarm settings

& Data & signal output Conversion interface

</ Navigation settings | 360 degree panoramic image [ & |
# APN settings Camera calibration calibrate incomplete >
b Bemorstiation motis Muli-funtion button Unconnected >

4 Hardware settings
Port settings

@ About
OBD settings
A Register

@ Privacy security.

£ settings center

2. Revenez a l'interface principale et cliquez sur [Calibration].

360° Image .JP‘“n
QUL
:.f‘“iln (_B.EEI:)-:.‘_

L]

360" image not calibrated yet

o% Goto Calibration ==

n=A

3. Suivez les instructions pour terminer |'étalonnage.

t) Camera calibration @

b 02 Installation 13 Information calibratior
i

rg’ button. After
n proceed to the ‘next step
+ FrontCamera SN number
>

= LeftCamera SN number

= BackCamera SN number
* RightCamera SN number

xt sten
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D Camera calibration GD

01 Preview ) 02 Installation’ 3 03 Information calibration

ICamera - Information calibration I'Vehicle calibration size

* Vehicle width (W)

= Vehicle length (H) Please entes

*» Long white edge length (A) 0.40
* Short white edge length (B) 0.20
= Black length (C) 0.80

4. Voir l'image.

3.7 Couleur de la couverture

La couleur de la couverture peut prendre en charge 6 couleurs pour le moment. Il est
possible de changer la couleur en temps réel.

2 @ RTK Pa—— A—— | @

@

42/4 O/NET 0.01 36r U.D-kmm
i ——
w #g £ Coverage layers setting

° !

A | m e

—

. e
km/h o

L}

20

®
o £
+ | 9

-

2 . g




3.8 Mise a niveau en un clic

Accédez a [Centre de paramétres -> Paramétres systéme -> A propos -> Mise a niveau
en un clic]. Le logiciel et le micrologiciel seront mis a niveau vers la version la plus
récente en un clic sur : Mise a niveau en un clic.

- Settings center @
Agriculture management 3 System settings Data transfer

@ Language & units Software version(110T008382100901) 5.1.0.20241022.6065
£2 Alanmsettings Firmware version(3723601) 125
@ Data & signal output

GNSS board firmware version 11833
<7 Navigation settings

Update
& APN settings

Update channel Official version >
[ Demonstration mode
@ Hardware settings One-click update 2 I

© About
A Register jg F@:: c E @ %

@ Privacy securitv

o | Online update

update_A100_v1.2.5.2_b20241021.bin

]

3.9 Transfert de données

1. Accédez a [Centre de parametres -> Transfert de données].

» Settings center @ l‘f/:
0.0kmm  0.00ha
Agriculture management

Status and detailed information are displayed here,
and can be edited as needed.

System settings

Access to all settings here.

Data transfer

Quick data transfer

2. Vous pouvez importer ou exporter des données, soit a partir d’un fichier, soit a
I'aide d’un code de partage.

58



b Settings center @

Agriculture management System settings i& Data transfer
Import file data Import share code Export file data Export share code
import data from path NAV/ Import data by share code Export data to path NAV/ Export data by share code
DataExchange DataExchange

r & (=

3. Lors de lI'importation d'un fichier, les fichiers SHP et ISOXML sont actuellement pris
en charge. Il est nécessaire de créer un dossier nommé NAV/DataExchange/SHP ou
NAV/DataExchange/ISOXML, et de placer le dossier SHP ou le fichier ISOXML dans ce
répertoire. Enfin, veuillez insérer le périphérique USB dans la tablette et le logiciel
reconnaitra automatiquement la clé USB et les fichiers. Veuillez sélectionner le fichier
gue vous souhaitez importer et l'importer.

- Import file data @
Import file data Current Path: /storage/udisk(id=E84A-C06A)/NAV/DataExchange/SHP
‘ SHP ‘ 1SOXML
-
L—@
Please insert ush
Please insert the USB device and click Get,path NAV/DataExchange
n il
- Import file data @
Import file data Current Path: /storage/udisk(id=E84A-C06A)/NAV/DataExchange/SHP
‘ SHP ‘ 1SOXML
~ @ Test
B boundary.shp
(] NavLine.shp

4. Lors de l'importation par code de partage, veuillez saisir le code a partir d'une
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autre tablette, puis il passera a l'interface d'importation et ensuite sélectionner le
fichier a importer.

b | Import share code @
Import share code
|
feu
L=

Import the share code

Please save the share code in time and share the file with others immediately

- Import share code @
Import share code

» @ vehicle

b \:\ Implements

» [ Farms

» () client

» [ Fields

5. Lors de I'exportation d'un fichier, les fichiers SHP et ISOXML sont actuellement pris
en charge. Il est possible d'exporter vers la mémoire interne ou un périphérique USB
externe.

H Export file data @
Export file data curent export path: /storag; 0/NAV/D
~ @ Fields SHP  ISOXML
~ B Test

» Boundary
» Guidelines

» ° Record
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6. Lorsde l'exportation par code de partage, il est possible d'exporter les informations
sur le véhicule, les outils et les champs vers une autre tablette. Veuillez sélectionner
le fichier et cliquer sur Partager, enfin, le code de partage sera généré.

D Export share code @

Export share code
» & Vehicle
» () implements
~ @ Fields
~ B Test
» Boundary

» () Guidelines

D Export share code @

AL
39377697

Export the share code

Please save the share code in time and share the file with others immediately

Confirm

3.10 Demi-tour avancé

1. Allez dans [Centre des parameétres -> Gestion agricole -> Mettre en ceuvre], il est
possible d'activer/désactiver le demi-tour automatique dans la premiére option.

- New implement

I Auto U-Turn

U-Ti
| @ U-Turn type * Turning type AB line U-Turn

AB Distance to AB point

% U-Turn mode ° -
» U-Turn method

En Advanced parameters

(e | R

2. Il est possible de sélectionner le type de demi-tour, notamment le demi-tour de
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ligne AB, le demi-tour de ligne A+, le demi-tour de limite et le demi-tour de ligne
principale.

- New implement @

Auto U-Turn o«

U-Ti a
| @ U-Turn typ + Turning type AB line U-Turn >

AB Distance to AB point

£ U-Turn mode ® .
»{ U-Turn method

s Advanced parameters L) K ]

Be

3. Il est également possible de déterminer ou le véhicule active la fonction de
demi-tour automatique en définissant la distance par rapport au point AB.

:) New implement @

Auto U-Turn O

@ U-Turn type The range is from 0 to AB distance
| AB pistance to AB point

£ U-Turn mode L4 .

®{ U-Turn method g
0.00

En Advanced parameters i @ @ [ ]

[ |

4. Il est possible de sélectionner la forme du demi-tour et de définir le rayon.

b | New implement

Auto U-Turn «©

@ U-Turn type ‘ v 7~

AB pistance to AB point

U-Turn mode

| Radius setting
»¢ U-Turn method (-r-\
7 5.000
= Advanced parameters \‘ ¥
| Range: 0,1-50.0m

-

5. Il est possible de choisir la méthode de demi-tour comprenant le mode en U, le
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mode alternatif et le mode a sens unique avec définition de la direction du demi-tour

et saut de lignes.

) New implement @
Auto U-Turn «
U-Turn type
® T * Type U-shaped mode ﬁ

AB Distance to AB point
£8 U-Turn mode
*{ U-Turn method

En Advanced parameters

- N———
| | Skip rows
§ H

© o 0

-

6. Il existe quelques parametres avancés liés a U-Turn.

- New implement @
Auto U-Turn @
© U-Turn type + Forecast coef 3.500

AB pistance to AB point + Forecast time

% U-Turn mode s i
b = + Minimum forecast distance

®{ U-Turn method .
+ Distance after turn

f Advanced parameters

2.500 s

2.000 m

2.000 m

e |

Coefficient de prévision : Diminuez la valeur si le véhicule entre lentement dans la
ligne de guidage suivante apres un demi-tour. La plage est comprise entre 0,1 et 5,0.

Temps de prévision : augmentez la valeur si la distance de déviation du véhicule est
importante pendant le demi-tour. La plage est comprise entre 0,1 et 5,0.

Minimum Distance prévue : Prévoit la trajectoire de demi-tour en fonction de la
position actuelle du véhicule afin de disposer de suffisamment de temps pour faire
demi-tour. Plus la valeur est petite, plus le véhicule fait demi-tour tard. La plage pour
la transplanteuse est de 1,7 a 2,5, pour le tracteur de 2,0 a 4,0 et l'intervalle de réglage

estdeO,1.

Distance apreés virage : Distance requise pour que le véhicule entre completement

dans la ligne directrice apres un demi-tour.
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7. Dans l'interface principale, le tracteur démarrera le demi-tour automatique en
fonction de la distance par rapport a la ligne AB. Il est également possible de démarrer
le demi-tour par des réglages manuels.

@ RTK
42/4 1/NET 0.01

8. De plus, le demi-tour de limite peut également fonctionner comme distance
prédéfinie jusqu'a la limite.

42/4 1/NET 4.0 0.00hs

U-Turn Setup>:

a2
Turming &

©®

3.11 Chemins d'acces

La fonction des chemins d'accés est généralement utilisée pour les scénarios de
fossés de drainage comme l'image ci-dessous.
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1. Allez dans [Centre de parameétres -> Gestion agricole -> Champ -> Détail -> Lignes
directrices].

- Detail @
s Field overview 77| Boundaries 11 Guidelines ’, Landmark I Tasks
AB line_2 ‘:i
ABline  2024-10-2519:18
[ 1844° f 3272m |- 0.00cm
I & Edit I [ ® Disable
Edit Line A
Basic information Access paths Tram Line
1 Enable Access paths Whether to enable
o " o Rows in first group 1
v . e Access path width 000 m
6 « £) How many lines per access path 1

~O Line place in first group |

S m

Lignes du premier groupe : Le nombre de lignes du premier groupe.
Largeur du chemin d'acces : la distance entre deux chemins d'acceés.

Combien de lignes par chemin d'acces : Le nombre de lignes pour chaque chemin
d'acces.

Place de la ligne dans le premier groupe : Le numéro que vous entrez déterminera
quelle ligne sera la ligne 0 dans le premier groupe.

2. Prenons ici un exemple, définissez 2 rangées dans le premier groupe, une largeur
de chemin d'acces de 1 m, 3 rangées par chemin d'acces et la 1ére place dans le
premier groupe.
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Bass, Edit Line )]

Basic Information Access paths Tramline
I Enable access paths Whether toenable @)
; « D Rows in first group 2
©
« ) Access path width 10 m
0 + €D Rows in other groups &
«O Line place in first group 1

3. Revenezal' interface principale et vérifiez|' affichage.

SRV R ) RTK  @EEEE 498 gssnne
42/4 1/NET 0.01 —

w. g{;g 3 N

M £
S

55 0
S

e
Zi
E

® | <

b 3
I+
de

3.12 Jalonnage

Les principes des lignes de jalonnage sont les suivants : elles sont placées dans le
champ au moment du semis. La largeur de la rampe de pulvérisation doit étre
divisible par la largeur du semoir/semoir pneumatique, par exemple un semoir
pneumatique de 4 metres et une rampe de pulvérisation de 24 metres.
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1. Allez dans [Centre de parametres -> Gestion agricole -> Champ -> Détail -> Lignes
directrices].

b | Detail @
% Field overview 7 Boundaries 11 Guidelines O Landmark I Tasks
Search keywords
. ABline_2
)

ABline  2024-10-2519:18

A 1844 4 3272m |- 0.00cm

| IEEET [@ Disable ]

5] Edit Line )
Basic Information Access paths Tramline
I Enable Tramline Whethet to enabile
| | o ® o Swath spacing 1
| . | - { -
2l | | bt *Offset Center
o Initial swath 0

Espacement des bandes : le saut de rangée et la plage vont de 1 a 99.
Décalage : sélectionnez entre gauche, centre et droite.
Bande initiale : L'emplacement du premier numéro de ligne de jalonnage.

2. Prenons ici un exemple, définissez I'espacement de bande sur 5, sélectionnez
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Décalage comme Centre et définissez la bande initiale sur 0.

D Edit Line A
Basic information Access paths Tram Line
IEnable Tram Line Whether to enable @)
@ " o Swath Spacing 5
———p * Offset Center
Initial Swath 0

S m

3. Revenezal' interface principale et vérifiez|' affichage.

SNav ¥ 3 @ RTK
42/4  1/NET 0.01

| e
SN
—a
=
km/h * bvn‘ai
: N
.z. *
® A

4. |l est également possible de modifier la bande initiale.

SNav F 3 @ RTK aaamen .1 e @ VA

42/4 1/NET 0.01 0.0kmh  0.00ha

-

121 : | whe 0

— Tramline
==
= - * 228
: L
oo —
® Bl

e 3
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@ RTK @ A

42/4 1/NET 0.01 0.0kmh  0.00na
i N
wigkg e
° i} |
13| | Q)
| ~
H Pl
N
—
—~
— km/h Klﬁvw
‘:‘ A
a I -
+ 9
- [ T
b =

3.13 Enregistrement de trajectoire

Grace a la fonction d'enregistrement de trajectoire, le logiciel peut enregistrer les
coordonnées 3D du trajet en temps réel, qui peuvent étre exportées aux formats txt
et shp. De nombreux clients souhaitent enregistrer le trajet réel lors de la conduite
automatique, car certains terrains peuvent ne pas étre plats et le véhicule glissera, il
est donc nécessaire d'enregistrer le trajet réelle et d'utiliser la méme la prochaine
fois.

1. Cliguez sur l'icbne comme sur I'image ci-dessous pour activer la collecte de
trajectoire.

SNav ‘.g,} @ ;313 (© %
42/4 0/NET 0.01 0.0kmh  0.00ha
w i%!‘ e Trajectory collection
9 ¢ A
Bs A
] | =
N
= |
—
= (L)
.z. e =
® | N
+ ]
- [ T
B (] @

2. Il est possible de mettre en pause ou de terminer la collecte.
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@ RTK ) ——— | @ %

42/4  O/NET  0.01 11 28w 0.00m
wi ,;ég e Trajectory collection
[} . A
c Ly | “g e
= 0
B: 1 £A
—-
e
= L)
km/h *
oo i = )
s =3
©® -
: @
+* —
-!I’
|

3. Apres avoir terminé la collecte, il est possible de vérifier les informations de base
et d'exporter les données au format TXT/SHP.

3 @ RTK — — ) Y
42/4  O/NET  0.01 0.0cn  0.00m

Output format

Please select a commonly supported format

SHP ‘ ISOXML

Cancel OK

3.14 Signal d’entrée de I'outil

1. Accédez a [Centre de parameétres -> Gestion agricole -> Outil -> Entrée].
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- Edit implement @
01 By 02 i 3[4 04 £)

| Input

* Input detection

e I

2. Cela permet d'activer/désactiver le pilotage automatique ou le coloriage de couverture.

o | Edit implement @
01 By 02 i 3[4 04 £)
1 Input
* Input detection «©
* Feature type Engage/Disengage >
* Signal triggered Rising edge signal >

e | I

Cancel Confirm

Engage/Disengage

3. Quatre types de signaux sont disponibles : un signal de front montant, un signal de
front descendant, un signal de haut niveau et un signal de bas niveau, peuvent
également étre définis pour déclencher le logiciel afin d'exécuter des instructions
spécifiques.
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Cancel Confirm

Falling edge signal

3.15 Panneau multifonctions

ESNav5.0 peut également consulter les informations du panneau multifonction et Ia
personnalisation de différentes fonctionnalités pour le bouton raccourcis « * »

1. Accédez a [Centre de parametres -> Parametres systéme -> Parametres matériels
-> Poignée] pour vérifier la version de la poignée.

= Settings center @

4. Agriculture management £3 System settings & Data transfer

@ Language & units

Conversion interface
12 Alarm settings
®
<

" Camera channel 5>

Data & signal output

Navigation settings Camera orientation 0>
& APN settings Handle
B Demonstration mode Port settings S
@ Hardware settings .

e e 0BD settings

@ About
A Register

<}

Privaey securitv

72



:) Settings center @

“ Agriculture management 3 System settings = Data transfer
[ Language & units < Handle
£ Alarm settings
Hardware type 5
@ Data & signal output
X . Hardware version 101 >
<7 Navigation settings
Custom command RZ >

APN settings

B

Demonstration mode
@ Hardware settings
@ About

A Register

@ Privacy securitv

2. Actuellement, il est possible de personnaliser le [RZ] et le [commutateur
thématique] de ces deux fonctionnalités.

Cancel Confirm

Switch thematic

3.16 Flotte

Le travail en équipe facilite le fonctionnement simultané et le partage des taches
entre les utilisateurs disposant de plusieurs unités du périphérique EFIX.

1. Connectez-vous a [Service cloud].
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2. Allez dans [Centre de parametres -> Gestion de I'agriculture -> Utilisateur -> Mes
informations], puis créez un [Nom du responsable].

b} User G-D
My equipment My information
= —]
a £
Communication validity peried 2124-01-09 07:59:59

Master name AG Support

3. Allez dans [Centre de paramétres -> Gestion de I'agriculture -> Equipe], puis créez
Ou rejoignez un groupe.
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i) Settings center

% Agriculture management £ System settings Data transfer

Field Guideline a Mechanical calibration
. A+ Line_1 Default vehicle

DefaultField

DefaultFarm & DefaultClient Guideline type ; A+ Line Other

Other

@ i Implement ﬁ, GNSS

Default1 RTK
Width : 5.000m 121.1158120°N  31.1582310°E
Row spacing: 0.000m 6372.446km
Materials y  User Team
Materlal type : -~ Alvin Jiang B - Ol
Material categary : - -
S R Communication validity period - Working area: -
Target spray volume? : - Working distance: -~

Currently there is no application team in your current
directory

You can view the team details or apply fora
team by clicking [Team Name]; you can create a
new team by clicking [Create Team] on the left;
or you can [Join a Team] using the sharing code

R N | T A S OO - (™.

Create grnuo} {9, Join Group ]

4. Créez un groupe en sélectionnant les lignes directrices sur lesquelles il faut
travailler ensemble.

Create group

Please select guideline first

group naming  AB line_1

Cancel
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:) Group mode @

| AB line_3 )

ABline.3 IR ﬂ

Guidelines AB line_3 Number of teams 0

970722

Field of operation 0.0 mu Driving

W« Team Details

Working Field of Driving Operatio

Username duration  operation  distance  ns

[ Create group} {,Q, Join Group ]

5. Entrez le code de partage pour rejoindre d'autres groupes.

Enter the share code you need to join the group

Share code to other members and sign in to join the team
as soan as you receive it

6. Revenez a l'interface principale et vérifiez les informations de la flotte.

AB line_1

TestJP 0.0h 00mu 0.0km

3.17 ISOBUS

3.17.1 Terminal Virtuel (VT)

Terminal virtuel : Il peut étre considéré comme un navigateur capable d'ouvrir et
d'afficher des pages dans des outils, avec des boutons virtuels situés sur le c6té droit.
Cette interface peut contrdler toutes les fonctions de |'outil, mais elle est
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actionnée manuellement.

Connectez le cable ISOBUS a Il'outil, puis activez le commutateur ISOBUS dans
I'interface de I'outil sur I'écran principal. Attendez que la barre de progression termine
le chargement et la vue ISOBUS-VT s'affiche.

> Implementsettng == =020 (4 @ s ass= @ .’///:

0.0kmh  1.05ha

Implement parameter Implement menu 5 S e
5.000m  0.000m Defaultl . M =

~

Center offset .
¢4 S ) = =

L ]

Row spacing ko/ha
cm adjustment

0.0
éé

rrrrrrrrrrrrrrrrrrrr CONFIRM

r;l 00 -00 - 2048
00 :00

ISOBUS mode [ J

3.17.2 AUX-N

Elle peut étre associée aux boutons virtuels situés sur le c6té droit de l'interface
ISOBUS-VT, permettant une utilisation rapide via le joystick.

1. En mode plein écran, cliquez sur le bouton AUX pour accéder a l'interface de
configuration.

SNav .@‘ @ RTK

i
131

42/4 1/NET 0.01

2. Cliquez sur la zone de configuration des fonctions de touche située sur le coté
droit pour configurer les fonctions des touches, puis cliquez sur Lier pour terminer
I'association.
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Qo)=L
¥4 =%
¢ N

i a l. bind  close

3.17.3 TC-SC

Controle de section : Il s'agit d'un ensemble d'instructions de commutation de section,
principalement utilisé pour désactiver automatiquement les commutateurs lorsque le
véhicule et les outils passent sur des zones déja travaillées ou a I'extérieur des limites,
afin de réduire le gaspillage d’intrants. Il permet également d’activer
automatiquement les sections dans les zones qui ne sont pas encore travaillées.

1. Accédez a [Parameétres de I'outil -> Menu Outil] pour ajouter un nouvel outil et
sélectionnez I'ECU ISOBUS apres vous étre connecté a l'outil.
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Implement setting

Implement parameter

5.000m 0.000m

Center offset

ISOBUS mode

Implement menu

Default1

Row spacing
adjustment

CONFIRM

Extension settings

Application

NONE

[ECU-AO0A80000B290E7D

Extension settings

Application

ECU-AD0A80000B29CE7D

FBOOM

Boom

Cancel Confirm
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2. Activer le contréle par I'application ;

) New implement @

01 By 02 & 03 04 [4 os §)

I Application control [ @) I

Search by k

£f

B L N

Please create a new instance first

- | I N

3. Cliquez sur Nouveau, puis sélectionnez la fleche et le canal.
- New implement @

0 By 02 & 03 0 [4 s £)

Application control

@
Search by keywords “

$
£
B L

Please create a new instance first

- | I

Channel settings

Work arm

* Boom

Channel

*  CHANNEL-1

Cancel Confirm

4. Sélectionnez le type d’intrant et définissez la valeur de décalage.
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o} New application control @

o
Type and material Offset Segment settings Delay
1 Type
* Application control name Boom_1
* ISO implement data ECU-AO0A80000B29CE7D
1 Material
* Material type Anhydrous
Material Not selected >
‘ BaCk ‘ m
: ) New application control @
‘ o
Type and material Offset Segment settings Delay
1 Offset
* Application Left/Right 0.000 m
* Application Front/Rear 0.000 m

. -

5. Définissez les quantités de section et la latence, etc., puis terminez enfin le
nouveau controle d'application.

) New application control @
{ -0
Type and material Offset Segment settings Delay

| Segment settings

* Section quantity 18 >
Implement width  24.000m Section width  24.000m
)
. o ] L
b] @ (5] o @ ® @ ® (4 ® © @ [
500 1.500 1.500 1.500 1.500 1.500 1.500 1.500 1,500 1.500 1.000 1.000 1.00

6. Revenez a l'interface principale et activez ISOBUS.
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> Implementsettng = =000 (4 0 s ase= | @ A
0.0kmh  1.12he

Implement parameter Implement menu

24.000m 0.000m Fertilizer Spreader_2

Center offset

Row spacing
0.0 adjustment

S
CONFIRM
1SOBUS mode ;

7. Accédez a l'interface des taches et cliquez sur le bouton Démarrer.

Note: TC-SC ne fonctionnera correctement qu'une fois la tache démarrée !

D) uu A

4? . Worked area: \’ Remaining area: j Boundary area: < > Effective area:
(1 ho “
* 0.83m &t

i
¥ 1.12n 0.83n " 0.001
0.00%
Creation date: End time: Working duration:
2025-02-18 12:51 2022-01-0100:19 9:06:07
Efficiency: Auto steering area: Auto steering distance::
4.63 ha/h 1.20 ha 2405.34m
Auto steering duration:
15:34
New task

8. Activer ISOBUS TC-SC.

SNav = g2 @ RTK @ %
42/4 0/NET 0.01 0.0kmh  1.12na

0%
Y / =
00 by 20 X 20 M

1w b
®
1500 kg

SV & = =

@ O @)
<! S
L 0 12.0 P
m

0
ka/ha

12.0
n rpm

ma ~ ~ ~ Jed
’ 27 S :
cpe 05 B 7782058 B )0 0

N

CONFIGURATION MATERIALS

9. Basculez entre le mode AUTO et le mode manuel pour ISOBUS TC-SC.
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A @ RTK
42/4  O/NET 0.01

0%
&, / x
=y x4m'/<n> % kg, /;’a6 -

[ R

R
kg/ha
5]

WE

i

@1_ Ot

il 90 - 09 - 2048
0 : 00

~ sc [ ]
¢ b & CONFIGURATION MATERIALS AUTO
ceo @ Control -0

& FEEEEEDEEEEE

SNav ..g} @ @ %
42/4 1/NET 4.2kmn 3.45ma
0% 2
6'6’ k4m./n1 % kq/§a6 :‘—z*

[ FEt o]

0 56
kg/ha kg/ha =

s e
u 9(:" A 12 nm P

- ~ ~ ~ l&d hﬂl
am 0:":’9 7” 26“7a Q) 0: 0

‘fl 90 - 90 - 2048
00:00

sc ®
<2> CONFIGURATION MATERIALS Manual

| IEEEEE

3.17.4 TC-GEO

Controle de débit variable : il s'agit d'un ensemble d'instructions de contréle de débit,
principalement utilisé pour appliquer différentes quantités d’intrants dans différentes
zones pour une pulvérisation précise. Une carte de prescription doit étre importée
avant utilisation.

Mode carte de prescription (importer des cartes de prescription, utiliser le mode Rx
de la carte de prescription) :

1. Importez la carte de prescription et terminez la configuration.

- Detail @

Overview Soundarle Guidelines ls.andmark Tasks
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create prescription map

* import prescription map

* Prescription map name

* Variable

Cancel Confirm

create prescription map

* import prescription map

* Prescription map name
TASKDATA. XML
* Variable

NNKO5

Cancel

2. Affectez la carte de prescription aux taches.

A

/storage/emulated/0/DownLoad/TASKDATA.XML >

s Boundarie AT Landmark
Overview I Guidelines I Jq Tasks
W& Active area ®© Time
geo

0.00ha  2025-02-20 07:15
0.00 ha/h

i= Details

uu

3.67ha 2025-02-1812:51

7.94 hath
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* Name Task geo

Prescription map TASKDATA.XML >

Cancel

3. Activez ISOBUS, puis démarrez les fonctions VT, SC et GEO.

@ %

Implement setting
0.0kmh 0.00he

Implement parameter Implement menu 0%
&/ 56 I 24.0 4
24.000m  0.000m Fertilizer Spreader_2 7 kg/ha n
~
&

Center offset 1479 kg

— =

/ ]
Row spacing ki & &

adjustment

©)
o
0 12.9 P;

- vl )

By | ~

-, _—

G700 264l Sy e:Ha
INZE

CONFIRM

CONFIGURATION MATERIALS

ISOBUS mode

2 @ RTK |
42/ 0/NET 0.01 170 0.0km/n

0%
=
wnd® =240 M

CONFIGURATION MATERIALS
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4. Accédez a l'interface des taches et cliquez sur le bouton Démarrer.

o) geo @

Worked area: | Remaining area: 3 Boundary area: Effective area:
<ﬁ > > ] g j y ~\ 2

r
¥ 0.00 " 0.00h " 0.00+ " 0.00m
0.00%
Creation date: End time: Working duration:
2025-02-20 07:15 2025-02-20 07:22 07:07
Efficiency: Auto steering area: Auto steering distance:
0.00 ha/h 0.00 ha 0.00m
Auto steering duration:
00:00

New task

3. Sélectionnez un schéma de pulvérisation dans l'interface principale.

SNav F3 @ RTK | @ %
42/4 1/NET 0.01 170 0.0kmh  0.2Tha
ﬂ?ﬂ | 0% 0%
) : =) 9m'/9 1’56 kg/haS = 24'0,,, N = F

Overburden
~

[ I &

Track layer &
e . 0 0
Actual quantity ka/ha ko/ha A=

& O ®)
= —~. =
12.0 0 12.0 P
Al k. |
. 4y
0,9 7% 2.

00 - 00 - 2048
00 : 00

@ %
4.8wmn  0.44
%

[ R

.il 00 -90 - 2048
60.: 00

CONFIGURATION MATERIALS AUTO
® control-0

JEEEEEEEEE®E
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Quantité réelle : Variation en temps réel des couleurs de pulvérisation en fonction de
la carte de prescription et des volumes de pulvérisation.

@

42/4  1/NET

K’¢ GEO

JlEEEEEENENE®

RTK
0.01

@

3.9km/n

%
1.13na
0%
56 XX

Sﬁku/ha T 24'0m

47! 00 - 00 - 2048
00 :00

CONFIGURATION MATERIALS AUTO

Control -0

Mode valeur fixe (réglage manuel du volume de pulvérisation cible, mode valeur

réelle) :

1. Ajoutez des intrants (assurez-vous que la catégorie et le type du travail sont les
mémes), le type de travail peut utiliser le mode de valeur fixe en liant les matériaux.

o)

#R Agriculture management

Field

uu
DefaultFarm & tt mm

(1<)

Materials

Material type : - -
Material category : - -
Target spray volume1 : -
Target spray volume2: -~

A

Settings center

System settings Data transfer

Guideline Mechanical calibration
A+ Line_3 & Other_3
Guideline type : A+ Line Other
Other
Implement GNSS
W\ Fertilizer Spreader_2 i RTK

Width : 24.000m 0.0000000°N  0.0000000°E

Row spacing: 0.000m 6378.060km
User Fleet
& - Wi

Communication validity period ~ Working area: --

Working distance: --

H Materials @
e m
geo Anhydrous
Other geo [ Anhydrous ]
Unit Incremental step ‘ @ Edit
kg/ha 50.0000

Maximum volume

650.0000

Target volume 1

50.0000

Minimum volume

50.0000

Target volume 2

50.0000

87



- Edit application control @

Type and 3 Segment

T material 2 Dffset settings 4 Delay
I Type
* Application control name Boom_1
* IS0 implement data ECU-AD0A80000B29CE7D
1 Material
* Material type Anhydrous >
Material geo >

Cancel n

2. GEO est actuellement défini par défaut sur le mode Rx et doit étre basculé sur le
mode volume réel.

SNav ¥ 3 @ RTK @ %
42/4 1/NET  0.01 0.0kmh  1.47ha

0%
6 56 XX 24.0
kg/ha |+ n

‘fl 00 - 09 - 2048
80:00

oRx > ‘actual vol..
+ a 0.000kg...

Target Volume Setting
* type
Please go to the Materials] setting:

Cancel Confirm

3. Cliquez sur le bouton « +/- » pour modifier la valeur cible.
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@ %
42/4 1/NET 0.0kmh  1.86ha

22 &, 0.0 25 25 XX 24.0 X %2
i o > G katha | ¥ “n A *u
D 1 Y >
; ]
€D

1490 kg
Y ¢ 44 NN\

0
kg/ha &=

0
kg/ha =

00 - 00 - 2648
00 : 00

starget vol... S actual vol
250.000.. (I 2 0.000kg..

3.18 Sécurité

Afin de garantir la sécurité, il est actuellement possible de définir la vitesse
maximale du pilotage automatique, vitesse maximale autorisée pour engager le
pilotage automatique et vitesse maximale autorisée pour activer le demi-tour
automatique . Il est également possible de définir le niveau pour désactiver
manuellement le pilotage automatique. Allez dans [Centre de parameétres ->
Gestion agricole -> Sécurité].

S Safety @
* Maximum autopilot speed 160 km/h
*Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h
*Manual override Medium

* Fatigue driving tips

* Fatigue driving prompt time 30 min

* Autopilot switch of the motor button «©
This feature is only allowed in field areas

*Max speed allowed to enable auto U-Turn 8.0 km/h

‘ Cloud service authentication code

3.18.1 Vitesse maximale du pilotage automatique

Définissez la vitesse maximale du pilotage automatique, lorsque le véhicule est en
mode pilotage automatique, sa vitesse ne peut pas dépasser les seuils fixés.
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‘_') Safety @

I * Maximum autopilot speed 16.0© km/h |
*Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h
* Manual override Medium

* Fatigue driving tips
* Fatigue driving prompt time 30 min

* Autopilot switch of the motor button

This feature is only allowed in field areas

«©

*Max speed allowed to enable auto U-Turn 8.0 km/h

‘ Cloud service authentication code ‘ m

Si la vitesse actuelle est inférieure de 2 km/h au seuil, des messages s'afficheront et
des alarmes sonores qui rappellent aux utilisateurs que la vitesse actuelle est proche
de la limite maximale et I'autoguidage sera désactivée.

La vitesse maximale par défaut du pilotage automatique est de 16 km/h et la plage de
configuration est de 1km/h jusqu’a l'infini.

#~ @ BIK | @ A
42/4  O/NET  0.01 100 16.2kmh | 0.00h
wi ;%\: € Abnormal
|‘i’| s Please note that the autopilot speed is about to B
o exceed the threshold and will be disengaged! S
<.
S
—e
i .—'
km/h ! N
B

T.
e

&) ¢

Si la vitesse actuelle dépasse la vitesse définie par I'opérateur, la direction
automatique sera désactivée.

@ RTK | @ A
42/4 0/NET 0.01 100 18.0kmm | 0.00na

12 s E=A
o S
= | 5

S

—

= & =
- — -~

()

K =
@ SN
. 9

- [ T

I B ®
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3.18.2 Vitesse maximale autorisée pour activer le mode de direction
automatique

Définissez la vitesse maximale autorisée pour engager le pilotage automatique. Sila
vitesse actuelle dépasse le seuil, il ne peut pas activer le mode pilotage automatique.

La vitesse maximale par défaut autorisée pour activer le pilotage automatique est
de 12 km/h et la plage de configuration est de 1 km/h jusqu’a l'infini. Elle doit
également étre inférieure a la vitesse maximale du pilotage automatique comme ci-
dessus.

S Safety @
*Maximum autopilot speed 16.0 km/h

I *Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h I
*Manual override Medium
* Fatigue driving tips
* Fatigue driving prompt time 30 min

* Autopilot switch of the motor button «©
This feature is only allowed in field areas

*Max speed allowed to enable auto U-Turn 808 km/h

Cloud service authentication code m

SNav ,g/ @ @ Y/

42/4  O/NET 6 18.0kmh  0.00ha

w. ,‘%-F E Abnormal

IZI s The current speed exceeds the maximum speed ;::V."'

allowed to activate autopilot! N~
(%
S
—
—e- e
km/h S
By
L)
% =,
@ -
- ‘.Q
g
5 .

3.18.3 Commande manuelle

La fonction de commande manuelle permet aux utilisateurs de tourner le volant
pour désengager le mode pilotage automatique en cas d'urgence. |l est possible de
régler manuellement les différents niveaux de désengagement du pilotage
automatique parmi les quatre niveaux suivants : simple, moyen, élevé et tres élevé.

91



Cancel Confirm

Hard

3.18.4 Fatigue auvolant

Afin de garantir la sécurité, il est actuellement possible d'aider les utilisateurs a
définir les alertes de fatigue au volant et le délai de déclenchement.

- Safety @
* Maximum autopilot speed 164[) (<] km/h
*Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h
*Manual override Medium >

I * Fatigue driving tips [ @]
* Fatigue driving prompt time 30 min
* Autopilot switch of the motor button «©

This feature is only allowed in field areas

*Max speed allowed to enable auto U-Turn 8.0 km/h

Cloud service authentication code Apply

Cancel Confirm

30min
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3.18.5 Bouton de commutation du pilotage automatique du moteur

Autorise le contréle du mode pilotage automatique via le bouton du moteur. L'option
par défaut est activée et certains utilisateurs peuvent le désactiver pour des raisons
de sécurité.

‘_') Safety @
* Maximum autopilot speed 1600 km/h

* Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h
*Manual override Medium

* Fatigue driving tips «

* Fatigue driving prompt time 30 min

* Autopilot switch of the motor button «©

This feature is only allowed in field areas
*Max speed allowed to enable auto U-Turn 8.0 km/h

‘ Cloud service authentication code

3.18.6 Vitesse maximale autorisée pour activer le demi-tour

automatique

Lorsque la vitesse du véhicule est supérieure au seuil, le demi-tour automatique ne
sera pas déclenché.

‘_') Safety @
*Maximum autopilot speed 160 km/h
*Max speed allowed to enable auto steering 12.0 km/h
*Manual override Medium

* Fatigue driving tips [ @]

* Fatigue driving prompt time 30 min

* Autopilot switch of the motor button «©

This feature is only allowed in field areas
I *Max speed allowed to enable auto U-Turn 8.0 km/h I

‘ Cloud service authentication code

2 @ RTK

42/4 1/NET  0.01

Wi U-Turn Setup>>

=
>
:

B
r B
© O © (

AB

e
®

i U-Turn is not
P[ - currently supported
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3.19 Parametres de navigation

3.19.1 Pas de coloriage de couverture en marche arriére

Lorsque cette fonction est activée, le dessin des couvertures s'arrétera lors de la
marche arriere.

) Settings center @
Agriculture management & System settings Data transfer

RTX parameter 0.03
[ Language & units
11 Alarmsettings Curve sample distance 2.00 m
@ Data & signal output Smoothed curves [ @)
<J Navigation settings Disable trajectory while reversing [ @)
#5 APN settings Coverage logging Switch mode
[ Demonstration mode

Parameters
& Hardware settings

Log switch
® About
A

% Register
Apply

® Privacy security

s~ @ T

42/4  O/NET

L .
e j@. Caution!
1" Warning ! Reversing !

—e
—-—
—e j
km/h
° Bs

()

®
$0

+
3 BE

3.19.2 Numéro de lignes directrices affichées

Sélectionnez le nombre de lignes directrices a afficher sur l'interface principale, dans
la plage de 5 a 13 lignes.
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D Settings center @

% Agriculture management 3 System settings & Data transfer
[ Language & units No track painting when reversing [ @
£ Alarm settings Coverage logging Switch mode
@ Data & signal output Parameters
Navigation settings
Log switch
APN settings
Displayed guidelines number 1 |

Exit auto driving when reversing
Hardware settings

Forward guidance

<

&5

Gd Demanstration mode
@

@ About

a

% Register
Apply

Privacy security

®

Cancel Confirm

s~ ® ol ot - - | @ %
42/4 1/NET 130 0.0kmm  0.00ha

6*7
s B

3.19.3 Quitter la conduite automatique en marche arriére

La pilotage automatique sera automatiquement désactivée lors de la marche arriére .
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Settings center

Agriculture management & System settings Data transfer

B9 Language & units Disable trajectory while reversing [ @)
2 Alarm settings Coverage logging Switch mode
@
® Data & signal output Baramisters
<] Navigation settings

Log switch
&5 APN settings

Displayed guidelines number 1
[l Demonstration mode

Disengage autopilot while reversing o« |
& Hardware settings
® About Forward guidance
A Register

Apply

® Privacy security

~ ® l @ %
42/4 0/NET 130 2.0kmnh  0.03ha
o i‘:’.‘ E We have released the autonomous driving for you 190"
¥ = o)
: Lﬁ Warning ! Reversing ! e
(=
==
‘:\ 2 km, h IEE
- i =
N
N

3.19.4 Guidage vers l'avant

Lorsque cette fonctionnalité est activée, le logiciel affichera le chemin
recommandé a |'écran.

Settings center

Agriculture management £& System settings Data transfer

[ Language & units Disable trajectory while reversing «©
1 Alarm settings Coverage logging Switch mode
@
@® Data & signal output ___"
</ Navigation settings

Log switch
&5 APN settings

Displayed guidelines number g
[ Demonstration mode

Disengage autopilot while reversing [ @)
© Hardware settings
® About Forward guidance «© |

A Register
Apply

Privacy security

@
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@ P Laees 141 sennn ' © X
42/4 0/NET 0.01 — 120 3.0k 0.03ha

3.20 Sécurité de la vie privée

ESNav5.0 ajoute une nouvelle fonctionnalité pour protéger différents parametres par
mot de passe.

1. Accédez a [Centre de parameétres -> Parametres systéeme -> Sécurité de la
confidentialité]. Il est accessible pour protéger plusieurs éléments avec le mot de
passe défini. Par exemple, définissez 123456.

- Settings center @

Agriculture management €3 System settings Data transfer

Language & units

Alarm settings %@ 4

Data & signal output

®»

Set the application protection password
Fully protect application data for enhanced security.

4

Navigation settings

a,
B

APN settings
Demonstration mode 1 2 3 4 5 6 o

Hardware settings

© ¢ =2

About

Y Register

>

=y

@ Privacy security

- Settings center @

Agriculture management €3 System settings Data transfer

Language & units

Alarm settings %@ 4

Data & signal output

B

®»

Passwordis valid!
Fully protect application data for enhanced security.

4

Navigation settings

a,
B

APN settings

* * * * * *

[l Demonstration mode

© Hardware settings

@ About I RTK setting protection 1 Vehicle protection

A Register 1 Boot guidance protection I Implement protection
I @ Privacy security 1 Tablet serial port protection 1 Log file switch

2. Il est également possible de supprimer le mot de passe ou de le modifier.
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@

Delete the password
Are you sure to delete the password?

Cancel Confirm

Change password

Please enter old password

Please enter new password

e enter the confirmation passy

Cancel Confirm

3. Une fois le mot de passe défini pour les parameétres sélectionnés, il est nécessaire
de saisir le mot de passe lors de certaines opérations.

Please enter a 6-digit password

*| Please enter password

Cancel Confirm

3.21 Intrants

Allez dans [Centre de parameétres -> Gestion agricole -> Matériaux]. Gérez les
équipements et intrants de pulvérisation sur cette interface.
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D Materials @
b | Create materials @
* Materials Name

* Materials classificition Anhydrous >
* Material type Other >
* Unit kg/ha >

* Target spray volume 1
* Target spray volume 2
* Progressive steps

* Minimum spray

3.22 Dépannage

Accédez a [Centre de parameétres -> Gestion agricole -> Dépannage].

En cas de dysfonctionnement, il est possible de vérifier les informations de chaque
module sur cette interface et les fournir aux ingénieurs EFIX.

o] Troubleshooting @
& System Component name Component version Companent status
& GNsS Controller 1.25 &
MU s @
& Auto steering
Motor Drive 1.21-1.1
& 1S0BUS GNSS board 11833 @
ESNav5.0 5.1.0.20241022.6065 23

[/ Log debug

” @ I @ %
42/4  1/NET 13, 0.0k 0.03w

i

W &
t

K o
+ (o
t—T«M
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Buisard Distribution
25, Rue de la Fouquerie
72300 Solesmes

Tel: 0243627257
Email: servicecommercial@buisard-distri.fr

Website: www.buisard-distribution.fr
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