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Este manual proporciona informacion sobre el funcionamiento y
mantenimiento de este producto de Topcon Precision Agriculture. El uso
y mantenimiento correctos del producto son esenciales para un
funcionamiento seguro y fiable.

Antes de usar el producto, es muy importante que lea detenidamente
este manual.

La informacion incluida en este manual es la mas actualizada en el
momento de su publicacion. Es posible que el sistema varie ligeramente.
El fabricante se reserva el derecho a cambiar el diseno y modificar el
sistema sin previo aviso silo considera necesario.

Documentacidn técnica y software de utilidad

En el sitio web de asistencia myTopcon NOW!
(mytopconnow.topconpositioning.com) o en la aplicacion myTopcon
NOW! podra acceder al siguiente material de soporte:

« Actualizaciones de firmware y software
o Manuales del producto
« Guias rapidas de productos
« Videos de formacion
« Esguemas del sistema
Registrese hoy mismo para obtener una cuenta gratuita y acceder a este

material.
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Capitulo 1 — Descripcidon general de la
pantalla

1.1. Introduccion

El producto es una pantalla electronica de montaje en vehiculos con
pantalla LCD tactil y pantalla tactil. Permite a los operarios trabajar conla
direccion automatica, el autoguiado y otras funciones de control de la
pantalla. La pantalla se ha disehado para interaccionar con los GPSy las
unidades de control electronico (ECU), lo que permite centralizar la
capacidad de comunicar, registrar, almacenar y mostrar datos para uso
agricola.

Nota: Antes de utilizar el guiado y la direccion automatica, debe leer las
instrucciones de seguridad e informarse acerca de los controles leyendo
con atencion este manual. POngase en contacto con su distribuidor si
necesita ayuda para configurar o utilizar la pantalla.

La pantalla es tactil. Para seleccionar algun elemento en la pantalla,
toque el area con la punta del dedo.

El ndmero de serie de la pantalla se encuentra en una etiqueta adhesiva
situada en la parte trasera de la pantalla. Anote el nimero de serie para
futuras referencias.

NC S I i,

1.1.1. Novedades de la version 5.01

« Se puede utilizar un ajuste de resolucion de exportacion para reducir
el tamano de archivo de los datos que se transfieren desde la
pantallaa USB o TAP (consulte Configuracion de los ajustes del
sistema, pagina 47).

» Elpanel de control de la pantalla de operaciones se puede desactivar
si es necesario (consulte Configuracion de la consola, pagina 50).



1.1. Introduccion

El control de marcha atras se puede utilizar para receptores GPS
que no admitan direccion automatica (consulte Configuracion del
receptor, pagina 64).

Los instrumentos pivotantes con direccion activa se pueden
especificar para mejorar la precision del ASC y de los giros en
cabecera (consulte Configuracion de la geometria del instrumento,
pagina 120).

Elicono del botdn de tarea ahora cambia para indicar el estado de la
tarea (consulte Boton Tarea, pagina 166).

La seleccion de campos y tareas tiene nuevas opciones defiltro y
ordenacion (consulte Seleccion de un campo, pagina 169y
Seleccion de una tarea existente, pagina 188).

Se ha cambiado el diseno del Administrador del inventario (consulte
Administrador del inventario, pagina 256).

Se ha anadido la funcionalidad MachineLink. MachineLink permite
compartir la cobertura entre varios instrumentos en el mismo
campo. Consulte el Manual del operador y de instalacion de
MachineLink para obtener mas informacion.

|Los datos heredados de Horizon 3y 4 se pueden convertir e
importar (consulte Importacion de datos heredados de Horizon 3 0 4
desde USB, pagina 266).



Capitulo 1 — Descripcion general de la pantalla

1.2.Usodelaplataformadeagriculturade Topcon
(TAP)
Topcon haintroducido recientemente TAP.

TAP es la plataforma loT de Topcon que proporciona conectividad y que
permite al usuario importar/exportar datos operativos agricolas,
compartir datos, crear prescripciones, supervisar datos telematicos de
la flota y utilizar la asistencia remota. TAP esta perfectamente integrado
en el software Horizon para proporcionar transferencia inalambrica de
datos y funciones telematicas a las pantallas X equipadas con TAP,

Desde la pantalla puede exportar e importar conjuntos de datos de
tareas mediante TAP. Consulte Exportacion de tareas/datos de
tareas/informes de tareas, pagina 260 e Importacion de tareas y datos
de tareas, pagina 265.

Cuando inicie sesion en la cuenta de TAP por primera vez, los datos
existentes de su pantalla se cargaran automaticamente en su cuenta
TAP.

Cuando detenga unatarea, se cargara automaticamente en la cuenta de
TAP.

Las funciones opcionales adquiridas también se pueden mostrar a
través de Marketplace. Consulte Visualizacion de funciones opcionales
mediante Marketplace, pagina 5.

El sitio web de TAP es tap.topconagriculture.com.

Nota: Pongase en contacto con su distribuidor para configurar el inicio
de sesionen TAP.

1.2.1. Inicio de sesidn en TAP desde la pantalla

Nota: Se requiere una conexion inalambrica a Internet. Consulte
Configuracion de Wi-Fi, pagina 99.

1. Paraactivar TAP en la pantalla, seleccione Sistema /
Funciones


https://tap.topconagriculture.com/

1.2. Uso de la plataforma de agricultura de Topcon (TAP)

v
/x / Consola / Servicios basados en nube y, a continuacion,
elija TAP - Topcon Agriculture Platform.

2. Seleccione el botdon de TAP enla parte izquierda de la pantalla de
operaciones o dirijase a la pagina de configuracion del sistema para
iniciar sesion en TAP.,

Inicio de sesién en TAP

NOMBRE DE LA CONSOLA
John Harvester

CONTRASERA

NOMBRE DE LA CONSOLA
John Harvester

NOMBRE DE USUARIO
Jehn.smith@topeon.com

CONTRASERIA
ssssssssee

1 e “

Una vez que haya iniciado sesion en TAP desde la pantalla, esta
establecera la comunicacion siempre que se requiera una operacion de
TAPy que la conexion a Internet esté disponible.
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1.2.2. Visualizacién de funciones opcionales mediante Mar-
ketplace

La pantalla se entrega con una serie de funciones que se incluyen de
serie. Sin embargo, también hay otras funciones opcionales a las que se
puede acceder mediante suscripcion.

Una vez que haya iniciado sesion en TAP, podra acceder a Horizon

Marketplace seleccionando el boton TAP situado a laizquierda de la
pantalla.

(& L
[~ A" =)
Controlled Traffic Water Conservation Hypro ProStop-E Cameras &
\@ 812,00 USD \@ 2132.00 USD \@ 1675.00 USD \ﬁ 254,00 USD
- - - -

7 & 57 f

Xlinks Yietd Monitoring Weather Station Headland Turns

N om ! ¥ ¢ R

W sssoousp W s:oouso W wsoouso W 1esoouso
= e e e

*!

XTEND LH5000 Rate Sensor Additional Seeder Tanks

\ﬁ 559.00 USD '\%? 1929.00 USD '\ﬁ 550,00 USD

Al
Su cesta de la compra esté vacia,

1149 1, 16 - |||||
2 e 00 Poty oy @

- #[0]

Vera las funciones opcionales disponibles para la suscripcion de su
distribuidor a través de TAP. Las funciones de las que ya ha adquirido la
licencia se muestran como instaladas.

Consulte Configuracion de licencias, pagina 49.

Para ocultar Marketplace, seleccione el boton TAP en el menu de la
izquierda.



1.3. Descripciones de los iconos

1.3. Descripciones de los iconos

1.3.1. Barra de herramientas de guiado

y Boton Tarea, 166
‘ Menu de campos, 169

h | Menu de tareas, 188

l S Menu de pautas, 199
|

\' Menu de opciones de direccion, 231

== Calibracion de la direccion automatica (si la direccion automatica
esta desactivada, solo XD), 155

I Menu de desplazamiento, 241

1.3.2. Ilconos de menu

Menu de campos
‘ Menu de campos, 169
a Seleccionar campo, 169

a Nuevo campo, 171

® Descargar campo, 173
]-
Establecer punto de marca, 174

EI Registrar perimetro de campo, 177



Capitulo 1 — Descripcion general de la pantalla

v , ,
. Completar el registro de perimetro del campo, 177
v

“» Desviacion de registro del perimetro, 177
"'I""'--..

< Configurar cabecera, 184

j Borrar perimetro de campo, 183

@ Cree el perimetro a partir de Shapefile, 181

@ Crear perimetro a partir de cobertura, 180

Menu de tareas
h Menu de tareas, 188

a Seleccionar tarea, 188

I‘:' Tarea de union (con MachineLink), 54
u Crear nuevatarea, 190
6 Configurar regiones de tareas, 191

j Eliminar datos de tareas, 193

i

ak. Configurar VRC, 194

Intercambio de datos, 260

Menu de pautas

I S Menu de pautas, 199



1.3. Descripciones de los iconos

a Seleccionar grupo de pautas, 216

BI Crear nuevo grupo de pautas, 201

t
2 Modo de guiado de ciclo, 199

-_—

"._,-" Pautas del ciclo, 201

u Crear pauta, 199

Il] Registrar linea AB, 203

SI] Registrar curvaidéntica, 206
Q Registrar pivote, 207

0% Abrir la ventana de entrada de linea AB manual, 204

-
SfLﬂ Nuevas lineas del proyecto, 211
=
Importar pauta, 217
/ Configurar lineas de siembra, 219

‘g Configurar giros de cabecera, 222

Menu de opciones de direccion

|
\f Menu de opciones de direccion, 231

@? Estado de direccion automatica, 231

|
\f Parametros de ajuste de la direccion automatica, 236
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== Calibracion de la direccion automatica, 155

Menu de desplazamiento

I Menu de desplazamiento, 241

I- + Abrir las opciones de desplazamiento, 241
I y Desplazar pauta hacia la derecha, 241

) I Desplazar pauta hacia la izquierda, 241
¥

Desplazar pauta hacia la posicion del vehiculo, 242

-b Guardar grupo de pautas de desplazamiento, 241

R

Compensacion de desviacion del GPS, 243

1.3.8. Iconos de la barra de navegacion

y 7 |
% Informacion del sistema, 134

) Guiado, 135

:9" Informacién del GPS, 142
-

== Diagndstico del sistema, 145
Informacion de latarea, 147

Control automatico de seccion, 247

" Caja de interruptores, 126



1.3. Descripciones de los iconos

== Terminal universal ISOBUS, 250
..J A
'5 Camaras, 50

#

iE!ﬁ- 4
g

p
% Monitor de rendimiento, 56
“ Estacion meteorologica, 252

—
Control de la altura del brazo NORAC, 56

" Rociador, ‘*‘ Sembradora
B

% Esparcidor, = Rascador

O

TAP, 3

g

Administrador del inventario, 256
1
o’ Pantalla de configuracion, 17

1.3.4. Controles de vista

N

— Modo de seleccion, 135
@ Mostrar alarma de giro en cabecera, 229

‘S Alternar el modo Guidelock, 208

@' Recentrar/panoramica, 37

N Seleccionar capas visibles del mapa, 138
&’ Alternar el modo de vista del mapa, 141

10
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Q\@\ Alejar/acercar laimagen, 141

1.3.5. Otros iconos
Acceso directo de ISOBUS, 51

Interruptor principal, 127

@ Activacion de la direccion automatica, 231

11



1.4. Inicio de la pantalla

1.4. Inicio de la pantalla

1.

Conecte la pantalla a una fuente de alimentacion. Asegurese de que
los dispositivos asociados, como GPS (sistema de posicionamiento
global) y ECU (unidad de control electronico), estan conectados.

. X25/X35: Mantenga pulsado el boton de encendido/apagado verde

de la parte trasera de la pantalla durante unos segundos para
iniciarla. XD/XD+: Pulse el boton situado en el lado izquierdo de la
pantalla para encenderla.

Para cambiar el idioma de la pantalla, seleccione '

ADVERTENCIA

Esta consola y nwar e (sistema) de rp Ag ulture controla el guiado. Se p ede lli \ istema par: y udar con la (a) direccion
(c Id direccién) o (b) para plantar, rociar, espa rnrl'rll ar formar/drenar terren echar [Apl Qs)(jun 5 0 por
separ; ﬂ a).
IMPORTANTE: Debe |ee y p ar los manuales adecuado: d | sistema y re b la p itacién adecuada antes del uso. 5i no utiliza el
Sistema en n forma ad o ayudara e dire n J utara las Aplicaciones de acuerdo con
sitos. Esto puede tener como resultado un dafio | a propiedad y al equipo, | gmvealaspzrmnns,max.endimienmn

sus requi
daﬂnal echas o fallos

ul sistema de control de direccién (incluido IACIJ1)
ilizar en caminos pu bl prlvadns, Cuando el vehici sté en un camino, se DEBERA deshabilitar el

n del vehiculo hasta una pauta predeterminada; n obstante, debe estar alerta y tomar el control

otros obstdculos.
0 con el limites u otros obstaculos.

No g ntizamos la precision icio de las unida d d e GPS e el sis lma:l ontrol Id d n. sin emb g || emos h:ch los.
erzos zzunahlespara garantizarquest unnu d: y de | s de buena reputacién con el
Sl t ema de control de direccion,

APLICACIONES: Usted es responsable d acta la informac ﬂ necesaria par: q el Sistema ejecute las
nu u md n (por Jmpl métrica o imperial), las umensl di
de i d Isi : mayd e las

i devien!o. P y humedad, periodos ;e

ingre: lo ma
( i

n funcionamiento incorrecto del Sistema. Debera controlar en todo

SI

Utilice la barra de desplazamiento o deslice el dedo hacia abajo por

la lista para ver mas idiomas. Confirme la seleccion m
La pantalla de advertencia aparecera en el idioma elegido.

. Leael contenido de la pantalla de advertenciay, si esta de acuerdo,

seleccione SI.

Nota: Al seleccionar Si, confirma que comprende y asume las
responsabilidades descritas en |la pantalla de advertencia.

En la pantalla se puede mostrar la advertencia siguiente.

12



Capitulo 1 — Descripcion general de la pantalla

A ;Advertencia! ¥ Arrastrar para obtener detalles ¥
o

6. Para confirmar la alarma, pulse el centro de la ventana de la alarma.

7. Confirme que el receptor GPS esta conectado correctamente y que
se esta comunicando.

Nota: Si vuelve a aparecer la advertencia, debe solucionarse durante la
configuracion consultando Configuracion del GPS, pagina 64.

1.4.1. LED de alimentacion de la pantalla (solo X35)

ElILED derecho, situado en la parte superior de la pantalla, se ilumina en
verde cuando se inicia el software Horizon. Si se pierde la alimentacion,
el LED se ilumina en rojo hasta que la pantalla se haya apagado
correctamente.

1.5. Apagado de la pantalla

X25/X35

Para apagar la pantalla, deslice el dedo hacia arriba desde la base de la
pantalla para mostrar la barra de herramientas de la pantalla. A
continuacion, seleccione el icono de apagado. El sistemalle preguntara
si desea apagar el sistema. Seleccione Si para apagar el sistema o No
para continuar trabajando.

_ L
b 0| Q @ -J}@@@u---e

[ 4
r
v’ - y 000

Alternativamente, para apagar la pantalla, pulse brevemente el boton de
encendido/apagado verde.

El sistema le preguntara si desea apagar el sistema. Seleccione Sipara
apagar el sistema o No para continuar trabajando.

13



1.5. Apagado de la pantalla

Nota: Al mantener pulsado el boton de encendido/apagado verde
también se apagara la pantalla, aungue se pueden perder datos, por lo
gue No se recomienda este metodo.

XD/XD+
Para apagar la pantalla, pulse el boton situado en el lado izquierdo de la
misma.

14



Capitulo 1 — Descripcion general de la pantalla

1.6. Uso de la barra de herramientas de la pantalla

| Q)| (@) e 7| 3=8 5 HOE|| - o
& - T No GPS " el

LLa barra de herramientas de la pantalla se muestra al deslizar hacia
arriba el dedo desde la base de la pantalla.

(%)
</ Apagado: Apaga la pantalla. (Solo X25/X35)

(’T\

&9 Consejos de ayuda: Muestra los nombres de los elementos de la
interfaz de usuario en la pantalla. Aparecen signos de interrogacion en la
pantalla, junto a los iconos. Seleccione un elemento de la pantalla con un
signo de interrogacion para ver los nombres.

Extraccion de USB: El puerto USB se puede utilizar paraimportar y
exportar datos desde la pantalla. Antes de extraer el USB, desconéctelo
siempre primero tocando el icono de extraccidn de USB. Se mostrara
un mensaje de que es seguro extraer el USB.

7o)

—— Capturas de pantalla: Utilice el icono de captura de pantalla para
tomar capturas de pantalla (que se almacenan en el USB). Pulse el icono
de extraccion de USB antes de desenchufar el USB.

105"

2 Gestionar pantallas de inicio globales: Permite guardar
disposiciones de la pantalla de operaciones. Puede resultar Util para
ordenar la pantalla de operaciones o para volver a mostrar rapidamente
lainformacion necesaria. Muestre u oculte las vistas necesarias enla
pantalla de operacionesy seleccione este icono. Despues, seleccione
Guardar pantalla de inicio para guardar la disposicion.

15



1.6. Uso de la barra de herramientas de la pantalla

16

1l Ira pantalla de inicio: Muestra una lista de pantallas de inicio
globales guardadas o cambia entre pantallas guardadas. Consulte
Modo de pantalla de inicio global en pagina 35 para seleccionar la
opcion necesaria.

= = Control de brillo: Ajusta el brillo de la pantalla. Use los
simbolos de mas y menos para ajustar la pantalla.

®D: Esquema de colores dia/noche: Cambia la visualizacion entre la
combinacion de colores para el diay la noche. Las opciones son dia,
noche y automatico. El modo automatico establece el esquema de
colores automaticamente dependiendo de las condiciones de luz.



Capitulo 2 — Descripcion de la interfaz de
usuario

2.1. Cambio de la pantalla de configuracion a la
pantalla de operaciones

LLa pantalla dispone de dos pantallas principales, la pantalla de
configuraciony la pantalla de operaciones.

Selecionar idioma % 4 B & & & o @ 0
e > s
FORMATO DL PUATO DECTMAL ‘o, n
= o
&) 4
apy 5
H I
w5 2
@ -~ B a = & B b4s)
Begin  weiee  Eioma  Maps e s
= nfinins ncok = — ) J @05 % i m
m%‘m q [Py wen— mﬁ = 24 ADom, »0< 0.0 °

Utilice los botones senalados para pasar de una pantalla a otra.

Nota: En las pantallas XD y XD+, el mapa de guiado no esta visible, salvo
que se disponga de licencia para "Tareas" o "Pautas" y estén activadas.

17



2.2. Controles de la pantalla de configuracion

2.2. Controles de la pantalla de configuracion
La pantalla de configuracion cuenta con los siguientes tipos de

controles:
Menus
N £ b3
@ -~ 8 H & =
Reg ion Barra de luces Entorno Mapa Nivel de acceso Cor:’tsr:'::lsodel “:::rtne:tcal& |
T
. Y BE
. -
> . me
Usuario Sistema Vehiculo Instrumente Producto

Los elementos de menu se seleccionan en la base de la pantalla para
mostrar el siguiente nivel de opciones secundarias. Cuando se habilitan
funciones, pueden aparecer mas elementos en los menus.

Listas de opciones

Configuracion de hora/fecha

s, FORMATO DE FECHA
___J 19 Mar, 2020

; ..\‘:5'_' FORMATO DE HORA

"\%7) 12 horas (2:30 pm)

a9, CONFIGURAR FECHA ACTUAL
___J 19/3/2020

& ESTABLECER LA HORA ACTUAL

9:05 am

Al seleccionar elementos de mend, normalmente se mostrara una lista
de opciones en la parte superior de la pantalla. Al habilitar funciones,
pueden aparecer mas opciones.

18



Capitulo 2 — Descripcion de la interfaz de usuario

Listas de seleccion

Métrico
Imperial(EE. UU.)

Imperial(Reino Unido)

e -

Las listas de seleccion se utilizan para elegir uno o varios elementos de
una lista. Aparecera un mensaje si se seleccionan demasiados
elementos en una lista de opciones multiples. Las selecciones se deben
confirmar con el botdon OK.

Botones de cancelacién y confirmacion

Estos botones se utilizan para cancelar o confirmar una entrada o una
seleccion. Uno de los botones se debe seleccionar para avanzar desde
cualquier pantalla que los muestre.
Teclado y teclado numérico

@

@ i 3 » & ) { ) e =
8 9 &1

q w e r £ y u i 0 p =
a H d f q h i k 1 ..
4 5 6 |22,

1 2 3

5 o
abc = ABC + Abc - - 0 >

Los teclados de letras y nUmeros se utilizan para introducir caracteres
alfanumeéricos o numericos. Las entradas se deben confirmar.
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2.2. Controles de la pantalla de configuracion

Asistentes

Paso 1: Tipo de ECU

Seleccione el tipo de ECU que se utilizara:

TIPO DE ECU
Apollo

0% Cancelar -/

Los asistentes se utilizan para guiar al operario en una configuracion
compleja del sistema respondiendo a varias preguntas. Las respuestas
proporcionadas determinan qué preguntas se haran a continuacion.

20



Capitulo 2 — Descripcion de la interfaz de usuario

2.3. Controles de la pantalla de operaciones

& Ly oo e & a alfagt-s

» Y
2 &

= s

= 4

- <

C

w7
o Z m
7: 16
4~ = 2 o PO€pr og bl‘s
9

X

1 Barra de navegacion: abre vistas pequenas para acceder a otras
partes del sistema. Consulte Uso de vistas pequenas, pagina 132.

2 TAP: Abre la pantalla de inicio de sesion de TAP u Horizon
Marketplace. Consulte Uso de la plataforma de agricultura de
Topcon (TAP), pagina 3

3 Administrador del inventario: Habilita la gestion de vehiculos,
instrumentos, campos, tareas, lineas de guiado, etc. Consulte el
Administrador del inventario, pagina 256.

4 Pantalla de configuracion: cambia a la pantalla de configuracion.

5 Controles de vista: permiten al usuario controlar o que se muestra
en el mapa de guiado y como se muestra. Consulte Uso de los
controles de vista, pagina 136.

6 Barra de herramientas de guiado: Proporciona las herramientas
que se utilizan para controlar el guiado.
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2.3. Controles de la pantalla de operaciones

7 Interruptor principal: sirve para activar y desactivar la aplicacion
de producto si se ha habilitado la opcion del interruptor principal
virtual durante la configuracion del instrumento. Consulte
Configuracion del interruptor principal, pagina 127.

8 Activacién de la direccién automatica: activay desactiva la
direccion automatica.

9 Panel de control: ofrece informacion seleccionada del sistema
para supervisarla. Consulte Supervision en el panel de control,
pagina 149.

2.3.1. Indicadores de color del instrumento

b Indica la posiciony la direccion del vehiculo y su instrumento. El
color del instrumento indica el estado de aplicacion de producto:
« Rojo: la seccion esta desactivada.

« Azul: la seccion esta inhibida (activada y no fluye, normalmente
debido a baja velocidad o presion).

« Amarillo: la seccion esta activada y no fluye intencionadamente
(suele ser debido a que la funcion de control automatico de seccion
detiene el flujo).

« Verde: la seccion esta activadayy fluye.

« Naranja: la seccion esta activada y no fluye involuntariamente o esta
desactivada pero fluye involuntariamente (suele ser debido a un
retraso en el tiempo que tarda el flujo eniniciarse).
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Capitulo 3 — Guia rapida de configuracion

En este capitulo se incluye un resumen rapido para instalar el software
en la pantalla, configurar los elementos basicos y utilizar la pantalla.

& ADVERTENCIA: Antes de utilizar la pantalla por primera vez, lea el
manual completo para familiarizarse con todos los problemas de
seguridad y funcionamiento.

3.1. Instrucciones de actualizacidon de software

Nota: Este procedimiento no deberia ser necesario cuando se recibe
una pantalla nueva. Solo hay que llevarlo a cabo cuando se requiera
efectuar una actualizacion de software.

1. Enunamaqguina con Windows, descomprima el archivo ZIP de
instalacion en la carpeta raiz de un dispositivo USB.

2. Extraiga de manera segura el dispositivo USB de la maqguina con
Windows.

3. Conecte el USB a la pantalla apagada.
4. Encienda la pantalla.

5. Acceda ala pantalla de configuracion (a traves del boton de llave de
la esquina inferior izquierda).

1T
6. Seleccione Sistema == / Utilidades l'il / PREPARACION DEL
USB DE ACTUALIZACION o ACTUALIZACION DEL SOFTWARE DE
LA CONSOLAY seleccione Si.

7. Pulse el botdon OK para reiniciar la pantalla e iniciar automaticamente
la actualizacion del software.

El procedimiento de instalacion se iniciara automaticamente y
tardara unos minutos.

8. Lapantalla ofrecera la opcion de restablecer todos los datos de
usuario al estado en el que se encontraban antes de la actualizacion.
ATENCION: Si se selecciona No, se eliminarén todos los datos
guardados en la pantalla. La pantalla se reiniciara automaticamente.
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3.1. Instrucciones de actualizacion de software

9. Cuando la pantalla se haya iniciado, el software estara listo para
utilizarse.

24



Capitulo 3 — Guia rapida de configuracion

3.2. Procedimientos iniciales
Para configurar el sistema:

1.
2.

3

Conecte unreceptor GPS a la pantalla.

Acceda a la pantalla de configuracion (a través del botdn de llave de
la esquina inferior izquierda).

Bl ‘.
Seleccione Sistema == /GPS ™ y seleccione:
o Elreceptor GPS que se esté utilizando (consulte la pagina 64).

o Lafuente de correccion necesaria (consulte la pagina 67).

||||||
-----

. Seleccione Sistema /Puertos serie =/ y el puerto serie en el

que esté conectado el receptor GPS (consulte la pagina 75). (Solo
X25/X35)

. Unavez que el sistema recibe los datos GPS por primera vez,

solicitara configurar la hora local. Acepte la hora actual o defina su
hora local.

L Y

. , oy o, .
. Seleccione Vehiculo " /Nuevo o y cree un nuevo perfil de

vehiculo; para ello, seleccione el modelo adecuado del perfil de
fabrica. Compruebe y, si es necesario, modifique la geometria del
vehiculo (consulte la pagina 105).

: A
. Seleccione Instrumento /Nuevo ¢ y cree un nuevo perfil de

instrumento; para ello, seleccione el tipo de ECU adecuado. Si
selecciona ASC-10 o Apollo como tipo de ECU, se le guiara por los
pasos necesarios para conectar y configurar todas las unidades
ECU en el instrumento.

. Compruebey, si es necesario, modifique la geometria del

instrumento (consulte la pagina 116).

. Vaya ala pantalla de operaciones (mediante el boton Cerrar de la

pantalla de configuracion).
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3.2. Procedimientos iniciales

10. Seleccione el boton de Tarea ’J (mediante el boton superior de la
barra de herramientas de guiado del lado derecho) para empezar
rapidamente el trabajo sin tener que configurar un cliente, finca,
campo, etc. (consulte pagina 166).

11. Paraactivar la direccion automatica, vaya a la pantalla de

configuracion, Sistema
DIRECCION AUTOMATICA (consulte la pagina 231).

-J / Funciones % /Guiado B2/

12. Para activar la funcion de control automatico de seccion, vaya ala
pantalla de configuraciony:

O

Crear o cargar un instrumento.

En Instrumento ' / Control de seccién e / Secciones LA ,

configure el numero de secciones y suancho (consulte la pagina
123).

Si es necesario, cambie el tiempo de seccion en Instrumento

- .

/ Gontrol de seccién /Tiempo ‘O (consulte la pagina 124).
Sies necesario, configure una caja de interruptores fisicos o

e

virtuales en Instrumento / Gontrol de seccién /

Interruptor de seccién = (consulte la pagina 126).
Active la funcidn de control automatico de seccidn en Sistema

- / Funciones ~ % /Instrumento - / CONTROL
AUTOMATICO DE SECCION (consulte la pagina 54).

13. Paracontrolar cualquiera de las funciones activadas desde la
pantalla de operaciones, utilice los botones de la barra de
navegacion abajo en el lado izquierdo de la pantalla. Se abriran
"minivistas" de las funciones (consulte pagina 132).
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Capitulo 3 — Guia rapida de configuracion

14. Paraampliar unavista pequena a la pantalla completa (si la funcion
es compatible), arrastre la vista pequena a la derecha hasta el area

de la pantalla principal.

15. Pulse o y, a continuacion, seleccione Hecho para completar la
tarea.
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Capitulo 4 — Configuracion regional y del
usuario

Enla pantalla de configuracion, la opcion de menud Usuario proporciona
los siguientes elementos de menu:

« Regidn: selecciona el idioma, la hora/fechay las unidades. Consulte
pagina 29.

« Barradeluces: establece el funcionamiento de la barra de luces LED
para el uso del guiado. Consulte pagina 33.

« Entorno: Configura el audio de la pantalla, los clics de los botones,
etc. Consulte pagina 35.

« Mapa: establece la manera de funcionar de los mapas en la pantalla
de operaciones. Consulte pagina 37.

« Nivel de acceso: selecciona los niveles de acceso para determinar
los controles accesibles. Consulte pagina 39.

« Controles del usuario: define los controles a los que pueden acceder
los diferentes usuarios. Consulte pagina 40.

« Asistencia remota: Permite al personal de asistencia acceder alas
funciones de la pantalla y controlarlas de forma remota. Consulte
pagina4?2.

1 —— >
@ ~ @ [ & = pod
- Controles del Asistencia
Region Barra de luces Entorno Mapa Nivel de acceso gl — I

I
& Lo gm

Usuario Sistema Vehiculo Instrumento Producto




Capitulo 4 — Configuracion regional y del usuario

4.1. Configuracion de la region

4.1.1. Configuracion del idioma

Elidioma de la pantalla se puede cambiar si es necesario y como
separador decimal se puede utilizar un punto o una coma.

Para definir el idioma o el formato de punto decimal:

[ L™}

1. Seleccione Usuario (Q\ / Region @ / Idiomaa h.

Selecionar idioma Cerrar

%,h IDIOMA

! Espafiol

~ FORMATO DE PUNTO DECIMAL
+ Punto (.)

« ldioma: La interfaz de usuario se puede mostrar en varios idiomas.
Use la barra de desplazamiento para ver la lista de idiomas
disponibles. Confirme la seleccion. La pantalla se reiniciara.

Nota: El idioma también se puede cambiar en la pantalla de

advertencia durante el arranque seleccionando :

« Formato de punto decimal: Para separar los decimales se puede
utilizar el punto () o lacomay,).

4.1.2. Configuracion de hora/fecha

Lainformacion de la fecha se utiliza en la pantalla para las fechas de
inicio y fin de las tareas, tal como se muestra en los informes de tareas.
La fecha actual se obtiene a través de la senal GPS.

Nota: Tenga en cuenta que nila hora nila fecha funcionaran si no hay
sefal GPS.

La horay fecha actuales pueden visualizarse en la pantalla de
operaciones si se selecciona el icono de Topcon, situado en la parte
superior izquierda de la pantalla (o en el panel de control).

Para definir la informacion de fechay hora:
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4.1. Configuracion de la region

30

1. Seleccione Usuario fg“ / Regién @ / Hora/Fecha

Configuracion de hora/fecha

s, FORMATO DE FECHA
J 19 Mar, 2020

FORMATO DE HORA

§ 12 horas (2:30 pm)

a8, CONFIGURAR FECHA ACTUAL
J 19/3/2020

ESTABLECER LA HORA ACTUAL
9:05 am

« Formato de fecha: Seleccione el formato de fecha deseado enla
lista.

« Formato de hora: Formato de doce horas (2:30 p.m.) o formato de
veinticuatro horas (14:30).

« Configurar fecha actual: Este ajuste se puede utilizar sila fecha
establecida por el GPS es incorrecta. Anula la fecha del GPS.

« Establecer la hora actual: Hora actual (ho cambia automaticamente
al horario de verano). Tenga en cuenta que el boton -/+ sirve para
cambiar la hora de manera progresiva.

4.1.3. Configuracion de las unidades

LLas opciones de unidades permiten establecer las unidades de medida
mostradas (sistema métrico o imperial), las unidades de presion, el area
y los productos, el formato de latitud y longitud, y el tipo de incremento
del indice de aplicacion.

Para definir la informacion de unidades:

P

1. Seleccione Usuario f@“ / Region @ /Unidades



Capitulo 4 — Configuracion regional y del usuario

Unidades regionales '

5 UNIDADES 7o/, TIPO DE INCREMENTO DEL fNDICE DE APLICACION
\“/ Métrico ) -_‘6 indice fijo

' FORMATO DE LATITUD/LONGITUD
~. DMS

.7 UNIDADES DE PRESION
\\/‘u) Predeterminado (kPa)

* UNIDADES DE CORTA DISTANCIA
U ., Predeterminado (Metros)

[ UNIDADES DE AREA
.{__._._. Predeterminado (ha)

£ UNIDADES DE VOLUMEN (EN SECO)

TL_,____ Predeterminado (Kilogramos)

Unidades: Métrico, imperial (EE. UU.) o imperial (Reino Unido). Se
proporcionan opciones del sistema imperial de Estados Unidos 'y de
Reino Unido, ya que los galones, las onzas liquidas y los bushels
tienen medidas distintas en Estados Unidos y en Reino Unido. Nota:
Simodifica este ajuste no se anulara la seleccion de las unidades
individuales (presion, area, etc.) que se hayan cambiado.

Formato de latitud/longitud: Estandar (grados decimales: 45,54) o
DMS (grados, minutos, segundos: 45°, 23’ 36”).

Nota: Si se selecciona Predeterminado en todos los demas tipos de
unidades, se utiliza el parametro adecuado de la opcion
seleccionada en Unidades.

Tipo de incremento del indice de aplicacién: indice fijo o porcentaje
del indice prefijado 1. Esta opcion cambia el comportamiento
cuando el operario pulsa los botones arriba/abajo para cambiar el
indice de aplicacion de producto solicitado. Estos pueden
cambiarse por un indice fijo o por un porcentaje del indice
establecido en INDICE PREFIJADO 1 (TASA DE APLICACION DE
PULVERIZACION en un pulverizador Apollo).
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4.1. Configuracion de la region

1: 17-17-00-16 1: 17-17-00-16

¥, NOMBRE DEL PRODUCTO ¥, NOMBRE DEL PRODUCTO
"YW 17-17-00-16 "YW 17-17-00-16

7o/, INCREMENTO DEL iNDICE 7o/, INCREMENTO DEL fNDICE
)} ¥4 5.00 kg/ha 5%

7=.| INDICE PREFIJADO 1 7=.| INDICE PREFIJADO 1

7| 7|

] :ﬁ 20.00 kg/ha ] :ﬁ 20.00 kg/ha

Consulte los manuales del operario del esparcidor, rociador o
sembradora para obtener mas informacion.
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Capitulo 4 — Configuracion regional y del usuario

4.2. Configuracion de la barra de luces

Durante las operaciones, la barra de luces virtual situada en la parte
superior de la pantalla de autoguiado puede mostrar cuanto se desvia el
vehiculo de la pauta establecida.

1. Seleccione Usuario (O\ / Barrade luces #%®

Configuracion de la barra de luces Cerrar

00D BARRA DE LUCES
Habilitado

ecece ESPACIADO ENTRE LOS LED
b (.167 m

oeece MODO DE LOS LED
<= Alejarse

« Barra de luces: Habilitado o deshabilitado.

« Espaciado entre los LED: Establece la distancia en el terreno
respecto ala linea de referencia (pauta) que cada LED representa. Si
el espaciado entre los LED se ajustaa 10 cm (0,1 m), se observara el
siguiente comportamiento:

o EILED central es de color azul y se iluminara todo el tiempo (a
menos que el error de distancia perpendicular sea de 100 cm o
mas). Cuando la linea de referencia es inferiora 10 cm (+ 0 -), sera
el unico LED que se ilumine.

o Cuando se alcance un error de distancia perpendicular de 10 cm,
el siguiente LED (verde) también se iluminara.

o A20y 30 cm seilumina otro LED verde.
o LosLED amarillos se iluminana 40, 50y 60 cm.
o LosLED rojos seiluminana 70, 80y 90 cm.

o Unavez que la distancia perpendicular alcanza los 100 cm o0 mas,
todos los LED se apagan excepto un LED rojo en el lado extremo
de la pantalla.

33



4.2. Configuracion de la barra de luces

 Modo delos LED:

o Alejarse: activalos LED del lado del vehiculo que se aleja de la
pauta. Aléjese de los LED iluminados pararegresar a la pauta.

o Acercarse: activalos LED del lado del vehiculo que se acercaala
pauta. Acerquese alos LED iluminados pararegresar a la pauta.
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Capitulo 4 — Configuracion regional y del usuario

4.3. Configuracién del entorno
Permite configurar las interacciones de la pantalla.

1. Seleccione Usuario fg\ / Entorno . .

Configuracion del entorno

VOLUMEN DE AUDIO
o 10%

a CLICS SOBRE EN TECLAS
Deshabilitado
Deshabilitado

MODO DE PANTALLA DE INICIO GLOBAL
Seleccionar

VENTANA DE ESTADO DE DIRECCION AUTOMATICA
Solo apertura automatica

TAMANO DE LOS BOTONES DE LA BARRA DE HERRAMIENTAS

Se=

3¢ AUDIO DE ALARMA
.'-ﬂ--)

-

Y Pequefio

« Volumen de audio: Ajusta el volumen de los sonidos de la pantalla.

« Clics sobre teclas: Activa o desactiva los sonidos que se emiten
cuando se realiza una seleccion en la pantalla.

« Audio de alarma: Activa los sonidos que se emiten cuando se activar
una alarma.

« Modo de pantalla de inicio global: Seleccione en una lista de
pantallas de inicio globales guardadas o alterne entre pantallas
guardadas cuando el icono 1.1 esté seleccionado en la barra de
herramientas de la pantalla. Consulte Gestionar pantallas de inicio
globales en pagina 15.

« Ventana de estado de direccidén automatica: Sila direccion no se
puede activar, muestra una ventana de estado de la direccion
cuando se selecciona el botdn de activacion de la direccion

automatica @ en la pantalla de operaciones. La ventana de estado
de la direccion muestra problemas que pueden estar impidiendo que
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la direccion se active. Si se selecciona Aperturay cierre automaticos,
la ventana de estado de la direccion se cerrara automaticamente una
vez que se haya resuelto cualquier problema que impida el
acoplamiento de la direccion.

Nota: La ventana de estado de la direccion puede seguir
mostrandose mediante el Menu de opciones de direccidén / Estado
de la direccién automatica (consulte la Estado de la direccion
automatica, pagina 231) si este ajuste esta desactivado.

« Tamano de los botones de la barra de herramientas: Cambia el
tamano de los botones de la pantalla de operaciones.
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4.4. Configuracidon de las opciones del mapa

establece la manera de funcionar de los mapas en la pantalla de
operaciones.

1.

Seleccione Usuario (@\ / Mapa A :

Configuracion de opciones de mapa

% PUNTO DE ENFOQUE

Instrumento

H PANORAMICA DE MAPA
Habilitado

(? CAMBIO AUTOMATICO DE ENFOQUE DEL MAPA
’. Deshabilitado

y PAUSAR REGISTRO DE PERIMETROS CON PRINCIPAL
ﬁ!; Deshabilitado

—LI LONGITUD DE LA LINEA DE REFERENCIA VISUAL
0.0m

Punto de enfoque: Vehiculo coloca el vehiculo en el centro de la
pantalla, mientras que Instrumento coloca el instrumento en el
centro de la pantalla.

Panoramica de mapa: Permite al usuario moverse en un mapa
deslizando el dedo por la pantalla. Al activar esta opcion, el icono de

panoramica de mapa @ se coloca enlos controles de vista.
Consulte Uso de los controles de vista, pagina 136. Al tocar este
icono, los mapas en vista panoramica se vuelven a centrar enla
ubicacion actual del vehiculo.

Cambio automatico de enfoque del mapa: Situa el vehiculo en el
centro de la pantalla disponible cuando se abren las vistas
pequenas.

Pausar registro de perimetros con principal: Si el interruptor principal
se desactiva mientras se registra un perimetro, el registro entrara en
pausa. Al volver a activar el interruptor principal se reanuda el
registro del perimetro. Esto puede ser Util para poner en pausa
automaticamente el registro del perimetro cuando la aplicacion del
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producto se pone en pausa para maniobrar en una curva cerrada o
para desviarse alrededor de un objeto. Tenga en cuenta que el
registro del perimetro se puede poner en pausa manualmente de
todas formas (consulte Definicion de un nuevo perimetro, pagina
177).

« Longitud de lalinea de referencia visual: Proporciona un marcador
de visualizacion a la distancia indicada por el usuario delante del
icono de vehiculo; la funcidon de este marcador es facilitar la
adquisicion precisa de la linea de referencia tras un giro cuando se
esta utilizando el guiado manual.
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4.5. Ajuste del nivel de acceso

El ajuste del nivel de acceso determina los controles a los que tiene
acceso el usuario. La accesibilidad de los controles se puede configurar
en la pantalla de controles del usuario (solo disponible cuando se
selecciona Experto como Nivel de acceso). Consulte Configuracion de
los controles del usuario, pagina 40.

Para cambiar el nivel de acceso:

1. Seleccione Usuario fg\ / Nivel de acceso f% .

Nivel de acceso de usuario Cerrar

NIVEL DE ACCESO
Experto

CONTRASENA

El nivel de acceso se puede ajustar a Facil, Estandar o Experto. Se
puede establecer una contrasena para los niveles Estandar y Experto
con el fin de evitar que usuarios inexpertos accedan a niveles superiores.

La pantalla se encendera al nivel en el que se encontraba antes de
apagarla.
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4.6. Configuracion de los controles del usuario

Esta pantalla solo esta disponible cuando se selecciona Experto como
Nivel de acceso. Consulte Ajuste del nivel de acceso, pagina 39.

El acceso alos controles de la pantalla se puede configurar ajustando
los controles del usuario. Hay tres niveles de acceso disponibles: Facil,
Estandar y Experto.

« Facil: se recomienda este modo para el uso cotidiano del operario.
Permite acceder atodos los controles basicos y a una determinada
informacion acerca del estado. Proporciona una interfaz de usuario
ordenaday facil de aprender.

« Estandar: este modo tiene una funcionalidad ampliaday esta
concebido para usuarios mas experimentados que desean un mayor
control de las funciones que estan utilizando. Esto incluye controles
mas avanzados (por ejemplo, eliminacion de coberturay borrado de
elementos).

« EXperto: este modo tiene todas las opciones de ajuste para
configurar un vehiculo, un instrumento, un receptor GPS, etc.
También la pueden utilizar usuarios avanzados que deseen tener
todo alavista al mismo tiempo para actividades agricolas normales.

Para definir los controles del usuario:

1. Seleccione Usuario fg\ / Controles del usuario A .
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Controles del usuario cerr:
i Control . Facil Estandar Experto
|Minivista: Informacién del sistema J ‘/ J
;Minivista: GPS x v v
;Minivista: Diagnéstico x x v
;Vista completa: Diagnéstico x x xX
;Min ivista: Tareas J ‘/ J
;Minivista: ASC J ‘/ J
;Minivista: Controlador del instrumento J ‘/ J
;Minivista: Caja de interruptores x ‘/ J
;Minivista: Terminal universal J ‘/ J
;Minivista: Camaras J ‘/ J

Vista Vista

Restablecer N AiE
preliminar | preliminar

LLos controles accesibles para los tres niveles estan ajustados de forma
predeterminada. Se pueden editar, si es necesario, pulsando la marca
de confirmacion o la cruz de cada opcion.

El boton Restablecer permite configurar los ajustes en los valores
predeterminados de fabrica o en los que tenia la pantalla al encenderla.

Los botones Vista preliminar permiten ver el aspecto que tendran los
ajustes en el modo Facil o Estandar, sin salir del modo Experto.
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4.7. Configuracion de la asistencia remota

|La asistencia remota permite que un miembro del equipo de asistencia
pueda acceder a distancia a la pantalla a través de la aplicacion Topcon
Support. Es necesario contar con acceso a Internet. Consulte
Configuracion de Wi-Fi, pagina 99.

4.7.1. Configuracidon de la asistencia

Para configurar la asistencia remota en la pantalla, el miembro del
equipo de asistencia debe indicar el numero PIN que aparece en la parte
superior de su aplicacion Topcon Support. Al hacerlo, la pantalla podra
conectarse a distancia a la aplicacion Topcon Support.

1. Seleccione Usuario (@\ / Asistenciaremota ® y hagaclicenel

simbolo de mas situado en la parte superior derecha de la pantalla.

Asistencia remota Ccerrar

Ninguna entrada

Aparece la ventana Anadir mesa de asistencia.

2. Introduzca el nimero PIN proporcionado en el campo PIN DE MESA
y confirme.
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Anadir mesa de asistencia

PIN DE MESA
79274321

Nombre: PVV Test (Topcon Precision Agriculture)

Cancelar

La pantalla se conecta con el dispositivo del asistente y muestra su

nombre.

El asistente configurado se muestra en la lista de mesas de

asistencia.

Asistencia remota

79274321 - PVV Test (Topcon Precision Agriculture)

+
I

@ -~ O H & =
L Regién Barra de luces Entorno Mapa Nivel de acceso cn-:‘lmudn Asistencla :
T i
" ERR
A > 3

Usuario Sistema

4.7.2. Solicitud de asistencia

Vehicule  Instrumento  Producto

1. Para solicitar asistencia remota, seleccione Usuario R/

Asistencia remota ﬁ . Aparece una lista de las mesas de asistencia

configuradas.
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2. Pulse la opcion de asistencia que desee en la lista de mesas de

&

asistenciay seleccione el icono de asistencia que desee :
Aparece la ventana Request Support.

Solicitud de asistencia

NOMERE

Cancelar 0K

3. Introduzca un nombre identificativo y confirme.
Se enviara una solicitud de asistencia a la mesa de asistencia

seleccionada.
Solicitud de asistencia

NOMBRE
TERRY

Esperando a que se conecte la mesa de asistencia

Cancelar OK

Una vez que la mesa de asistencia responda a la solicitud de asistencia,
podra acceder ala pantallay controlarla (quedan excluidos la direccion,
el interruptor principal y la terminal universal).
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En este capitulo se explica como configurar los elementos del sistema,
por ejemplo, las conexiones GPS, las alarmas y las funciones
opcionales.

La opcion de menu Sistema proporciona los siguientes elementos de
menu:

« Sistema: Introduzca un nombre para identificar la pantalla, iniciar
sesionen TAP o establecer la resolucion de los datos de tareas que
esté exportando. Consulte pagina47.

« Funciones: permite activar o desactivar funciones opcionales.
Consulte pagina 49.

« GPS: permite configurar el funcionamiento del receptor GPS
conectado. Consulte pagina 64.

« Puertos serie: permite seleccionar el puerto serie de la pantalla
asignado a una funcion determinada. Consulte pagina 75. (Solo
X25/X35)

« Alarmas: permite establecer el funcionamiento de las alarmas.
Consulte pagina 76.

« Puntos de marca: permite seleccionar iconosy etiquetas para
puntos de marca. Los puntos de marca muestran obstaculos u otras
caracteristicas del terreno en un mapa de guiado. Consulte pagina
90.

« Camaras: permite al operario controlar las camaras conectadas a la
pantalla. Consulte el manual del operario del monitor de la camara.

« ISOBUS: posibilita la interaccion con unidades ECU conforme a
ISOBUS a través del terminal universal ISOBUS. Consulte pagina 91.

« Utilidades: permite utilizar un USB para actualizar el software.
Consulte pagina 98.
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5.1. Configuracion de los ajustes del sistema

Configuracién del sistema Cerrar
i NOMERE DE LA CONSOLA
@ CUENTA DE LA PLATAFORMA DE AGRICULTURA DE TOPCON
RESOLUCION DE EXPORTACION
Q\%} Alta
. L i . .
x ., % 9 By s B |
_ Funciones GPS Puertos serie  Alarmas  Puntesdemarca  ISOBUS utilidades |
. 2 i
a o ' s

Usuario Sistema Vehiculo  Instrumente Producto

« Nombre de la consola: Introduzca un nombre para identificar la
pantalla.

Sera el nombre que utilizara TAP y que se mostrara en la aplicacion
XTEND del dispositivo movil al seleccionar una pantalla que ver.
Consulte Configuracion de XTEND, pagina 57.

XTEND Consoles

TOPCON

év TOPCON

« Cuenta de la plataforma de agricultura de Topcon: Seleccione esta
opcion para iniciar sesion en TAP o para cambiar las cuentas de
TAP. Consulte Uso de la plataforma de agricultura de Topcon (TAP),
pagina 3
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« Resolucién de exportacion: Este ajuste se puede utilizar para reducir
el tamano de archivo de los datos que se transfieren desde la
pantallaa USB o TAP, en caso de ser necesario. Dicha reduccion se
consigue mediante la transferencia de menos puntos de datos, 1o
que se traduce en que los datos de cobertura tienen una resolucion
menor.

48



Capitulo 5 — Configuracion del sistema

5.2. Configuracion de funciones

La opcion de mend Funciones proporciona los siguientes elementos de
menu;

o i « B ® @)

| Licencias Consola Guiado Instrumento XTEND Xlinks vDC |
T
v ), - L : i
V% N ) < Ry & oy 1] 5 |
i Funciones GPS Puertos serie Alarmas  Puntosdemarca Camaras ISOBUS Utilidades USB Wi-Fi |
|
: » ERED
By L%
r& : > . C 1
Usuario Sistema Vehiculo  Instrumento Producto

5.2.1. Configuracién de licencias
Configuracion de las licencias de funciones opcionales.

Nota: Su distribuidor puede adquirir licencias de forma remota a traves
de TAPy de Horizon Marketplace; consulte Visualizacion de funciones
opcionales mediante Marketplace, pagina 5. Si esto no es posible, las
licencias se pueden suministrar a través de USB, como se muestraa
continuacion.

v

1. Seleccione Sistema /Funciones ® /Licencias 0"

Licencias
._“. EXPORTAR DATOS DE LA LICENCIA & < IMPORTAR DATOS DE LA LICENCIA
a Haga clic para exportar para C8-00-BF-8B a Haga clic para importar
Caracteristica l Estado Caducidad
Camaras Con licencia Ilimitado
Compartir cobertura M2M Con licencia Ilimitado
Conservacion del agua Con licencia Ilimitado
Control del rendimiento Con licencia Ilimitado
Estacion meteorolégica Con licencia Ilimitado
Funciones Beta Con licencia Ilimitado
Funciones de la version alfa Con licencia Ilimitado
Funciones del programador Con licencia Ilimitado
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« Exportar datos de la licencia: Al seleccionar esta opcion, se exporta
una carpeta a un USB coninformacion sobre la pantalla 'y, si
procede, sobre las licencias existentes. La carpeta debe enviarse al
concesionario para generar un nuevo archivo de licencia.

« Importar datos de la licencia: El concesionario debe proporcionar las
licencias necesarias para copiarlas en un USB. Inserte el USB en |a
pantalla y seleccione esta opcion para actualizar las licencias
actuales. Nota: Las funciones deben estar activadas en otras
pantallas de configuracion para que esten disponibles.

Nota: Si no dispone de un dispositivo USB para importar los codigos
de licencia, al seleccionar Sin licencia en la columna Estado, se
mostrara una pantalla donde podra introducir los codigos
manualmente.

« Funcién: Lista completa de las funciones opcionales disponibles
para la pantalla.
« Estado: Estado actual de la licencia de cada funcion.
« Caducidad: Fecha enla que vencera una licencia.
Nota: Si pulsa un encabezado en la tabla, la lista se reordenara segun el
contenido de esa columna.

5.2.2. Configuracién de la consola
Configuracion de las funciones de la pantalla.

1. Seleccione Sistema /Funciones ~ % /Consola .
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Funciones de la consola Cerrar
D TERMINAL UNIVERSAL SOPORTE DE VDC
Habilitado Habilitado
[IS BOTON DE ACCESO DIRECTO DE ISOBUS : ESTACION METEOROLOGICA
% Deshabilitado wE3 Deshabilitado
- SERVIDOR DE ARCHIVOS XTEND
Habilitado B Deshabilitado
PANEL DE CONTROL
” Habilitado
1) CAMARAS

<] Deshabilitado

SERVICIOS BASADOS EN NUBE
t’m Deshabilitado

« Terminal universal: Habilita el servidor terminal universal de ISOBUS
que permite interactuar con las ECU que cumplen los requisitos de
ISOBUS. Consulte Configuracion de ISOBUS/terminal universal,
pagina 91.

« Botdn de acceso directo de ISOBUS: Anade un botdn encima del
interruptor principal, en la pantalla del operario, que permite a este
desactivar directamente las funciones activadas por un control
ISOBUS. Al pulsar el boton de nuevo, no se reinician las funciones
pero permite reiniciarlas manualmente mediante el procedimiento
habitual de cada funcion.

« Servidor de archivos: Puede almacenar archivos para una ECU de
tipo ISOBUS sila ECU puede actuar como servidor de archivos.
Permite cambiar instrumentos y otros perfiles de una ECU a otra.
LLos archivos pueden exportarse e importarse mediante el USB.

« Panel de control: El panel de control de la pantalla de operaciones se
puede desactivar si es necesario. Consulte Supervision en el panel
de control, pagina 149.
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« Gamaras: Permite al operario controlar las digital camaras

conectadas a la pantalla. Consulte el manual del operario del monitor
de la camara.

Servicios basados en nube: Permite suscribir licencias y transferir
archivos a traves del software Topcon Agriculture Platform. Consulte
Uso de la plataforma de agricultura de Topcon (TAP), pagina 3

Soporte de VDC: EI' VDC (controlador de la pantalla del vehiculo) es
un dispositivo opcional que se puede utilizar para ejecutar diversas

funciones de la pantalla. Consulte Configuracion del VDC, pagina
62.

Estacién meteorolégica: Permite la compatibilidad de la estacion
meteorologica AirMar 150WX mediante la salida de datos CAN
NMEA2000 del sensor. Seleccione el puerto CAN al que esta
conectada la estacion meteorologica. Se ahade unicono ala barra
de navegacion de la pantalla de operaciones. Consulte Uso de la
estacion meteoroldgica, pagina 252.

« Tareas (solo XD/XD+): Activa el menu de tareas (sino lo esta ya

debido a la activacion de las pautas). También activa el mend de
campo.

« XTEND: Con la tecnologia XTEND, puede pasar la interfaz de

usuario de su pantalla a la pantalla de su dispositivo movil. Obtenga
acceso a muchas de las funciones de software de Horizon
directamente en su dispositivo movil, tanto dentro como fuera de la
cabina de su vehiculo. Utilice el dispositivo movil para realizar la
calibracion, el diagnostico, el llenado del depdsito y muchas otras
tareas en cualquier lugar alrededor de sumaquina a través de la
interfaz de usuario Horizon. Una conexion Wi-Fi dedicada mantiene
su dispositivo movil sincronizado en todo momento con la pantalla
principal de la cabina. La aplicacion XTEND (disponible para Android
01i0S) se utiliza junto con la funcion XTEND de la pantalla. Consulte
Configuracion de XTEND, pagina 57.

Nota: Si la pantalla pierde su conexion con el dispositivo movil, el
sistema entra en un estado seguro. Todas las piezas moviles
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(bombas, accionamientos, etc.) se detienen. Las ECU ISOBUS se
desconectan del UT de la pantallay, como consecuencia, entran en
Su propio estado de seguridad. Se muestra una alarma que debe
confirmarse para que el sistema salga del estado seguro.

5.2.3. Configuracion del guiado
Permite definir el funcionamiento del sistema de guiado.

1. Seleccione Sistema /Funciones ® /Guiado L) .

Funciones de guiado Cerrar

DIRECCION AUTOMATICA GIROS DE CABECERA
Habilitado n licencia

TRAFICO CONTROLADO
‘S GUIDELOCK

Habilitado

DIRECCION DE LIMITE

Deshabilitado

/ LINEAS DE SIEMBRA
3 Deshabilitado
CONTROL DE LINEAS DE SIEMBRA ISOBUS
E3 Deshabilitado

« Pautas (solo XD/XD+): Activa la funcionalidad de pautas (y también el
menu de campo).

« Direccién automatica: Activa la direccion automaticay solo se puede
utilizar en vehiculos equipados con un sistema de direccion
automatica como, por ejemplo, AES-25.

Nota: Esta opcion solo esta visible si se selecciona un receptor GPS
compatible.

« Trafico controlado: El trafico controlado permite sembrar el campo y
después cosecharlo utilizando las mismas lineas conducidas
durante los proximos anos. De este modo se reducen los impactos
negativos de la compactacion del suelo sobre la filtracion de la lluvia,
la profundidad de enraizamiento y el rendimiento del cultivo. Esta
funcion permite registrar un numero ilimitado de lineas AB o curvas
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1. Seleccione Sistema

en un unico grupo de pautas (aumentado con respecto alas 20
pautas estandar disponibles). También anade un nuevo modo de
guiado: lineas del proyecto. Consulte Uso de lineas de proyecto,
pagina211.

Guidelock: Guidelock es un modo de guiado basado enla
cobertura. Se puede desactivar cuando no sea necesario. Consulte
Uso del modo de guiado Guidelock, pagina 208.

Direccién de limite: Permite generar una pauta a partir del limite.
Consulte Uso de la direccion de limite, pagina 209.

Lineas de siembra: El software Horizon puede mostrar las lineas de
siembra. Las lineas de siembra muestran una indicacion de las lineas
por las que pasan las ruedas pero que no deben sembrarse. Las
lineas de siembra son solo una indicacion visual, no controlan el
funcionamiento del instrumento. Consulte Configuracion de lineas
de siembra, pagina 219.

Control de lineas de siembra ISOBUS El control de lineas de siembra
deja las rutas establecidas sin sembrar para que el tractor pueda
circular durante la pulverizacion o fertilizacion. Siesta opcion esta
activada, el control de lineas de siembra se puede configurar a traves
de lainterfaz UT de una ECU ISOBUS conectada que disponga de
control de lineas de siembra.

Giros de cabecera: Permite realizar giros automaticos en la
cabecera. Consulte Configurar giros de cabecera, pagina 222.

5.2.4. Configuracidén del instrumento
Configura la funcion del instrumento acoplado.

< / Funciones ~ % / Instrumento



Funciones de instrumento

wuersa CONTROL AUTOMATICO DE SECCION
%] Deshabilitado

BN CONTADORES DE AREA
L ®] Activados (almacenados por tarea)

RESTABLECER CONTADORES DE AREA

Capitulo 5 — Configuracion del sistema

Cerrar

474y CONTROL DEL RENDIMIENTO

M. | SENSOR DE VELOCIDAD LH5000
"
1554 peshabilitado

Deshabilitado

— CONTROL DE LA ALTURA DEL BRAZO
E5= NoRrac
- Deshabilitado

? 3 MACHINELINK
=
Y Deshabilitado

O DE LA TAREA

Indicacion
5 . BLOQUEAR MENU DE
SONEERIE oM ASHA (™™ CONFIGURACION CUANDO EL INST...
Deshabilitado i
—— Deshabilitado

* DETECCION DE NITROGENO
W3 Deshabilitado

HYPRO PROSTOP-E
3 Deshabilitado

¥.% BALANZAS
Deshabilitado

_—1 CONTROL DEL INDICE VARIABLE
o)) Habilitado

Control automatico de seccidn: Permite que el sistema active
SECCiones en nuevas areas que se deban cubrir y que las desactive
en areas que ya se hayan cubierto (consulte Uso de la funcion de
control automatico de seccion, pagina 247).

Contadores de area: Se utilizan con esparcidores, rociadores y
sembradoras para registrar datos como el area tratada, el producto
utilizado, el tiempo de funcionamiento, el indice medio y el indice de
productividad. Los contadores de area no estan disponibles cuando
se utilizan instrumentos ISO o Xlinks.

o Activados (almacenados por tarea): Los contadores de area se
almacenan de forma independiente para cada tarea, (si se inicia
unatareay se establece la cobertura, después se selecciona otra
tareay se establece la cobertura. Si se vuelve ala primeratarea, se
muestran los contadores de area de esa primera tarea).

o Activados (almacenados por instrumento): los contadores de area
se mantienen entre tareas, pero si se carga un nuevo instrumento,
aparecen nuevos contadores de area. Si vuelve a cargar el primer
instrumento, se muestran los contadores de area tal como
estaban la ultima vez que se utilizo dicho instrumento.

Nota: Los contadores de area se pueden activar para tareas e
instrumentos simultaneamente. Consulte los manuales del operario
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del esparcidor, rociador y sembradora para obtener mas
informacion.

Cuando se activan los contadores de area por tarea, se muestra la
opcion Restablecer contadores de area de la tarea:

o Nunca: los contadores de area deben reiniciarse manualmente o,
de lo contrario, seguiran acumulando datos.

o Indicacién: si borra unatarea, se le preguntara si desea reiniciar los
contadores de area.

o Automatico: Si crea o borra unatarea, los contadores de area se
reiniciaran automaticamente.

« Conservacién del agua (solo X35/XD+): Debe estar activado para

creary utilizar uninstrumento del rascador. Consulte el manual del
operario de conservacion de agua 1004639-01 para obtener mas
informacion.

Deteccidén de nitrégeno: Sistema integrado de aplicacionyy
supervision en tiempo real de cultivos de Topcon. Se utiliza para
controlar la variabilidad en el campo, tratar sobre lamarcha o
conservar datos para futuros analisis o aplicaciones de prescripcion.
CropSpec se muestra mediante el terminal universal (consulte la Uso
de un terminal universal (ISOBUS), pagina 250), utilizando una
superposicion de mapa.

« Control de indice variable: Funciona con un mapa de prescripcion

para variar los indices de aplicacion en las areas cartografiadas
(consulte la Configuracion del control de indice variable, pagina 194).

« Control del rendimiento: Un monitor de rendimiento es un dispositivo

de visualizacion que captura los datos de los sensores de una
cosechadora, los combina con los datos geodésicos y registra esa
informacion en su sistema de archivos en tiempo real.

« Control de la altura del brazo NORAC: Controla automaticamente la

altura del brazo por encima del terreno o del dosel de cultivo. Es
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necesario que los sensores NORAC y la unidad de control
electronico (ECU) esténinstalados. Consulte Uso del control de la
altura del brazo NORAC, pagina 254.

MachineLink: Permite compartir la cobertura entre varios
instrumentos en el mismo campo. Consulte el Manual del operadory
de instalacion de MachinelLink para obtener mas informacion.

Bloquear menu de configuracién cuando el interruptor principal esta
encendido: Desactiva el acceso al menu de configuracion cuando el
interruptor principal esta encendido.

Hypro Prostop-E: Permite conectarlo al sistema de toberas
controladas por CAN Hypro Pentair para ofrecer control individual
de las toberas en el brazo.

Balanzas: Permite que el software del controlador de la sembradora
Horizon muestre las lecturas de peso medidas desde las ECU de
Scale Link.

Sensor de velocidad LH5000 (solo X25/X35): Esta opcion permite
que un dispositivo de terceros indique la entrada de velocidad del
RS232 entiempo real a la pantalla. A continuacion, puede usarse
con controladores de liquido y granulares como alternativa a un
mapa de control del indice variable (VRC). Es necesario seleccionar
el puerto serie al que se conecta el sensor. Consulte Configuracion
de puertos serie (solo X25/X35), pagina 75.

5.2.5. Configuracion de XTEND

Configuracion en la pantalla

Nota: Se recomienda conectar un dongle CL-10 o EDIMAX AC 600 a la
pantalla para usarlo con XTEND. Es posible que otros dongles que no
tienen una antena externa no ofrezcan una senal con la intensidad
necesaria para funcionar fuera de la cabina del vehiculo. Configure el
dispositivo movil como un punto de conexion inalambrica y habilite la
conexion Wi-Fi en la pantalla. Consulte Configuracion de Wi-Fi, pagina
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Nota: Se debe introducir un nombre de consola. Consulte Configuracion
de los ajustes del sistema, pagina 47. El nombre se muestraenla
aplicacion XTEND del dispositivo movil cuando se selecciona una
pantalla.

'\T".-'_"
m ITEND
1. Seleccione Sistema / Funciones ~ % /XTEND /2 |.

En esta pantalla se muestran los dispositivos externos que estan
emparejados en ese momento con la pantalla.

Configuracién de XTEND Cerrar
Dispositive emparejado | Estado Accidn
iPad Topcon Conectado Olvidar
¢ FH : = Bh
L Licencias Consola Guiado Instrumento XTEND Xlinks |
T
“% ., % 9 0 ™suc B | &
1 Funciones GPS Puertos serie  Alarmas  Puntosdemarca  ISOBUS Utilidades  USB Wi-Fi |
.. i
Pt s s

Usuario Sistema Vehicule  Instrumento  Producto

La opcion Olvidar impide que un dispositivo externo se vuelva a conectar
a esta pantalla a través de XTEND, a no ser que el operador de la
pantalla confirme la conexion.

Si un dispositivo XTEND se empareja con otra pantalla, el operador de la
pantalla debe confirmar la accion antes de volver a conectarse.

Nuevo dispositivo XTEND

Un dispositivo XTEND (iPad Topcon)
quiere conectarse a esta consola.
¢Acepta la conexién?

No Si
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Configuracién del dispositivo movil

La aplicacion XTEND esta disponible para dispositivos coniOSy
Android enla App Store de Apple y Google App Store. Configure el
dispositivo movil como punto de conexion para usarlo con XTEND.

Ejemplos de casos practicos de XTEND
Guiado/terminal universal:

« Muestra el mapa de guiado con diferentes niveles de zoom en la
pantallay el dispositivo externo, o tiene una capa de mapa que
aparece en la pantalla y otra en un dispositivo externo para que
pueda ver el rendimiento, el indice aplicado para varios depositos,
etc.

« Aumente el area visible de la pantalla. En lugar de mostrar una vista
pequena en la pantalla, puede visualizar la pantalla maximizaday
consultar la vista de guiado en un dispositivo externo (o viceversa).
Como alternativa, se pueden mostrar dos pantallas diferentes
relacionadas con uninstrumento en la pantallay en el dispositivo
movil.

« Alinstalar un sensor de angulo de las ruedas, acceda al valor de
posicion WAS en un dispositivo externo al configurar la posicion
central del eje del cojinete del sensor para garantizar que el sensor
esté centrado cuando las ruedas estén rectas.

« Introduzca las cifras de ajuste del registro de perimetros mientras
mide las distancias en el campo.

Rociador:

o Compruebe las toberas del pulverizador para ver si estan
obstruidas. Active las secciones una por una (mientras esta de pie en
la parte posterior del brazo a una distancia suficiente para que no le
salpique el pulverizador) y asegurese de todas las toberas pulverizan
correctamente.

o Muestre el control de llenado automatico para pulverizadores
equipados conla ECU Apollo. Con la ventana de llenado automatico
mostrada en el dispositivo movil, puede establecer el "volumen

59



5.2. Configuracion de funciones

60

objetivo”, controlar el "volumen real” y el "volumen restante hasta el
objetivo", asi como iniciar y detener la operacion de llenado sin tener
que volver ala cabina.

Consulte el asistente de compensacion de valvulas para los
pulverizadores equipados con una ECU ASC-10. En este momento,
puede ver la pantalla para saber si necesita aumentar o disminuir el
caudal de retorno para cada seccion, lo que puede resultar
complicado con un pulverizador grande. Esto es mucho mas facil
con el asistente en un dispositivo movil.

« Visualice el calculador de recetas en un dispositivo externo para

mostrar las cantidades de productos quimicos necesarios parala
mezcla mientras esta de pie al lado del pulverizador. De este modo,
se elimina la necesidad de regresar a la cabina si desea comprobar
los valores o cambiar una receta. Con el calculador de recetas en su
dispositivo maovil, puede permanecer en la estacion de mezcla
mientras realiza los ajustes.

Lleve a cabo la calibracion del caudalimetro del pulverizador. Con el
asistente en el dispositivo movil, puede llevar a cabo cada paso de la
calibracion (Que suele realizarse en la parte posterior de la maquina)
sintener que volver a la cabina.

Sembradora:

e Lleve acabo la calibracidon del indice de semillas de un instrumento

de la sembradora. Con la ventana de calibracion en el dispositivo
movil, puede realizar toda la calibracion, incluida la introduccion de
los pesos, sin necesidad de regresar a la cabina.

Muestre la configuracion del sensor de cabezal bloqueado en una
sembradora neumatica. Durante la configuracion de los sensores de
cabezal blogueado, necesita conectar los sensores en el orden en el
que desea que aparezcan en la pantalla mientras los asigna a los
cabezales. Actualmente, esta tarea necesitan realizarla dos
personas, o bien tendra que volver a la cabina cada vez que conecte
un sensor. Con la ventana de configuracion en el dispositivo maovil,
este proceso puede llevarlo a cabo otra persona con gran facilidad.
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 Realice la calibracion de la carga de una sembradora neumatica.
Para esto es necesario grabar y luego introducir la carga aplicada
por larueda de prensado, por lo que tiene que volver a la cabina para
realizar este paso. Con el asistente en el dispositivo movil, el proceso
se puede llevar a cabo sin necesidad de regresar a la cabina.

« Configurey sustituya las ECU de un instrumento de la sembradora.
Para esto hay que desconectar y volver a conectar las ECU mientras
pulsa "Siguiente" en la pantalla.

YieldTrakk:

« Introduzca el peso real del grano a partir de las escalas de la tabla de
grano al calibrar YieldTrakk. El operador de la cosechadora puede
utilizar XTEND para ver la informacion en la tabla de granos de la
pantalla, de modo que puede consultar al instante el peso mientras
lo descarga.

NORAC:

« Realice lacomprobacion de la instalacion inicial de Noracy
establezca la altura objetivo deseada para cada campo a través de la
pantalla de un dispositivo maovil.

5.2.6. Configuracion de Xlinks (solo X25/X35)

Xlink es una interfaz de software que permite que la pantalla se
comunigue con un controlador de otro fabricante mediante una interfaz
en serie sin ISOBUS. El controlador de otro fabricante puede tener su
propia pantalla, que puede controlarse externamente mediante Xlink.

Para configurar la funcion de Xlink:

1. Seleccione Sistema / Funciones -~ % /Xlinks ’ .
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Funciones Xlink

ROCIADOR SERIE RAVEN SCS SEMBRADORA/ROCIADOR/ESPARCIDOR LH5000
Deshabilitado % Deshabilitado

B SEMBRADORA VADERSTAD ,  SEMBRADORA FLEXICOIL

b4 Deshabilitado E3 Deshabilitado
.| AMATRON+ SEMBRADORA/ROCIADOR/ESPARCIDOR sxua;; | ROCIADOR BRAVO
Lalig7 Deshabilitado E3 Deshabilitado
v ROCIADOR HARDI 5500/6500 o . ESPARCIDOR KUHN
qg Deshabilitado E3 Deshabilitado

ESPARCIDOR BOGBALLE
EB Deshabilitado

o SEMBRADORA/ROCIADOR/ESPARCIDOR KVERNELAND
% E3 Deshabilitado

Cada controlador de otro fabricante tiene sus propias especificaciones
de interfaz en serie en las que se detallan las funciones que ofrece ala
pantalla a través de Xlink.

Las interfaces Xlink no son estandar como, por ejemplo, ISOBUS. Las
funciones disponibles dependen del fabricante del controlador. También
varian en funcion de la version del controlador.

Consulte el manual del operario de AGA5332 Xlinks para obtener mas
informacion.

5.2.7. Configuracion del VDC

EI'VDC (controlador de la pantalla del vehiculo) es un dispositivo
opcional que se puede utilizar para ejecutar diversas funciones de la
pantalla de forma remota.

Para configurar la funcion VDC:

1. Seleccione Sistema / Funciones -~ % /Consola .
2. Seleccione Soporte de VDC para activar la funcion VDC.

3. Seleccione Sistema /Funciones - % /VDC 93 para asignar

funciones.
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Funcion de VDC Cerrar

[l BOTON1
Interruptor principal

BOTON 2
Inicio de direccién

BOTON 3
Sin asignar

-
BOTON 4

% ? Sin asignar

BOTON 5

: RETROILUMINACION

t% Inhabilitar

El boton 5 siempre esta configurado como el boton para volver.

Seleccione el botdn 1 - 4 para asignar una funcion.
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5.3. Configuracion del GPS

5.3.1. Configuracion del receptor

Este procedimiento permite configurar las capacidades del receptor
GPS.

=5
1. Seleccione Sistema / GPs ™/ Receptor ™ .

Seleccion del receptor del GPS Cerrar

RECEPTOR DEL GPS -, INDICE DE BAUDIOS DE ACTUALIZACION DE FIRMWARE
w AGH4 “pary 460800

ACTUALIZACION DEL FIRMWARE
WE ) Hacer clic para actualizar

. :¥4 USAR LA LINEA DE IGNICION
_,5 Habilitado

<4 TIEMPO DE ENCENDIDO SIN ALIMENTACION (MINUTOS)

Uy s

CARGAR EL ARCHIVO OAF
Wp) USB

-, INDICE DE BAUDIOS
"oy 115200

« Receptor del GPS: Seleccione el tipo de receptor GPS enla lista de
seleccion. La pantalla puede aceptar datos GPS de un receptor de
GPS de terceros siempre que el receptor se pueda configurar para
generar los datos en el formato correcto. Consulte al fabricante del
receptor GPS para saber si el receptor se puede configurar de la
forma correcta.

Son necesarios los siguientes datos si se selecciona Fuente NMEA
en RECEPTOR DEL GPS:

o GGAOQ,2 segundos (5 Hz)

o VTG 0,2 segundos (5 Hz)

o /DA15 segundos

Comunicaciones RS-232

> |ndice de baudios 115.200 (preferido), 8 bits de datos, sin paridad,
1 bit de parada (115.200, 8N1)
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« Actualizacién del Firmware: Inicia una actualizacion del firmware del
receptor GPS a través del paguete incluido internamente en el
software de la pantalla. El botdn de actualizacion del firmware
muestra la version actual del firmware del receptor GPS, asicomo la
version del firmware a la que se va a realizar la actualizacion.

« Usarlalinea de ignicién: (AGI-4 y AGI-2) Separa la fuente de
alimentacion del receptor GPS de la llave de contacto del vehiculo.
Esto permite al receptor GPS permanecer encendido después de
apagar el vehiculo. La opcion Tiempo de encendido sin alimentacion
determina el tiempo que el receptor permanece encendido.

Nota: Esta funcion solo se debe utilizar si el cableado y el mazo de
cables del vehiculo son compatibles.

« Tiempo de encendido sin alimentacion: (AGI-4 y AGS-2) Mantiene el
receptor GPS activo tras apagar el sistema. Esto resulta Util para
mantener una informacion de posicionamiento precisa
(convergencia del satélite). Por ejemplo: introduzca 60 para que el
receptor continle activo durante 1 hora después de haberse
apagado el sistema.

Nota: Esta funcion solo esté disponible si Usar la linea de ignicién
esta ajustada como Habilitado.

« Cargar el archivo OAF: Carga un archivo de autorizacion de
opciones en el receptor GPS. Esta operacion se suele efectuar antes
de instalar el receptor, aunque el archivo se puede actualizar en el
campo através de USB (si es necesario).

« [ndice de baudios: El indice de transmisidn de datos para médems.
Es posible cambiar el valor predeterminado del indice de baudios del
receptor GPS. Esta configuracion no debe modificarse
normalmente. Si es necesario cambiar la configuracion, consulte el
manual incluido en el mdédem.
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« Indice de baudios de actualizacién de firmware: Velocidad de
transmision de datos durante la actualizacion del firmware.
Normalmente, esta configuracion no se debe modificar a menos que
la actualizacion del firmware falle a la velocidad predeterminada.

« Control de retroceso: Cuando se utilizan receptores GPS que no
admiten la direccion automatica (p. gj., SGR-1), esta opcion se utiliza
para cambiar la direccion de desplazamiento mostrada en el mapa si
inicialmente es incorrecta debido a la ausencia de una brujula.

Seleccione @ en la parte inferior derecha de la pantalla de
operaciones para cambiar de direccion.

5.3.2. Configuracion de la correccidn

Las fuentes de correccion del GPS se utilizan para aumentar la precision
de la posicion del GPS.

d/aps ™ /coreccion W .

Fuente de correccion del GPS Cerrar

1. Seleccione Sistema

FUENTE DE CORRECCION
? Auténomo

L GLONASS
#7 Habilitado

TRUPASS™

FUNCIONAMIENTO PARCIAL

\\m Deshabilitado

2. Seleccione la FUENTE DE CORRECCION necesaria.

Nota: Las fuentes de correccion disponibles se definen mas abajo. Las
opciones adicionales que se deben definir varian en funcion de la fuente
de correccion seleccionada; consulte Opciones de fuentes de
correccion, pagina 68.
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Fuentes de correccion

Fuente de cor-

. . Descripcion

reccion

Autonomo | Deja que el receptor busque los satélites disponibles. No
utiliza ninguna correccion. Precision: 2 - 5 m.

WAAS Utiliza el Sistema de aumento de area amplia. Solo
Norteameérica. Precision: inferior a un metro.

EGNOS Utiliza el Servicio europeo de navegacion
geoestacionaria. Solo Europa.

Precision: inferior a un metro.

MSAS Utiliza el Sistema de aumento basado en satélites
multifuncionales. Solo Asia Oriental. Precision: inferior a
un metro.

StarPoint | Utiliza correccion StarPoint y esta disponible en los
siguientes tipos de suscripcion:

StarPoint. Precision: <40 cm
StarPoint2. Precision: <10 cm
StarPoint Pro. Precision: <5 cm

TopNET AGI-4: Precision: <10cm

Global D

OmniSTAR |Utiliza la correccion OmniSTAR G2. Precision: 10 cm.

G2

OmniSTAR |Utiliza la correccion OmniSTAR HP. Precision: 10 cm.

HP

OmniSTAR |Utiliza la correccion OmniSTAR Virtual Base Station

VBS (VBS). Precision: inferior a un metro.

OmniSTAR |Utiliza la correccion OmniSTAR XP. Precision: 10 cm.

XP
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Fuente de cor-
reccion

Descripciéon

RTK Utiliza la navegacion cinematica en tiempo real. Precision:
2cm.

RTK Utiliza el mdédem externo conectado al receptor GPS para

(mddem las correcciones RTK. Precision: 2 cm.

externo)

RTK Utiliza una fuente de correccion RTK inalambrica de un

(NTRIP) proveedor de red.
Precision: 2 cm.

DGPS Utiliza un modem externo paraimportar las correcciones
(modem de DGPS de un proveedor de red. Precision: inferior a un
externo) metro.

DGPS Utiliza una fuente de correccion DGPS inalambrica de un
(NTRIP) proveedor de red.
Precision: inferior a un metro.

Nota: La fuente aqui seleccionada afectara al funcionamiento del guiado
y de la direccion automatica. Es importante ser consciente de las
necesidades del equipo GPS. Consulte el manual incluido con el equipo
GPS.

Nota: La precision de las cifras depende de muchas variables (nimero
de satélites, distancia desde la fuente de correccion, condiciones de la
ionosfera, receptor 0 antena) y no esta garantizada.

Opciones de fuentes de correccion
Nota: Las opciones de fuentes de correccion que se deben definir
dependen de la fuente de correccion seleccionada.

Descripcion
GLONASS Permite que el receptor GPS utilice el sistema de

navegacion por satélite ruso GLONASS ademas del
GPS.
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Opcidén Descripcion

TRUPASS

El algoritmo de compensacion de desviacion del
GPS de Topcon, utilizado para proporcionar un
mejor rendimiento de paso a paso. Esta disponible
con las siguientes fuentes de correccion: Autbnoma,
WAAS, EGNOS, MSASy OmniSTAR VBS.

Nota: Esta opcion se debe adquirir por separado.

Fuente de NTRIP

Se muestra cuando se selecciona RTK (NTRIP) o
DGPS (NTRIP).

LLa opcion Receptor utiliza el cliente NTRIP del
receptor AGI.

Si se selecciona Consola, se habilita el cliente NTRIP
de la pantalla 'y se configura el AGI para que utilice la
pantalla como mddem externo paralos datos de
correccion. Nota: El puerto serie del cliente NTRIP se
puede seleccionar en la pagina de configuracion de
puertos serie. Consulte Configuracion de puertos
serie (solo X25/X35), pagina 75.

Mddem

Permite seleccionar el mddem utilizado para recibir
correcciones (Otros, Gestionado).

Protocolo RTK

Protocolo de comunicacion para la transferencia de
datos entre la estacion base RTKy el vehiculo de
campo (tractor). Se debe establecer el mismo
protocolo que en la estacion base. Consulte la
informacion de configuracion de la estacion base.

Region

Se debe seleccionar la region para determinar la
frecuencia utilizada por OmniSTAR. La frecuencia de
la region se ajusta de forma automatica.
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Funcionamiento |Si el sistema no recibe datos suficientes para calcular
parcial la posicion del vehiculo con la precision requerida, la
direccion automatica no se podra habilitar. La
caracteristica de funcionamiento parcial permite al
sistema reducir el requisito de precision de la
posicion para que se active la direccion automatica.
Esto resulta util en situaciones en las que no se
requiere un alto grado de precision de la posicion.

Skybridge Modo que permite que todos los modos RTK vuelvan
a PPP (posicionamiento de punto preciso), que se
ofrece con una suscripcion a StarPoint. Se utiliza en
el campo para mantener la precision subdecimétrica
si se pierden las correcciones RTK por cualquier
motivo. Esta opcion solo esta disponible para su uso
con el receptor AGS-2. Nota: Se recomienda que la
opcidon de Funcionamiento parcial no este activada
cuando se utilice Skybridge para mantener una

mayor precision.
Indice de Elindice de transmision de datos para moédems.
baudios Consulte la documentacion suministrada con el
maodem.

Salidade GGA | Algunos proveedores de red requieren que se envie
un mensaje de GCA (posicion) para identificar la
ubicacion del vehiculo de campo (tractor).

Opciones de configuraciéon de NTRIP
Si se selecciona DGPS NTRIP, se inicia un asistente para detectar el
maodem conectado y se muestra la pantalla siguiente.
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Configuracion de NTRIP cerrar
PIN DE G5M | |©. PERMITIR 36

0145 i) g Habilitado

NOMBRE DE USUARIO DE GSM 2 1.g DIRECCIGN DE NTRIP

guest .j sa.alldayrtk.com.au
___ CONTRASENA E GSM l PUERTO NTRIP
FEET wwbiw e 2101
a A APN DE GSM :rt. PUNTO DE MONTAJE DE NTRIP
,'7'1 telstra.internet 2 Yo D4-NRST_RTCM30
| G5M MTU NOMEBRE DE USUARIO DE NTRIP
= 777 TPA_PSG
§, ) ROAMING DE CELULAR : CONTRASERIA DE NTRIP

e

£ Deshabilitado

—
Receptor  Correcci L] NTRIP Salid, Radar
T
® - = 9 1= *5us| Hl
Funciones GPS Puertos serie  Alarmas  Puntosdemarca  ISOBUS Utilidades
T

. e

Y -
& > -

Usuario Sistema Vehicule  Instrumente  Producto

APN de GSM: enlace de Internet del proveedor de
telecomunicacion.

MTU (unidad maxima de transferencia) de GSM: unidad de datos de
protocolo mas grande que puede enviarse.

Itinerancia del teléfono mévil: se puede usar para desactivar la
itinerancia del teléfono maovil con el fin de evitar cargos accidentales
de datos transfronterizos (resulta Util si se trabaja cerca de la frontera
de otro pais).

Punto de montaje de NTRIP: identificacion de la estacion base (real o
virtual).

Las opciones GSM e ltinerancia del teléfono movil se pueden obtener
del proveedor de la red inalambrica. El resto de opciones las
proporciona el proveedor de servicios de NTRIP.

Opciones de configuracion de RTK
Sise selecciona RTK, se inicia un asistente para detectar el mddem
conectado y se muestra la pantalla siguiente.
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Configuracion de RTK Cerrar

.-, FRECUENCIA
"/ 461.02500 MHz

(V) | (18

17, ESPACIADO DE CANALES
) 25kHz

o 1D DE RED
==Ly

PROTOCOLO DE ENLACE
T FoL

MODULACION
GMSK

[+, FEC
1,"‘& FEC habilitado

":..8 ., ':: 9 I 5| ﬁl

Funciones GPS Puertosserie  Alarmas  Puntosdemarca  ISOBUS l.ltillc!adesI

2 S

Usuario Sistema Vehiculo  Instrument to  Producto

Frecuencia: frecuencia utilizada.

Espaciado de canales: diferencia de frecuencia entre las
asignaciones adyacentes en un plan de frecuencias.

ID de red: ajuste de aleatorizacion (1-255 = activada, O =
desactivada).

Protocolo de enlace: protocolo de transmision de datos de radio.
Modulacién: tipo de modulacién usado.

FEC (correccion de error es hacia delante): una técnica utilizada para
controlar los errores en la transmision de datos a través de canales
de comunicacion poco fiables o ruidosos.

Nota: Si se selecciona RTKy se conecta un AGI-3 0 AGI-4, los ajustes
de la estacion base se pueden sincronizar automaticamente con los
ajustes del receptor. Seleccione Sistema / GPS / Sincronizacidén de la
estacion base y siga las instrucciones del asistente.

. '5 Cargar ajustes de perfil: Carga los ajustes de la estacion base
RTK desde un perfil guardado previamente.
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. "g Guardar configuracién en el perfil: Guarda la configuracion
actual de la estacion base RTK en un perfil definido. Crea un perfil

NUEVO O sobrescribe otro existente.

Los perfiles se pueden cambiar de nombre o eliminar en la categoria

Estaciones de base de RTK del Administrador del inventario.

También pueden importarse desde otras pantallas o exportarse

para su uso en otras pantallas Topcon.

5.3.3. Configuracion de salida (solo X25/X35)
La salida de GPS se refiere a la capacidad de la pantalla para exportar
distintas cadenas de datos en formato NMEA 0183. Las mas comunes
son el mensaje GGA (posicion)y el mensaje VTG (velocidad y rumbo).

Esto puede ser Util para conectarse a dispositivos de otros fabricantes

para las salidas de posiciony velocidad.

Para configurar la salida de GPS:

. vallos
1. Seleccione Sistema / GPS ™ /Salida = .

Configuracion de salida del GPS

SALIDA DE GPS Frase

?ﬁ% Deshabilitado

GGA
.. INDICE DE BAUDIOS

“poth 19200

~''.. INDICE MAXIMO
) 5Hz

GSV
VTG
GSA

1| PRECISION OBTENIDA ZDA
" Precisién alta f

RMC
/7, MODO VTG HEREDADO '
A if Habilitado

Estado

Deshabilitado

Deshabilitado

Deshabilitado

Deshabilitado

Deshabilitado

Deshabilitado

Cerrar

« Modo VTG heredado: compatible con la salida de datos VTG para

normas NMEA anteriores a V4.00. Da salida a cadenas VTG
compatibles con NMEA V3 e inferior.

Para obtener mas informacion, consulte la documentacion suministrada

con el dispositivo de otros fabricantes.
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Nota: Los dispositivos con GPS y conectados a la pantalla pueden
necesitar informacion de esta. La informacion esta contenida en frases
basadas en NMEA.

5.3.4. Configuracion del radar (solo X25/X35)

La pantalla puede proporcionar salida de radar a dispositivos externos.
Esto puede ser Util para conectarse a un dispositivo de otros fabricantes
con el fin de proporcionar una senal de velocidad de avance.

Para configurar la salida de radar:

e
1. Seleccione Sistema / GPS  /Radar

Configuracion de salida del radar Cerrar

SALIDA DEL RADAR
3 Deshabilitado

%+ FACTOR DE CALIBRACION
"\=// 36.625 Hz/km/h

« Factor de calibracién: consulte el dispositivo de otros fabricantes
conrespecto a este valor sila senal de velocidad del radar no es
precisa.
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5.4. Configuracidon de puertos serie (solo X25/X35)

Este procedimiento permite establecer el puerto serie de la pantalla
asignado a una determinada funcion.

|||||||

< / Puertos serie =/

1. Seleccione Sistema

Configuracion de puertos serie

Cerrar

,,,,, PUERTO COM DEL RECEPTOR GPS
(111} 1

;uenro COM DE XLINKS

sssse COM DEL SENSOR DE VELOCIDAD LH5000
Sin asignar

+ssss/ COM DE CLIENTE DE NTRIP
Sin asignar

2. Seleccione la funcidn necesariay, en la lista de seleccion, elija el
puerto serie de la pantalla al que esté conectado el dispositivo.

Por ejemplo: el receptor GPS SGR-1, AGI-4 0 AGS-2 esta
conectado al puerto serie 1 con todos los mazos de cables Topcon.

La salida GPS NMEA se encuentra generalmente en el puerto serie 2
si se utiliza. Xlinks se encuentra en el puerto serie 3 si se utiliza, o bien
en el puerto serie 2 sila salida GPS NMEA no se utiliza.
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5.5. Configuracion de alarmas

Si no se ha configurado ningun instrumento en el sistema, solo se
podran configurar alarmas generales. Las alarmas especificas de
instrumentos estan disponibles una vez que se ha definido un
instrumento. Consulte los manuales del operario del esparcidor /
rociador / sembradora para obtener mas informacion.

Para configurar alarmas generales:

1. Seleccione Sistema / Alarmas ({ / General .

Configuracion de la alarma general ‘

Nombre de la alarma - @ ESTADO DE LA ALARMA
Todas las alarmas generales ~ Habilitado
v Fin de fila
v Giros de cabecera
o4 No se puede iniciar la direccién
o4 Incompatibilidad del firmware del receptor de GPS
o4 Modo de rescate del receptor GPS habilitado
v Alta prioridad de UT
v Prioridad media de UT
o4 Baja prioridad de UT

Aparece la lista de alarmas generales. Las alarmas generales se pueden
activar o desactivar si se selecciona Todas las alarmas generales.

Ademas, cada alarma general se puede activar o desactivar de forma
independiente.

Tenga en cuenta que por razones de seguridad, puede que la alarma
acustica de Finalizar/iniciar direccién no esté desactivada.

LLas alarmas que precisan mas informacion se muestran a continuacion.

Fin de fila
Esta alarma suenay aparece cuando el vehiculo se acerca al perimetro,
por lo que el operario debe reducir la velocidad y prepararse para el
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control manual.

« Primeradistancia: es la distancia al perimetro ala que la alarma se
activara en primer lugar. Se mide la distancia desde el tractor al
perimetro alo largo de la linea de referencia (pauta).

« Segunda distancia: es la distancia al perimetro ala que se activara la
segunda alarma, que indica al operario que tome inmediatamente el
control del vehiculo.

« Distancia de anticipacién: establece la distancia en metros, delante
del vehiculo, que el sistema supervisa para responder con acciones.

Giros de cabecera

Esta alarma suenay se muestra cuando el vehiculo se esta acercando a
la cabecera para realizar un giro en cabecera con direccion automaticay
permite ajustar o cancelar el giro si es necesario.

Nota: La alarma de cabecera se puede mostrar manualmente sies
necesario. Consulte Configurar giros de cabecera, pagina 222.

« Distancia hasta cabecera: Distancia desde la cabecera ala que se
mostrara la alarma de cabecera.

« Opciones de giro: Establece si las opciones de modificacion de los
giros en cabecera se muestran de forma predeterminada enla
alarma de cabecera.

Controlador de tareas de ISOBUS

Esta alarma se muestra si hay problemas con el controlador de tareas
ISOBUS.

« Nivel de activacién: Determina el mensaje de prioridad que se debe
generar para activar la alarma.

« Nivel defiltro: Una vez que se muestra la alarma, el texto incluye
todos los mensajes que tengan, como minimo, una prioridad tan alta
como la del nivel seleccionado aqui.

Por ejemplo, si Activador se establece en Advertencia y Filtro se
establece enInfo, no se generara ninguna alarma si no se detecta una
advertencia u otro evento de prioridad superior. Sin embargo, cuando
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se muestra la alarma, se muestran todos los eventos hasta el nivel de
informacion relacionado con esa ECU.

Punto de marca cercano
« Se activa cuando el punto de marca se encuentra dentro: Distancia
desde el punto de marca ala que se mostrara la alarma de punto de
marca.

Vencimiento del registro

Estas alarmas se muestran cuando una funcion opcional con licencia va
a caducar en el numero de dias introducido. Se puede introducir un valor
comprendido entre 5y 366 dias.

5.5.1. Descripcion de la ventana de alarma
Para aceptar una alarma, presione en el centro de la ventana de alarma.

A ;Advertencia! ¥ Arrastrar para obtener detalles ¥
o

|La ventana de alarma puede arrastrarse hacia abajo para mostrar
detalles adicionales sobre la alarma si Arrastrar para obtener detalles se
muestra en la parte superior de la ventana de alarma.

Sihay mas de una alarma activa, puede deslizar el dedo hacia arriba
para recorrer las alarmas activas.

Elicono de altavoz se puede utilizar para silenciar la alarma.

Elicono de llave inglesa muestra la pagina de configuracion de alarma
apropiada para configurar esa alarma (o desactivarla, si no es relevante
para la configuracion actual). Hay algunas excepciones a este
comportamiento:

« Lallave inglesa de discrepancia de firmware del receptor GPS
muestra la pantalla de configuracion para actualizar el firmware del
receptor GPS.
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« Lallaveinglesa de discrepancia de firmware de la ECU ASC-10
muestra la pantalla para actualizar el firmware de ASC-10.

« Laalarma de ausencia de hora de GPS muestra la pantalla de
configuracion de hora/fecha para introducir la hora local correcta.

5.5.2. Lista de alarmas
Lista de todas las alarmas de la pantalla y sus descripciones.

Alarma Descripcion

hardware de Apollo

Activacion del Se debe activar un modem C24 la primera vez

modem C24 en que se utilice. Esto implica unintercambio de

Curso datos con el operador. El operario tiene que
iniciar este proceso. Este mensaje se muestra
para comunicar al operario que el proceso se ha
iniciado.

Advertencias de Proporciona informacion sobre problemas de

hardware de Apollo.

Alta presion del Esta alarma se activara sila presion del tanque

liquido es mayor que la presion maxima especificada
del tanque.

Alta prioridad de UT | Alerta de prioridad alta del terminal universal.

Hay un problema urgente en el terminal universal
que el usuario debe solucionar de inmediato.

Alta velocidad de la
cinta transportadora

Esta alarma se activa cuando la alarma de alta
velocidad de la cinta transportadora indica que
la entrada de senal de velocidad ha superado el
ajuste de punto de alarma.

Aplicando desviacion
de desplazamiento
de pauta

Notificacion que informa de que se esta
aplicando una desviacion de desplazamiento
existente.
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Baja presion del
liquido

Esta alarma se activara sila presion del tanque
es inferior a la presion minima especificada del
tanque.

Campo activo muy
alejado

El campo activo esta a mas de 8 km (5 millas).
Compruebe que se ha cargado el campo
correcto 0 cree un Nuevo campo.

Campo no cargado

Se muestra cuando se ha salido de un campo
debido a la distancia actual al campo
seleccionado.

Cinta transportadora
parada

Esta alarma se activa cuando la correa de la
cinta transportadora se ha detenido, el tanque y
el interruptor principal estan activados, la
velocidad de avance indica que existe
movimiento y que la correa debe estar en
movimiento.

Conexion del VDC

Se activa cuando se pierde la conexion con el
VDC o faltael VDC.

desviacion del GPS

Conexion Se activa cuando se pierde la cobertura de la
inalambrica conexion de red inalambrica.
Correccionde Esta alarma se activa al arrancar para recordar

que se ha aplicado la correccion de desviacion
del GPS. Puesto que la desviacion del GPS varia
con el tiempo, se trata de un recordatorio que
indica que puede ser necesario volver a calcular
la compensacion de desviacion del GPS.

Disco no activo

Esta alarma se activara si el temporizador de
proceso periddico principal ha expirado, el
tanque esta en marcha, el interruptor principal
esta encendido y no hay secciones activas.
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Alarma Descripcion

firmware de la ECU
ASC10

Discrepancia de Se activa durante el rociado si el sistema detecta

anchura del que la anchura del instrumento de rociado

instrumento de linea | especificada anteriormente durante la siembra

de siembra difiere de la especificada actualmente durante el
rociado.

Discrepancia de Seleccione la llave inglesa para mostrar la

pantalla necesaria donde actualizar el firmware
aplicable.

Eje en movimiento,

Esta alarma se activara si el gje estaen

tanque apagado movimiento, pero el tanque o el interruptor
principal estan apagados.
Eje parado Esta alarma se activara si el tanque esta activo,

pero el eje ha dejado de moverse.

"Tanque activo" significa: tanque encendido,
interruptor principal encendido, al menos una
seccion activada, en movimiento.

El indice solicitado es
Cero

Esta alarma se activa cuando se habilita la
funcion de control de indice automatico, el
tanque esta en marcha, el interruptor principal
esta activado y el indice solicitado es cero. Si
hay una caja de interruptores, compruebe que al
menos un interruptor esta encendido.

Error de activacion
del moédem C24

Se activa si el proceso de activacion del médem
C24 falla por cualguier motivo.

Es necesario reiniciar
la direccion

Se activa si es preciso apagar y volver a
encender el subsistema de direccion. Se
produce para algunos tipos de subsistema de
direccion después de la calibracion.
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Alarma Descripcion

Estacioninversa Esta alarma informativa se activa cuando el
asiento del operario se gira 180 grados
(aplicable solo para tractores con dos

estaciones de conduccion).
Fallo de carga del Se activara si el archivo que se cargue no €s
mapa de valido o esta danado.
prescripcion/archivo
de forma de guiado
Fallo de NTRIP Fallo de fuente de correccion del GPS.
Fallo de Se activa si la pantalla no se sincroniza conla
sincronizaciondela |estacionbase RTK.
base RTK

Fallo del puerto COM | Se activa si el puerto COM especificado no se
puede abrir,

Fallo del sensorde | Se activa siempre que se enciende el interruptor
flujo principal, se produce algun movimiento enla
superficie del terreno, al menos una seccion esta
activaday no se reciben pulsos del sensor de
flujo.

Fin defila Esta alarma se activa cuando el vehiculo se
acerca al perimetro y el operario debe tomar
pronto el control.

Finalizar direccion Aparece cuando se desactiva la direccion. Esto
(Visual) puede deberse a que se han perdido satélites,
se ha perdido la pauta o se ha girado
manualmente el volante de direccion.
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Alarma Descripcion

Funcion no registrada

Se activara si hay una funcion habilitada que ya
no esta registrada (el registro ha vencido). De
esta manera se informa al operario de que la
funcion se ha desactivado.

Funcionamiento
parcial

Se activa cuando la fuente de correccion de
GPS seleccionada no esta disponible y el
sistema debe utilizar temporalmente una fuente
de correccion menos precisa.

Giros de cabecera

Se activa cuando el vehiculo se aproxima ala
cabecera pararealizar un giro en cabecera con
direccion automatica.

GPS perdido

Se activa cuando se pierde la senal de GPS con
el receptor aun conectado.

Incompatibilidad de
la ubicacion de la
estacion base.

LLa ubicacion de la estacion base utilizada para
crear un patron de guiado no coincide conla
posicion actual de la estacion base.

Incompatibilidad del
firmware del receptor
de GPS

Seleccione la llave inglesa para mostrar la
pantalla necesaria donde actualizar el firmware
aplicable.

Indice incorrecto

Elinstrumento se encuentra en modo
automatico y no se alcanza el indice de
aplicacion deseado.

Iniciar direccion
(Visual)

Las alarmas de activacion/desactivacion de la
direccion no pueden silenciarse por motivos de
seguridad; no obstante, el componente visual de
la alarma se puede suprimir si se desea.
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Alarma Descripcion

Interruptor principal | Se activa cuando el operario esta conduciendo
apagado en una zona gque no esta tratada en el mapa de
cobertura con el interruptor principal apagado.
(Para evitar que los operarios se olviden de
activar el interruptor principal al inicio de una

pasada).
La version de Seleccione la llave inglesa para mostrar la
firmware no pantalla necesaria donde actualizar el firmware
coincide/esta aplicable.

obsoleta

Linea de proyecto Se activara si el conjunto activo de lineas de
demasiado alejada | proyecto esta demasiado alejado de la posicion
de GPS actual.

Mapa de exclusion | Esta alarma se activa cuando el mapa de
distante exclusion se encuentra demasiado lejos de la
posicion de GPS actual. El mapa de exclusion se
descarga automaticamente.

Mapa de Se activara si el mapa VRC activo esta
prescripcion distante | demasiado alejado de la posicion de GPS
actual.

No coincide el perfil | Los parametros del perfil de vehiculo

de direccion seleccionado no coinciden con la configuracion
del vehiculo del subsistema de direccion.
Seleccione el perfil de vehiculo correcto para
este vehiculo.
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Alarma Descripcion

No coinciden los
parametros

Los parametros de geometria del vehiculo no
coinciden con la configuracion de geometria del
sistema de direccion. Vuelva a seleccionar el
vehiculo en la pantalla de configuracion o
asegurese de que la geometria del vehiculo de la
pantalla de geometria del vehiculo sea correcta.

No fluye

Esta alarma se activara si no se detecta flujo de
liquido/NH3 mediante el sensor de confirmacion
de flujo con el interruptor principal y el tanque
encendidos.

No hay
comunicaciones

Esta alarma se activa sila pantalla no puede
comunicarse con la ECU del instrumento.

No hay GPS

Esta alarma se activara si se pierde la conexion
de GPS.

No hay hora de GPS

Se activara si el receptor GPS no esta
configurado para enviar mensajes de hora
(mensajes de NMEA ZDA).

No se ha detectado
ninguna SIM

Se activa si se detecta un moédem pero no tiene
tarjeta SIM.

No se puede iniciar la
direccion

Es posible suprimir el elemento emergente de
estado de la direccion que aparece cuando no
se puede activar la direccion segun se solicita. Si
se pulsa el botdn de activacion, esta alarma, que
desaparece automaticamente, se mostrara para
indicar que no se ha podido completar la
solicitud.
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Pase delinea de
siembra

Se activa durante la siembra si el sistema
detecta que las ruedas de la sembradora estan
siguiendo la linea por la que pasaran después las
ruedas del rociador.

Perfil cargado no
valido/obsoleto

Se activa cuando hay un perfil de instrumento o
de vehiculo antiguo activo en el sistema. Esto
puede ocurrir si se actualiza de una version de
software muy antigua a la Ultima version.

Perfil de vehiculo no
valido

El perfil de vehiculo seleccionado contiene
parametros no validos. Cree un nuevo perfil de
vehiculo o péngase en contacto con su
distribuidor para solicitar ayuda.

Presion alta

La alarma de presion alta indica que el valor de la
sefal de presion ha superado el punto de
alarma. Si esta configurada correctamente,
suele indicar un blogueo, que los brazos que
deberian estar conectados no lo estan o que la
velocidad del rociador es demasiado elevada.

Presion baja

La causa mas comun es un tanque vacio. Si se
establecen flujos minimos para las toberas, el
medidor de flujo y la presion, esta alarma solo
aparece si se produce un fallo de labomba o de
las tuberias, o si el tanque esta vacio.

Prioridad bajade UT

Alerta de prioridad baja del terminal universal.
Hay un problema en el terminal universal que €l
usuario debe solucionar cuando sea posible.
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Alarma Descripcion

Prioridad media de
urT

Alerta de prioridad media del terminal universal.
Hay un problema importante en el terminal
universal que el usuario debe solucionar cuando
sea posible.

Receptor El receptor GPS no responde. Compruebe las

desconectado conexiones del receptor.

Recursos agotados | Se activara si los recursos del sistema (memoria
0 espacio en el sistema de archivos) superan €l
97 % de su capacidad.

Recursos bajos Se activa cuando los recursos del sistema
(memoria o espacio en el sistema de archivos)
superan el 90 % de su capacidad.

Relacion de Hay una relacion incorrecta entre el eje del canal

transmision y los codificadores del motor.

incorrecta

Ruta demasiado Se activara si la pauta activa (linea AB, curva o

alejada pivote) esta demasiado alejada de la posicion de

GPS actual.

Se ha degradado la
precision de linea de
siembra

Se activa durante el rociado si el sistema detecta
que el factor de suavizado especificado
anteriormente durante la siembra difiere del
especificado actualmente durante el rociado.

Se ha superado la
longitud maxima de
pauta

Se activa cuando la longitud de la linea
registrada supera el nUmero maximo de puntos
(habitualmente varios kilbmetros, pero variara
segun la complejidad de la curva).
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Sin comunicacion No hay comunicacion con el VDC. Ocurre si el

conVDC VDC esta activado pero no hay ningun
dispositivo VDC fisico 0 no se ha conectado
correctamente.

Sin velocidad Se activara si la direccion automatica esta

terrestre activaday no hay velocidad terrestre.

Tanque activo, sin
indice

Esta alarma se activara si el interruptor principal
esta encendido, el tanque esta habilitado, el
tanque esta activo, el tanque no esta en modo
manual, el vehiculo esta en movimiento y el
indice definido es cero.

Tanque bajo

Esta alarma es una advertencia de que el tanque
se esta quedando vacio.

Tanque desactivado

Esta alarma se activara si el tanque esta
apagado mientras el interruptor principal esta
encendido y el vehiculo esta en movimiento con
al menos una seccion activada.

Tanque vacio

Indica que el volumen calculado hallegado a
cero. Si aun hay contenido en el tanque, el
sistema seguira funcionando y mostrara el
volumen del tanque con un numero negativo.

Valvula atascada en
la cinta
transportadora

Si el tanque se acaba de desactivar, la alarma de
valvula atascada se inhibira durante unos
instantes para dar tiempo ala correa a que se
detenga, tras lo cual si no se ha parado, la
alarma se activara.
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Alarma Descripcion

Velocidad alta de la
bomba

Esta alarma se activara si se habilita la funcion
de deteccion de la velocidad de labombay esta
velocidad es superior al ajuste de umbral
maximo de RPM para la alarma.

Velocidad baja de la
bomba

Esta alarma se activara si se habilita la funcion
de deteccion de la velocidad de labombay esta
velocidad desciende por debajo del ajuste de
umbral minimo de RPM para la alarma.

Vencimiento del
registro

La funcion registrada expira dentro de los
proximos <dias hasta el vencimiento> dias.
Comuniquese con el distribuidor para renovar €l
reqistro.
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5.6. Configuracion de puntos de marca

LLos puntos de marca muestran obstaculos u otras caracteristicas del
terreno en un campo en la pantalla de operaciones. Los puntos de
marca se definen durante el funcionamiento; para ello, hay que conducir
hasta la ubicacion del punto de marca. Consulte Establecimiento de
puntos de marca, pagina 174.

Los nombresy los simbolos de los puntos de marca pueden definirse en
la pantalla de configuracion.

Para cambiar los nombresy los simbolos predefinidos de los puntos de
marca:

L] L] L]
1. Seleccione Sistema / Puntos de marcaI 1™ .
Puntos de marca prefijados
F Marca & Hierba

I ¥ Precaucién &8 Arbol

F Peligro

Riesgo de agua
o Torre
@ orificio

@B Rrocas

2. Seleccione la marca cuyo simbolo 0 nombre se haya cambiado.

3. Seleccione el nuevo simbolo o elija NOMBRE DEL PUNTO DE
MARCA, introduzca el nuevo nombre paralamarcay, a
continuacion, confirme.

Tenga en cuenta que las marcas se pueden cambiar, pero no es
posible crear marcas nuevas predefinidas.
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5.7. Configuracion de ISOBUS/terminal universal

1. Seleccione Sistema /ISOBUS *5us]

a=
o= .
i TC uT |
T
W 11173 z [ :
x ., =, 9 o ™5 R |
l Funciones GPS Puertos serie Alarmas Puntos de marca ISOBUS Utilidades |
T
* FEES
o
IQ\ : & . - By
Usuario Sistema Vehiculo Instrumento Producto

5.7.1. Configuracidén del controlador de tareas
Para configurar el controlador de tareas:

J /ISOBUS 0. / TC e

Configuracion del controlador de tareas Cerrar

Fi
u

1. Seleccione Sistema

3 =—,~ VERSION DE TC
|5 3

5, NUMERO DE TC
' 5 1

¥%.n, BORRAR CACHE DE CONJUNTOS
Q Haga clic para borrar la caché de la ECU

—{ _, MODO DE CONTROL DE SECCIONES MANUAL
D Control por consola

« Versién de TC: establece la version del controlador de tareas. Este
campo debe contener la version mas alta, ano ser que se
experimenten problemas del TC.

« Numero de TC: establece el nimero instancia del controlador de
tareas de la pantalla. Si hay varios TC en el bus, utilice este ajuste
para asignar un numero unico a este terminal universal y evitar asi
conflictos. EI'TC con el nimero 1 sera el predeterminado.

« Borrar caché de conjuntos: Borra el contenido de la caché de
conjuntos de TC. Solo debe utilizarse si se muestra un error de TC.
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5.7. Configuracion de ISOBUS/terminal universal

« Modo de control de secciones manual: establece de qué forma
funcionara el control de secciones en modo manual (ASC
desactivado):

o Control por consola: se puede utilizar la caja de interruptores de
seccion virtual de la pantalla para activar y desactivar las
secciones.

o Control por ECU: se puede utilizar un interruptor fisico conectado
alainterfaz de usuario del UT o la ECU para activar y desactivar las
secciones.

5.7.2. Configuracidon del terminal universal

1. Seleccione Sistema &= /1ISOBUS w0/ UT n .

Configuracion de Terminal universal cerrar

[H] TERMINAL UNIVERSAL
(¥ Conectado

VERSION DE UT
Versién mas reciente de VT (VT5)

m NUMERO DE UT
i
o=z 1
BORRAR CACHE DE CONJUNTOS
Haga clic para borrar la caché de la ECU

:I TECLAS PROGRAMABLES POR COLUMNA
*l 5

UBICACION DE TECLAS PROGRAMABLES
Derecha (dos columnas)

« Terminal universal: controla si el servidor del terminal universal esta
activamente recibiendo conexiones de otros dispositivos.

Esta opcion puede ser Util si hay multiples terminales universales (UT)
en el busy varios de ellos aparecen como el terminal universal
principal (si este es el caso, el terminal universal se desconectara
automaticamente y solicitara que se cambie el NUmero de UT antes
de volver a conectarse), o para desactivar temporalmente el terminal
universal de la pantalla.
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« Versidnde UT: Controla la version de la especificacion ISO-11783-6
UT compatible con el servidor de UT. Se recomienda dejar esta
opcion en Mas reciente, a menos que se encuentren problemas en el
UT.

« Numero de UT: permite establecer el nUmero de terminal universal
de la pantalla. Si hay varios terminales universales en el bus, utilice
este ajuste para asignar un numero Unico a este terminal universaly
evitar asi conflictos. El terminal universal con el numero 1 sera el
predeterminado. Si el cliente de terminal universal no aparece en el
terminal universal correcto, es posible que deba volver a configurar
el numero de terminal universal de manera apropiada. Si surge un
conflicto, aparecera el siguiente mensaje;

"El nimero de terminal universal de este terminal universal entraen
conflicto con otro terminal universal del bus, por lo que este se ha
deshabilitado. Asegurese de que el numero de este terminal
universal sea Unico."

« Borrar caché de conjuntos: Borra el contenido de la caché de
conjuntos de UT. Solo debe utilizarse si se muestra un error de UT.

« Teclas programables por columna: permite definir el numero de

teclas programables disponibles en la interfaz de terminal universal
en la pantalla de operaciones.

« Ubicacion de teclas programables: permite establecer la ubicacion
de las teclas programables en la interfaz del terminal universal, asi
como el nimero de columnas (1 0 2).

Consulte Uso de un terminal universal (ISOBUS), pagina 250.

5.7.3. Configuracién de control auxiliar

Esta opcion estara disponible si Terminal universal esta activado en
Sistema / Funciones / Consola.

Los controles AUX permiten usar dispositivos externos compatibles con
ISO y la pantalla para obtener un conjunto de funciones que se puedan
asignar a entradas en palancas de mando u otros dispositivos de
entrada compatibles con ISO.
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5.7. Configuracion de ISOBUS/terminal universal

Para asignar los controles AUX:

1. Seleccione Terminal universal i- =2l enlabarra de navegacion para
abrir la vista pequena.

Nota: Elicono o iconos mostrados para el terminal universal varian
en funcion del equipo conectado compatible con ISOBUS. Se puede
mostrar mas de unicono. No importa el icono que se haya

seleccionado.
&
S DS
>
\2’ A
.
L IR 2 ’
@ ey
h "
P e ER e ool @

2. Amplie la vista pequena seleccionando la flecha en la parte superior
derecha o deslizando el dedo de izquierda a derecha en dicha vista.

4
NnnNn

e
. yd . L4 e } FJ 4}
3. Seleccione el botdn de configuracion de control auxiliar “#* para
mostrar las funciones que se pueden asignar a una entrada.
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Configuracion de AUX-N

! Dispositivo l Funcién

Nombre | Asignacién

| Campo: Ajustar registro de

1s
| perimetros ‘J

L'L

Campo Borrar perimetros de S

‘ ala
E]E Campo: Configurar cabecera )
£

|
| : 2 W
ﬁ]a campo:Croe purimatre»pute [N

Nota: Silas funciones las proporciona mas de un dispositivo, las
funciones mostradas se pueden filtrar seleccionando el filtro con el

botdon de dispositivos AN :

4. Desplacese por lalista para seleccionar la funcion que se asignara a
una entraday seleccione el correspondiente botdn de asignacion

R

~ . Aparece la pantalla Cambiar asignacion.

Para cambiar la asignacion de funcidn, pulse la entrada que desea asignar.

Funcién: Campo: Borrar perimetros de campo

Entrada: Sin asignar

. conee -

5. Paraasignar la funcion, pulse el boton de entrada del dispositivo (por
ejemplo, palanca de mando externa) que se utilizara para ejecutar la
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funcion, o pulse el botdn de asignacion manual a para seleccionar
la entrada de una lista.

6. Para desasignar una funcion, abra la pantalla Cambiar asignaciony

seleccione el boton de borrar asignacion = :

Una vez que se han asignado todas las funciones deseadas y se ha
cerrado la pantalla de configuracion AUX-N, las funciones asignadas se
pueden activar pulsando las entradas asignadas. Tenga en cuenta que,
para que algunas funciones se puedan activar, es necesario que el
dispositivo o la pantalla estén listos para su uso.

Asignacion auxiliar F1

La asignacion auxiliar F1 anade un botdn de acceso directo para una
funcion seleccionada a la pantalla de operaciones, encima del
interruptor principal.

o<l -
’0‘ 0.:00 °

1. Para asignar este boton, siga el procedimiento anterior hasta el paso

5y seleccione a

2. Seleccione F1 enlalista Select Input, pulse OK'y, a continuacion,
confirme.
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5.8. Configuracion de las utilidades

| Seleccione Sistema =/ Utiidades 110
5.8.1. Actualizacién del software de la pantalla (X25/X35)

Utilidades Cerrar

a PREPARACION DEL USB DE ACTUALIZACION

Esta opcion se utiliza si el software de la pantalla se esta actualizando a
través de un dispositivo USB. Inserte el USB y seleccione esta opcion
para ejecutar una secuencia de comandos que permita al USB realizar
una actualizacion del software. Se mostrara un mensaje de reinicio para
realizar la actualizacion inmediatamente, o podra realizarla la proxima
vez que conecte el USB a una pantallay la encienda. Consulte
Instrucciones de actualizacion de software, pagina 23.

5.8.2. Actualizacion del software de la pantalla (XD/XD+)
Utilidades Cerrar

g ACTUALIZACION DEL SOFTWARE DE LA CONSOLA

1. Paraactualizar el software, copie los archivos de instalacion en el
directorio raiz de una unidad USB e insértela en una pantalla activa.

2. Seleccione Actualizacion del software de la consola. La pantalla se
reiniciaray comenzara la instalacion. Consulte Instrucciones de
actualizacion de software, pagina 23.
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5.9. Configuracion de Wi-Fi

Se necesita una conexion inalambrica para utilizarla con TAP (consulte
Uso de la plataforma de agricultura de Topcon (TAP), pagina 3), XTEND
(consulte Configuracion de XTEND, pagina 57)y con la funcion de
asistencia remota (consulte Configuracion de la asistencia remota,
pagina42).

5.9.1. Médem de radio Ethernet (CL-55)

1. Conecte el CL-55 al puerto Ethernet de la parte posterior de la
pantalla.

—
2. SeleccioneSistema/V\ﬁ-Fl o .

Configuracion de Wi-Fi: Cerrar

f,-:.,\ PUNTO DE ACCESO INALAMBRICO
S Habilitado

SSID
Horizon_UGaq
) CLAVE
o/ 12345678

Nota: Una vez conectado el CL-55, el mddem de Internet (3G o LTE)
permanece siempre activado para que se puedan utilizar TAPy la
funcion de asistencia remota.

« Punto de acceso inaldmbrico: Cree un punto de acceso inalambrico
al que poder conectar teléfonos y tablets. Cuando se modifican los
ajuste de punto de conexion, los cambios no se aplican hasta que
sale de la pantalla de configuracion. Nota: Una vez configurado, el
dispositivo movil puede conectarse a la pantalla para utilizar XTEND.

« SSID: Introduzca el nombre de la pantalla que se mostrara enlos
dispositivos inalambricos para identificar el punto de acceso.

« Clave: Introduzca la contrasena que debe introducirse en el
dispositivo inalambrico (movil o tablet) al conectarlo al punto de
acceso. Nota: Este paso es obligatorio para que el punto de acceso
funcione. La longitud de la clave debe estar comprendida entre 8y
63 caracteres ASCII.
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5.9.2. USB Wi-Fi

1. Conecte el dispositivo Wi-FiUSB (CL-10 u otro dongle) al puerto
USB de la pantalla.

—
2. Seleccione Sistema /USB Wi-Fi ’ﬂ.

USB Wi-Fi Cerrar

’a‘\ CL10 WI-FI
Spj Habilitado

#7==« TIPO DE CONEXION
L)
S Punto de acceso

SSID
Horizon_A8D3C800B352

r\ CIFRADO
WPA2

) CLAVE
0’/ 751f1e2a
.. CANAL

\u-/j Canal 6

Nota: Una vez conectado el dongle USB, el mdédem de Internet (3G [si se
utiliza un CL-10] o LTE) permanece siempre activado para que se
puedan utilizar TAPy la funcion de asistencia remota.

« CL10Wi-Fi: (Solo se muestra si se utilizaun CL-10.) Active esta
opcion para conectar la pantalla a un punto de acceso inalambrico
(Cliente) o para crear un punto de acceso inalambrico (Punto de
acceso). Si se desactiva, la conectividad a Internet 3G o LTE sigue
estando disponible.

« Tipo de conexion:

o Cliente: Conexion con un punto de acceso inalambrico (un
teléfono o un router configurados como punto de acceso). Al
activar esta opcion se abre un asistente que muestra los
dispositivos Wi-Fi cercanos y solicita una contrasena para
conectarse (si esta configurada).

o Punto de acceso: Cree un punto de acceso inalambrico al que
poder conectar teléfonos y tablets. Cuando se modifican los ajuste
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de punto de conexion, los cambios No se aplican hasta que sale de
la pantalla de configuracion.

Nota: Para utilizar XTEND, puede seleccionar Cliente y conectarse a
la red de su dispositivo movil, o puede seleccionar Punto de acceso
y conectar su dispositivo movil a la pantalla.

SSID: Introduzca el nombre de la pantalla que se mostrara enlos
dispositivos inalambricos para identificar el punto de acceso.

Cifrado: Se ofrecen distintos niveles de cifrado parala conexion
inalambrica. Puede ser necesario para evitar el acceso a la pantalla a
traves de la conexion Wi-Fi o puede desactivarse (dejarse abierto) si
no le supone ningun problema. Si utiliza el cifrado, se recomienda
que sea WPA o0 WPA2, ya que ofrecen gran compatibilidad con los
dispositivos conectados y son muy seguros (en comparacion con
WEP).

Clave: Introduzca la contrasefa que se debe utilizar en el dispositivo

inalambrico (movil o tablet) cuando se conecte al punto de acceso si
el cifrado esta activado.

La clave de seguridad WPA debe tener una longitud de entre 8 y 63
caracteres ASCII.

La longitud de la clave para seguridad WEP debe tener 5013
caracteres ASCII (0 10 0 26 digitos hexadecimales para seguridad
de 64 bits/128 bits, respectivamente).

Canal: Seleccione un canal de 1 a 7 para el punto de acceso
inalambrico de 2,4 GHz.

Nota: Si el CL-10 se conecta a un proveedor de Internet incorrecto,
seleccione Informacién del sistema, (consulte Visualizacion de la
informacion del sistema, pagina 134), maximice la pantalla, desplacese
hacia abajo hasta la informacion del CL10 y seleccione el boton de
edicion junto a Operador de red. Seleccione el proveedor que
corresponda en la lista.

Comportamiento de Wi-Fi:

« Laintensidad de la senal Wi-Fi se muestra en el panel de control.
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« Almacena los ultimos cinco puntos de acceso y las claves para
simplificar la reconexion a dispositivos de uso frecuente.

« Elpanel de control de inicio de sesion en Wi-Fi parpadeara al volver a
conectarse a un punto de acceso si se ha perdido la conexion
(cuando el punto de acceso vuelva a estar disponible).

Dispositivos Wi-Fi USB compatibles:
e CL-10
« EDIMAX AC 600.

Nota: Siinstala EDIMAX en otro dispositivo y lo usa a 5 GHz, puede
incumplir con el espectro de frecuencia permitido para la region.
Este dispositivo solo debe utilizarse junto con la pantalla Topcon
suministrada.

o TP-Link TL-WN821N (V4) (adaptador USB inalambrico N de 300
Mbps)

« Microadaptador USB WiFi Netgear WNA1000M G54/N150

« Microadaptador USB WiFi Netgear WNA1000Mv2 N150

o NetisWF2120

e D-Link DWA-131 H/W Ver.:B1 F/W Ver.:2.01

e D-Link DWA-131 H/W Ver.:E1
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En este capitulo se explica como configurar el vehiculo en el que esta
montada la pantalla y acceder a la informacion de perfil del mismo. Sila
pantalla se va a utilizar en mas de un vehiculo, se debera establecer mas
de un perfil de vehiculo.

La opcion de menu Vehiculo proporciona los siguientes elementos de
menu:
« Seleccionar: esta opcion permite seleccionar un vehiculo de los
perfiles creados anteriormente. Consulte pagina 104.

« Nuevo: esta opcion permite crear un perfil de vehiculo nuevo.
Consulte pagina 105.

Tenga en cuenta que Seleccionar y Nuevo seran las unicas opciones
disponibles en este menu si no se ha configurado ningun vehiculo.

« Geometria: Mediante esta configuracion, se establecen las medidas
del vehiculo para que el guiado pueda llevarse a cabo con precision.
Consulte pagina 108.

« Direccidn: permite controlar como respondera el vehiculo al guiado.
Consulte pagina 110.

« Antena: esta opcion permite determinar si el receptor GPS cuenta
con una antena interna o externa. Consulte pagina 112.

N ‘80 -2 @) x

Seleccionar Nuevo Geometria Direccion Antena
T
\ BER
‘. - o/
pod > e
Usuario Sistema Vehiculo Instrumento  Producto
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6.1. Seleccion de un vehiculo

Permite seleccionar un vehiculo en una lista de perfiles de vehiculos
definida previamente. La lista esta en blanco cuando la pantalla se utiliza
por primera vez.

Para seleccionar un vehiculo:
. , oy . o
1. SeleccioneVehiculo ' /Seleccionar

Seleccionar vehiculo Cerrar

35

P

800

Jl

DTA
G

" Lexion

2. Resalte el vehiculo necesario y confirme, o bien:

‘ Seleccione para importar un perfil de vehiculo desde un USB.

| Seleccione para crear una copia del vehiculo resaltado. Este

=t perfil puede editarse.

Nota: Si se muestra la alarma de discrepancia de perfil del vehiculo, al
seleccionar el vehiculo con la marca de verificacion y después pulsar el
botdn de la marca de verificacion de la derecha, el perfil del vehiculo se
envia al receptor GPSy se resuelve la alarma.
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6.2. Creacion de un vehiculo nuevo

Crea un perfil de vehiculo nuevo correspondiente al vehiculo en el que
esta montada la pantalla.

Para crear un perfil del vehiculo nuevo:

.

. , Wy, . i’l
1. SeleccioneVehiculo *~" /Nuevo «#€

Seleccionar una plantilla de vehiculo nuevo Cerrar
B AGCO

B AMAZONE
B ARGO

B caselH
W Caterpillar
@ cChallenger
I CLAAS

@ Fendt

W Fiat Agri
I Gleaner
@ Hardi

B ISEKI

Aparecera una lista de plantillas de vehiculo predeterminadas de fabrica.
Las plantillas contienen la informacion disponible sobre medidas
estandar y parametros de direccion.

Es posible ajustar las medidas para adaptarlas a un vehiculo en
particular, al tamano de los neumaticos, etc., cuando se confirma la
geometria enla seccion siguiente.

Los parametros de direccion controlan el modo en que el vehiculo
responde al guiado y se pueden ajustar mas adelante durante la
configuracion de la Direccion automatica, pagina 231. Sila direccion
sigue siendo poco satisfactoria despues de finalizar la configuraciony
ajustar la direccion automatica, pongase en contacto con su
distribuidor.
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2. Seleccione el fabricante del vehiculo. Use la barra de
desplazamiento para ver la lista completa. Si el fabricante que busca
no esta disponible, seleccione el mas similar al del vehiculo que se
esta utilizando. Si ninguna de las opciones resulta adecuada,
seleccione Otro y vaya a Personalizacion de un vehiculo, pagina
106.

/
Nota: Seleccione | para subir un nivel hasta la carpeta principal.

3. Seleccione el modelo de vehiculo y confirme.

4. Para cambiar el nombre, seleccione NOMBRE DEL VEHICULO,
introduzca un nombre y confirme.

Vehiculo nuevo

NOMBRE DEL VEHICULO
55

Cancelar

5. Confirme el nuevo vehiculo. Aparecera la pantalla Geometria del
vehiculo.

6. Vayaal paso Configuracion de la geometria del vehiculo, pagina
108.

6.2.1. Personalizacion de un vehiculo

Cuando se selecciona Otro en la pantalla Plantilla de vehiculo, se
muestran las plantillas de vehiculo estandares que contienen la
informacion de vehiculos y los parametros de direccion basicos.

1. Seleccione Otro. Se muestra una lista de controladores de direccion:

o ACU-1: unidad de control de direccion automatica
o AES: direccion eléctrica precisa
o AF: bloque de valvulas AutoFarm®

o RST: valvula Raven SmarTrax
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o Oftro: cualquier otro controlador de direccion

. Seleccione un elemento de la lista y confirme. Se mostrara una
gama de plantillas de vehiculo estandar.

. Utilice las flechas para seleccionar la plantilla mas parecida a su
vehiculo y confirme.

. Para cambiar el nombre, seleccione NOMBRE DEL VEHICULO,
introduzca un nombre y confirme.

. Confirme el nuevo vehiculo. Aparecera la pantalla Geometria del
vehiculo.

. Vaya al paso Configuracion de la geometria del vehiculo, pagina
108.
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6.3. Configuracion de la geometria del vehiculo

Mediante esta configuracion, se establecen las medidas del vehiculo
para que el guiado pueda llevarse a cabo con precision.

Nota: Mida las dimensiones del vehiculo con la mayor precision posible.
La toleranciarecomendada es de +/- 5 cm.

Para configurar la geometria del vehiculo:

—

. s ‘ \ 7 [ e
1. Seleccione Vehiculo “~ /Geometria . Ademas, la pantalla
Geometria del vehiculo se muestra automaticamente cuando se
crea o selecciona un vehiculo.

Geometria del vehiculo - 700

2. Seleccione una dimension del vehiculo.

Las dimensiones necesarias varian segun el tipo de vehiculo
seleccionado.

3. Anada o ajuste las dimensiones segun sea necesario y confirme.

A continuacion se enumeran las mediciones principales utilizadas
habitualmente en el sistema:

« Distancia entre ejes (A): la distancia desde el centro del eje delantero
hasta el centro del gje trasero.
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Punto de traccidn del instrumento (B): la distancia desde el centro del
eje trasero hasta el punto de arrastre.

Direccién del GPS (C): el ajuste hacia la derecha o hacia la izquierda
desde la parte central de los gjes hasta el receptor GPS. Es un
nUmero positivo si el receptor esta ala derecha de la parte central del
eje y negativo si el receptor esta a la izquierda.

Antena del GPS (D): la distancia horizontal a la que se encuentra el
receptor respecto al centro del gje trasero. Es un nimero positivo
cuando el receptor esta delante del gje trasero y negativo si esta
detras del gje trasero.

Altura del GPS (E): la altura sobre el suelo a la que se encuentrala
parte superior del receptor GPS.

Altura del gje (F): la altura sobre el suelo a la que se encuentra el gje.

Enganche frontal (G): la distancia desde el centro del eje delantero
hasta la posicion de enganche delantera.

Espaciado de rastreo (H): solo se aplica a vehiculos remolcadosy es
la distancia entre las pasadas.

Punto de articulacion (1): solo se aplica a vehiculos articulados y es la
distancia desde el gje trasero al punto de articulacion (pivote) del
vehiculo.
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6.4. Configuracion del controlador de direccion

permite controlar como respondera el vehiculo al guiado. Consulte el
Direccion automatica, pagina 231.

Esta opcidn solo estara visible si DIRECCION AUTOMATICA esta
activado en Sistema / Funciones / Guiado.

Para configurar el controlador de direccion:

»
everioo 2 Dirsccion @
1. Seleccione Vehiculo " /Direccion :
Configuracion del controlador de direccién - 700 Cerrar

@ CONTROLADOR
Deteccion automatica (Detecting...)
J’ BUS CAN

. cAN2

INICIO DE DIRECCION
%, Virtual

« Controlador: Nota: Es importante seleccionar el controlador de
direccion especifico, si aparece enumerado, para que la
configuracion de la direccion automatica coincida con el perfil del
vehiculo. Tenga en cuenta que si el controlador de direccion se
cambia posteriormente, puede que sea necesario volver ala
geometria del vehiculo para confirmar las dimensiones
(actualizarlas). Deteccién automatica no detecta automaticamente
las opciones del controlador que estan disponibles en la lista; por
tanto, el controlador especifico se debera seleccionar si es una
opcion disponible.

Al seleccionar AES como controlador, se anaden opciones
adicionales a la pantalla de ajuste de la direccion; consulte Ajuste de
la direccion automatica, pagina 236.

« Bus CAN: Red de area del controlador. Seleccione el bus CAN que
se utilice. Sino esta seguro, consulte la etiqueta en las conexiones
del receptor GPS.

o CAN1:1SOBUS
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o GAN 2: bus de direccion principal

« Inicio de direccién: Permite al operario activar la direccion
automatica desde la pantalla.

o Virtual: seleccione esta opcion si solo se va a utilizar el boton

Activacién de la direccién automatica @ en pantalla.

o Entrada de la consola virtual y externa: seleccione esta opcion si
dispone de un botdn de activacion externo conectado
directamente a la pantalla.

Sitiene un botdn de activacion externo conectado al CAN BUS,
puede seleccionar cualquiera de estas dos opciones.

« Importar clave de autorizacién: Para controlar una maquina Claas
serie 2 0 John Deere R, se debe adquirir un codigo de autorizacion
en el concesionario para introducirlo aqui.
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6.5. Seleccion de la antena del vehiculo

Establece si el receptor GPS tiene una antena interna (integrada en el
receptor) o externa. La antena interna esta establecida de forma
predeterminada.

Para establecer el tipo de antena:

Y
s
1. Seleccione Vehiculo oy /Antena =>

Configuracion de la antena Cerrar

TIPO DE ANTENA
Externo

LIS AJUSTE HACIA ADELANTE HACIA AGI-4:
0.000 m

w W
: AJUSTE HACIA LA DERECHA HACIA AGI-4:
' R 0.000 m

= ALTURA
{:I 0.000 m

Si se selecciona Externo, se deben introducir las medidas de la
ubicacion de esta antena:

« Ajuste hacia adelante hacia AGI-4 (0 AGI-3): Introduzca la distancia
hacia delante existente entre el centro del AGI-4 y el centro de la
antena (use un numero negativo si la antena se encuentra detras).

« Ajuste hacia la derecha hacia AGl-4 (0 AGI-3): Introduzca la distancia
hacia la derecha que hay entre el centro de AGl y el centro de la
antena (use un numero negativo sila antena se encuentra a la
izquierda de AGl).

o Altura: Introduzca la altura de la antena sobre el nivel del suelo.
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Capitulo 7 — Configuracion del instrumento

En este capitulo se explica como configurar la informacion de perfil del
instrumento que se esta utilizando y acceder a ella. Si se va a utilizar mas
de uninstrumento con la pantalla, se debera configurar mas de un perfil
de instrumento.

La siguiente informacion detalla como configurar un instrumento no
controlado pararutas de hileras o pautas correctas. De este modo, se
puede crear mapas de coberturay proporciona lineas de referencia para
la direccion automatica y guiado.

Consulte los manuales del operario del esparcidor / rociador /
sembradora para obtener informacion detallada sobre el instrumento.
La siguiente informacion permite configurar el instrumento solo para el
guiado y la direccion.

Nota: Las opciones mostradas en el menu de instrumentos variaran en
funcidn de los instrumentos creados/seleccionados.

La opcion de menu Instrumento ofrece los siguientes elementos de
menu cuando aun no se ha creado ningun instrumento:

« Seleccionar: seleccione un instrumento de perfiles creados
anteriormente. (Esta lista aparece en blanco sino se ha creado
ningun instrumento).

« Nuevo: esta opcion permite crear un perfil de instrumento nuevo.

« Velocidady posicién: Consulte Configuracion de la emulacion de
velocidad del GPS, pagina 129.

Nota: Al seleccionar Instrumento, se muestra la opcion Nombre de tarea
predeterminado. Esta opcion permite introducir un nombre
predeterminado paratodas las tareas realizadas con el instrumento
seleccionado. Si se realizan varias tareas en el mismo campo, se anade
un numero al final de cada nombre de tarea. Si no se introduce un
nombre predeterminado, el nombre de la tarea se genera con el tipo de
instrumento y la fecha actual.
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Si se gira el instrumento seleccionado, al seleccionar Instrumento se
mostrara la opcion Modelo de instrumento, que se utiliza para
especificar si el instrumento se dirige activamente. Este ajuste garantiza
que el ASC funcione con precision y que las formas de giro en cabecera
se generen correctamente.
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7.1. Seleccion de un instrumento

Selecciona un instrumento de una lista de perfiles de instrumentos
definida previamente. La lista esta en blanco cuando la pantalla se utiliza
por primera vez.

El sistema se reiniciara cuando se cambian los instrumentos.

Para seleccionar un instrumento existente:

: “
1. Seleccione Instrumento / Seleccionar

Seleccionar instrumento Cerrar

1SO SPRAYER ‘

Pivoted_131213_0652
Rigid_080114_1001

+" SPRAYER-2-TANKS

2. Resalte el instrumento necesario y confirme, o:

Seleccione para importar un perfil de instrumento desde un

~ USB. Nota: El archivo del instrumento debe estar en una carpeta
del USB con la siguiente estructura de archivos: Instrumentos/
(carpeta que coincide con el nombre del archivo .ini) / archivo
.ini. Por ejemplo Instrumentos / Esparcidor ASC-10/ASC-10
Spreader.ini

Z_1  Seleccione para crear una copia del instrumento resaltado. Este
=t perfil puede editarse.
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7.2. Configuracion de un instrumento nuevo

7.2. Configuracion de un instrumento nuevo

Con esta opcion se crea un perfil de instrumento nuevo para €l
instrumento acoplado.

Para crear un instrumento nuevo:

1. Seleccione Instrumento ' / Nuevo /'ﬂ’

I Personalizar Fabrica
r

\ -E'é}: ]
iy Velocidad y
| Seleccionar Nuevo e [
|
" el
‘ z +f
rgx_ > , T ps
Jsuario Sistema Vehiculo Instrumento Producto

« Personalizar: esta opcion permite crear un perfil de instrumento
NUEVO.

« Fabrica: esta opcion permite seleccionar una plantilla de instrumento
de una lista definida previamente. (Solo X35/XD+)

2. Sielinstrumento que necesita no se encuentra disponible enlas
plantillas de Fabrica, seleccione Personalizar.

3. Utilice las flechas para elegir el Tipo de instrumento y confirme.

Rigido.

Articulado (de arrastre posterior).

‘ﬁ'_--' 5
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Capitulo 7 — Configuracion del instrumento

. Montaje delantero.

#  Articulado doble (de arrastre en medio).

Se mostrara un mensaje que indica que se reiniciara la pantalla cuando
se haya creado el instrumento.

Se mostrara un nombre predeterminado para el instrumento.

Nota: Es altamente recomendable dar nombres a los elementos de una
forma logicay estructurada para facilitar su uso en el futuro.

4. Para cambiar el nombre predeterminado, seleccione NOMBRE DEL
INSTRUMENTO, introduzca el nombre nuevo y confirme.

Aparecera en pantalla el asistente de Configuracion de instrumento
nuevo.

Nota: Las siguientes instrucciones no se aplicaran si el instrumento
esta controlado por una ECU de tipo ISOBUS; consulte
Configuracion de un instrumento ISOBUS, pagina 118.

5. Seleccione TIPO DE ECU, seleccione NINGUNO, confirme y haga
clic en Siguiente.

6. Seleccione CONTROL DEL INSTRUMENTO y elijala opcion que
desee:
o Solo control de seccion

o Control de seccidony control de indice. (Seleccione esta opcion si
necesita la opcion de cargar y ver un mapa VRC).
7. Seleccione FUNCION DEL INSTRUMENTO y elija la opcién més
adecuada en la lista de seleccion.

Nota: Seleccione Pulverizador para tanques de liquido, Esparcidor
para tanques granulares u Otro para una combinacion de tanques
de liquido y granulares que pueda utilizar con una plantadora.

8. Cuando la pantalla indique que ha finalizado la configuracion,
confirme.
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7.2. Configuracion de un instrumento nuevo

Aparece la pantalla de geometria del instrumento. Consulte
Configuracion de la geometria del instrumento, pagina 120.

7.2.1. Configuracion de un instrumento ISOBUS
Si se requiere un instrumento ISOBUS:

1. Enelpaso 5 anterior, seleccione TIPO DE ECU, seleccione ISOBUS,
confirme y haga clic en Siguiente.

2. Seleccione CONTROL DEL INSTRUMENTO vy elijala opcion que
desee:

o Solo control de seccion
o Control de secciony control de indice
o Solo control de indice
o Sin control (solo registro)
3. Confirmey seleccione Siguiente.

4. Seleccione FUNCION DEL INSTRUMENTOy elija la opcién més
adecuada en la lista de seleccion.

5. Asegurese de que la ECU del instrumento esta conectada,
seleccione ASIGNACION ECU v seleccione la ECU necesaria de la
lista de selecciones. Seleccione Cualquier ECU sila ECU que busca
Nno aparece en la lista.

6. Cuando la pantalla indique que ha finalizado la configuracion,
confirme.

La pantalla se reiniciay se muestra la pantalla de configuracion de la
ECU.

Cambio de los ajustes de la ECU (ISOBUS)
Es posible cambiar la ECU asignada una vez que los instrumentos estén
completamente configurados en el sistema.

1. Seleccione Instrumento  + /ECU Q’/ Configurar ’
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Capitulo 7 — Configuracion del instrumento

Configuracion de ECU (ISOBUS) - ISO SPRAYER Cerrar
ACTUALIZAR LA CONFIGURACION DE ECU
») Haga clic para recuperar la configuracién actual de ECU
ECU Nombre versién del firmware o
1 0000000000000000
>
Configurar |
- i A T
o > i L " »
, Seleccionar Nuevo ECU Geometria c‘;g’“ﬂ“,:ﬂ“ Pulverizador 'f:l':;"
> 7. R
& b : -

Usuario Sistema Vehicule  Instrumento  Producto

« Actualizar la configuracién de ECU: Se utiliza para sincronizar la
informacion entre la ECU de tipo ISOBUS vy la pantalla. Esta opcion
solo se debe usar silo indica un técnico de servicio.

Para cambiar la ECU asignada, seleccione el nimero que aparece enla
columna Dy elija Sustituir ECU. Seleccione la ECU en la lista mostrada.

Consulte Uso de un terminal universal (ISOBUS), pagina 250 para el
accionamiento del instrumento.
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7.3. Configuracion de la geometria del instrumento

7.3. Configuracion de lageometriadel instrumento

Mediante esta configuracion, se establecen las medidas del instrumento
para que el guiado pueda llevarse a cabo con precision.

Nota: Mida las dimensiones del instrumento con la mayor precision
posible. La tolerancia recomendada es +/- 5 cm. Cuando hay un
instrumento ISOBUS conectado, algunos de los elementos de
geometria se obtienen mediante el instrumento y no se pueden
modificar en esta pantalla. Los cambios en estos se debenrealizar enla
pantalla de control de terminal universal del instrumento ISOBUS.

Para configurar la geometria del instrumento:

1. Seleccione Instrumento /Geometria = . Ademas, la pantalla
de geometria del instrumento aparece automaticamente cuando se
crea o se selecciona un instrumento.

Geometria del instrumento - SPRAYER-2-TANKS

2. Seleccione una dimension para el instrumento. Elnombre de la
dimension aparece en la barra de titulo.

Las dimensiones necesarias varian segun el tipo de instrumento
seleccionado.

3. Anhada o gjuste las dimensiones segun sea necesario y confirme.
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Capitulo 7 — Configuracion del instrumento

A continuacion se enumeran las mediciones utilizadas en el sistema.

« Ancho de pasada: mide el ancho de trabajo del instrumento (es
decir, el ancho del area que se trata durante una pasada del
instrumento).

« Longitud de trabajo: se trata de la longitud desde el inicio hasta el
final del area de trabajo del brazo. Junto con el ancho de pasada,
define la "Region de trabajo", es decir, la region sobre la que se
aplica el producto para ese brazo.

« Superposicion: esta opcion mide el ancho de la superposicion entre
dos pasadas adyacentes.

« Desviacidon del instrumento: esta opcion mide la distancia entre el
punto de enganchey las ruedas del instrumento.

« Desviacion de las ruedas del instrumento: esta opcion mide la
distancia entre las ruedas y el area de trabajo del instrumento.

« Ajuste de alineacién: esta opcidén mide la desviacion desde el centro
del instrumento en relacion con el punto de enganche. Introduzca un
numero positivo si el instrumento se desplaza hacia la derechay un
numero negativo si se desplaza hacia la izquierda.

« Desviacién del remolgue: esta opcion mide la distancia entre el
punto de enganche del remolque y las ruedas del remolque.

« Desviacién de las ruedas del remolque: esta opcion mide la distancia
entre el punto de enganche del instrumento y las ruedas del
remolque.

Nota: Si el instrumento dispone de varios brazos, el brazo que se vaya a
usar para el guiado se debe seleccionar en la lista de seleccion BRAZO
PARA GUIADO. Esto determina el ancho de pasada (separacion de las
lineas de guiado). Hay que establecer la geometria de los instrumentos
de cada brazo en las pestanas numeradas.

4. Sielinstrumento giray tiene direccion activa, seleccione Instrumento

y después Direccién activa en la opcion Modelo de
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7.3. Configuracion de la geometria del instrumento

instrumento. Este ajuste garantiza que el ASC funcione con precision
y que las formas de giro en cabecera se generen correctamente.
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Capitulo 7 — Configuracion del instrumento

7.4. Configuracion del control de seccidn

La pantalla puede admitir hasta 30 secciones si se utilizan tres ECU
ASC-10.

Para configurar el control de seccion:

1. Seleccione Instrumento ' / Control de seccidn e / Secciones
e _
(Seleccione Instrumento / Brazo si hay varios brazos).

Configuracion de la seccion - SPRAYER-2-TANKS

P
.“.!{,J, SECCIONES
1

Seccién Ancho (10.0000 m) Cierre de baja velocidad Toberas (1) Se
Todo |7 11 ’ 171 ’ 171
1 10.0000 m 0.0 km/h 1

2. Seleccione SECCIONES y use los signos mas y menos para definir
el numero de secciones; a continuacion, confirme.

3. Sidesea configurar un ancho para todas las secciones, seleccione la
opcion Ancho, situada junto a Todo.

'}

Configuracion de la seccion - SPRAYER-2-TANKS

Pll'l‘l:lél SECCIONES

¥
A

Seccién Ancho (10.0000 m) Cierre de baja velocidad Toberas (1) Se
Todo |7 11 ’ 171 ’ 171
1 10.0000 m 0.0 km/h 1

4. Introduzca un ancho paratodas las secciones y confirme.

5. Sidesea configurar anchos individuales para las secciones,
seleccione el ancho situado junto a cada seccion, introduzca un
valor para el ancho y confirme.

0. Repita estos pasos para cada seccion.
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7.4. Configuracion del control de seccién

Consulte los manuales del operador del esparcidor / rociador /
sembradora para obtener mas informacion.

7.4.1. Configuracion de los tiempos

Con estos pasos podra configurar los tiempos de respuesta de las
secciones cuando estas se activan o desactivan. Es importante calcular
los tiempos de respuesta de forma precisa para evitar superposiciones
o brechas en la aplicacion del producto.

Para calcular los tiempos de respuesta:

1. Asegurese de que el instrumento esta preparado para iniciar la
aplicacion del producto y que se ha calculado el factor de calibracion
para el producto (consulte el Configuracion del producto, pagina
130).

2. Utilice un crondmetro para calcular el tiempo que transcurre entre la
activacion de una secciony la aplicacion del producto. Esto se
denomina ATIEMPO.

3. Cuando desconecte la seccion, cronometre el tiempo que
transcurre entre la desactivaciony el cese de aplicacion del
producto. Esto se denomina FUERA DE TIEMPO.

Para configurar los tiempos de respuesta:

1. Seleccione Instrumento / Control de seccién Al

dia
i _‘,@ .
2. Seleccione ATIEMPO para establecer cuantos segundos deben

transcurrir entre la activacion de una secciony la aplicacion del
productoy, a continuacion, confirme.

3. Repita el proceso para FUERADE TIEMPO y confirme. Se
establecera el nimero de segundos que transcurren desde que se
desactiva una seccion hasta que se detiene el caudal del producto.

/ Tiempo
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Capitulo 7 — Configuracion del instrumento

Ajuste de los tiempos de superposicion y sin superposicion
Puede ser necesario ajustar los tiempos de activaciony de
desactivacion si se observan superposiciones o espacios enla
aplicacion del producto.

Si se observan espacios al entrar en una cabecera:

Sial entrar en la cabecera de un area rociada, las secciones se
desactivan demasiado pronto y dejan un espacio del area sin rociar,
significa que el tiempo de desactivacion es demasiado largo y debe
reducirse.

Ejemplo: El vehiculo esta rociando a 18 km/h y el espacio es de
aproximadamente 1 m. A 18 km/h, el rociador cubre 5 metros por
segundo (18/3,6 = 5,0), por lo que el tiempo de desactivacion debe
reducirseen1(m)/5(m/s)=0,2s.

Si se observan espacios al salir de una cabecera:

Sial salir de una cabecera hacia un area sin rociar, las secciones se
activan demasiado tarde y dejan un espacio del area sin rociar, significa
que el tiempo de activacion es demasiado corto y debe aumentarse.

Ejemplo: El vehiculo esta rociando a 27 km/h y el espacio es de
aproximadamente 2 m. A 27 km/h, el rociador cubre 7,5 metros por
sequndo (27/3,6 = 7,5), por lo que el tiempo de activacion debe
aumentarseen?2 (m)/ 7,5 (m/s)=0,27 s.

Si se observa superposicion al entrar en una cabecera:

Sial entrar en la cabecera de un area rociada, las secciones se
desactivan demasiado tarde y provocan una superposicion en la zona
rociada, significa que el tiempo de desactivacion es demasiado corto y
debe aumentarse.

Ejemplo: El vehiculo esta rociando a 18 km/h y la superposicion es de
aproximadamente 0,5 m. A 18 km/h, el rociador cubre 5 metros por
segundo (18/3,6 = 5,0), por lo que el tiempo de desactivacion debe
aumentarseen 0,5 (m)/5 (m/s)=0,1 s.
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Si se observa superposicion al salir de una cabecera:

Si al salir de una cabecera hacia un area sin rociar, las secciones se
activan demasiado pronto y provocan una superposicion del area
rociada, significa que el tiempo de activacion es demasiado largo y debe
reducirse.

Ejemplo: El vehiculo esta rociando a 27 km/h y la superposicion es de
aproximadamente 1,5 m. A27 km/h, el rociador cubre 7,5 metros por
segundo (27/3,6 = 7,5), por lo que el tiempo de activacion debe
reducirseen 1,56(m)/ 7,5 (m/s) = 0,2 s.

7.4.2. Configuracion del interruptor de seccidn

Elinterruptor de seccion puede ser virtual (aparece en la pantalla) o
externo (interruptor fisico conectado ala ECU ASC-10 o ala pantalla).

No se puede seleccionar el tipo de interruptor con los esparcidores
debido a que la activacion/desactivacion de los discos controla las dos
secciones.

Para configurar los interruptores:

\LL

1. Seleccione Instrumento - / Control de seccién / Interruptor

de seccion =D
2. Seleccione TIPO.
3. Seleccione Virtual o Sentido de la ECU externay confirme.
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7.5. Configuracion del interruptor principal

Elinterruptor principal activa el control de la aplicacion (esparcidor,
rociador o sembradora) y tambien habilita el mapa de cobertura de la
pantalla de guiado.

Para configurar el interruptor principal:

1. Seleccione Instrumento / Interruptor principal < .

Nota: Tenga en cuenta que si hay una sembradora o rociador Apollo
conectados, esta opcion se encuentra en Instrumento / Entradas del
operario / Interruptor principal. Consulte el manual del operario del
instrumento para obtener mas informacion.

Virtual
Permite utilizar el interruptor principal cuando se selecciona el interruptor
principal virtual en la pantalla de operaciones de la pantalla.

Lad

=y
<y 00 €

Consulte el manual del controlador de instrumentos para obtener
informacion sobre la configuracion de los interruptores para el
instrumento.

Entrada de consola externa

Permite utilizar el interruptor principal a través de un interruptor externo
(caja de interruptores fisicos/interruptor principal conectado a la
pantalla).

Nota: Los interruptores externos suele conectarlos el distribuidor
durante la instalacion. El cable con la etiqueta "Remote Mapping” se
conecta al mazo de cables de la pantalla y proporciona alimentacion
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7.5. Configuracion del interruptor principal
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para activar/desactivar el mapa de coberturay la entrada del interruptor
principal.

Sentido de la ECU externa
Permite utilizar el interruptor principal a través de un interruptor externo

(caja de interruptores fisicos/interruptor principal conectado ala ECU
ASC-10).

Inicio de direccion vy virtual

inicio de direccion activa el interruptor principal. Al detener la direccion,
se desactiva el interruptor principal. Si se utiliza un interruptor de inicio de
la direccion remoto, se producira el mismo efecto. El boton del
interruptor principal virtual puede utilizarse para cambiar el estado del
interruptor principal sin cambiar el estado de inicio de la direccion.
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7.6. Configuracion delaemulacion de velocidad
del GPS

envie informacion de velocidad del vehiculo al instrumento ISOBUS para
realizar el control de indice u otras funciones.

1. Seleccione Instrumento ~ + / Velocidady posicién L3

Configuracién de la salida de posicion y velocidad del GPS Cerrar

ﬁpﬁ.—i VELOCIDAD TERRESTRE ISO
'"‘;)m Deshabilitado

42 VELOCIDAD DEL GPS NMEA2000
£~ §3 Deshabilitado

5 POSICION DEL GPS NMEA2000
Deshabilitado

Se enviala velocidad en bus ISO y/o NMEA2000 a la ECU.

Nota: El ajuste NMEA2000 del GPS especifica que la TECU virtual debe
emular los mensajes NMEA 2000 COG/SOG (129026) si no estan
presentes ya en el bus. No tiene ningun efecto en la salida NMEA 2000
enviada desde el receptor.

2. Seleccione las salidas necesarias.
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8.1. Configuracion delabase de datos de produc-
tos

Las definiciones de productos se pueden guardar en un area comun. De
este modo, se pueden utilizar productos comunes en una gama de
controladores de indice sin tener que introducir cada indice y nombre de
producto varias veces.

Los indices, incrementos y densidades predefinidos del producto se
pueden configurar y guardar para recuperarlos en el controlador de
indice adecuado.

El factor de calibracion para cada producto se asigna al tanque o tolva
de cadainstrumento. Esto significa, por ejemplo, que puede guardar
urea una vez con distintos valores de calibracion para cada tolva.

Consulte los manuales del operario del esparcidor / rociador /
sembradora para obtener informacion detallada sobre el producto.

LLa opcion de menu Producto permite crear definiciones de producto
granular, liquido y NH3 (amoniaco).

m ¥ It

l Liquido Granular NH3 |
|
- . Ead
‘ 3 .-I.
ped > i
Jsuario Sistema Vehiculo Instrumento  Producto

Para cada producto, debe definirse la siguiente informacion:

« Densidad (granular solamente): la densidad del producto se utiliza
con volumenes de tanque para determinar las capacidades de los
tanques. Se define como kg/L o lb/gal.
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« Incremento del indice: define en qué grado cambiara el indice de
aplicacion cuando el operario pulse el boton de aumentar/disminuir
el indice de aplicacion. El indice puede cambiarse por un indice fijo o
por un porcentaje del indice establecido en Indice prefijado 1.
Consulte pagina 31:

. Indice de prefijado 1 / Indice de prefijado 2: establece los indices de
aplicacion prefijados.

« Factor de calibracién: se trata de la cantidad de producto
dispersado por revolucion de la unidad de medicion de producto
para productos granularesy el nimero de impulsos desde el
medidor de flujo por litro de liquido. Este valor se puede ver agui,
pero debe ajustarse para cada instrumento y producto. Consulte los
manuales del operador del esparcidor / rociador / sembradora para
obtener mas informacion.
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Capitulo 9 — Conceptos basicos de
funcionamiento

9.1. Uso de vistas pequenas

& LW e x aa @

> .

, -
1= 1§

= 4

@ ™

T

03:18 8
b e ux ool @

1 Barra de navegacion

Las vistas pequenas se pueden abrir si se selecciona cualquier funcion
en la barra de navegacion.

Algunas vistas pequenas tienen una flecha para maximizarlas. y
ampliarlas para mostrarse en una vista de pantalla completa; para ello,
seleccione la flecha o deslice el dedo de izquierda a derecha por la vista
pequena (debe acabar con el dedo a la derecha de la pantalla de vista
pequena).

Nota: Sila vista pequena se puede ampliar a pantalla completa, también
puede hacerlo deslizando el dedo de izquierda a derecha sobre el icono
de la barra de navegacion.
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< Map A

€ A& Q Q

1

| 4

=

Para mover la vista pequena hacia arriba o hacia abajo, toque en
cualquier lugar dentro de ellay deslicela en la direccion deseada. La vista
pequena comenzara a moverse una vez que el dedo se desplace fuera
de su area. (No aplicable a la pantalla XD).

Para cerrar la vista pequena, seleccione de nuevo la funcion enla barra
de navegacion, seleccione la flecha superior izquierda o toque en
cualquier lugar dentro de la vista pequena y deslicela hacia laizquierda,
hacia la barra de navegacion.

o TN

€ A& Q Q

it & @

No existe ninguna flecha para minimizar la vista de pantalla completa.
Amplie otra vista pequena para sustituir la informacion de la pantalla
principal.
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9.2. Visualizacion de |la informacion del sistema

El boton de logotipo de Topcon de la barra de navegacion se utiliza para
mostrar resumenes de informacion de software y del sistema.

g £ Acerca de A
TORCDN

#v TOPCON
) Agriculture

18 Mar, 2020 11:59:52 am
\%, Version del software:
' 5.00.25 Beta

Copyright © 2002-2020
% Topcon Agriculture
Todos los derechos reservados

Maximice la vista pequefa para ver el panel de informacién del sistema
en su totalidad.

&£ a=topcon | - -
) Agriculture Version del software 5.00.25 Beta
18 Mar, 2020 11:59:50 am R JoRcca
2013.10-weimx6-1.1.0 (Jan 23 2018 -
R\, Versién del software: Versién de U-Boot 17:08:46)
3400.25Bela Firmware PMIC principal 0.8
— Copyright © 2002-2020
= Topcon Agriculture Firmware PMIC de CPU 0.8
Todos los derechos reservados Firmware del coprocesador 0.10.0
= N®. de serie 201622010AC
m Direccién de MAC AB:D3:CE.00:BF:EB
i Direccién de IP 10.48.26.240
I\ Receptor GPS
L
Tipo de receptor AGI-4
Versién del firmware K16.22.27
Versién de GNSS 45
Fecha de creacién 1Ene, 2000
N®. de serie 0987654321
v 1234567890

|— Controlador de direccién -I e

0B @15 uX i -
:‘;) .:/.“: ;_,.——-: ﬂ 18 ¢'“ L0020 ‘IDO ’0" 000 °

Utilice las flechas para mostrar u ocultar la informacion. Aparece una
barra de desplazamiento cuando es necesario.
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9.3. Visualizacion del guiado

LLa pantalla completa del guiado se abre de forma predeterminada al
acceder a la pantalla de operaciones por primeravez. Tambien se
puede ver en una vista pequena.

e COEE)

€ A& Q Q

9.3.1. Esquema de colores del guiado
Los elementos de la pantalla de guiado se representan con los

siguientes colores:
e gris: campo
gris claro: lineas de malla
azul oscuro: perimetro del campo seleccionado
gris intermedio: perimetro del campo no activo
rojo OSCUro: pauta inactiva
rojo: linea de direccion
naranja: cabecera
morado: lineas de siembra
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9.3. Visualizacion del guiado
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9.3.2. Uso de los controles de vista

& B s ® a a9 1
» f ‘

S L

» I3
- 4

| A
@ o

0 03:18 '-:l_‘“ \ 16 S =
'/(j .-l 15 i“ 6.PE.Dzo .OO ’ O “ wU 0.00 °

1 Controles de vista

é Modo de seleccion; consulte Modo de seleccion, pagina 137.

@ Mostrar alarma de giro en cabecera, consulte Modificar los giros en
cabecera mediante la alarma, pagina 230.

‘S Activar y desactivar el modo Guidelock. Consulte Uso del modo de
guiado Guidelock, pagina 208.

® Al tocar este icono, los mapas en vista panoramica se vuelven a
centrar en la ubicacion actual del vehiculo. Consulte Panoramica de
mapa en pagina 37.

9 Seleccionar capas visibles del mapa, consulte Capas del mapa,
pagina 137.

4 Activar o desactivar el modo de vista de mapa, consulte Alternar el
modo de vista del mapa, pagina 141.
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Q\Q\ Acercar/alejar, consulte Aplicacion del zoom en el mapa, pagina
141,

9.3.3. Modo de seleccion

Para usar el modo de seleccion, mantenga pulsada la pantalla durante
medio segundo y, a continuacion, arrastre el dedo sobre el objeto
deseado para seleccionarlo. Cuando el modo esta activado, el icono del

4

modo de seleccion se vuelve de color verde = vy seresalta el objeto.

Nota: Si se trabaja en un entorno irregular, al pulsar el icono de modo de

4

seleccion = enla parte superior de la pantalla se activa el modo de
seleccion (el icono se vuelve verde) y se desactiva la panoramica de
mapa para evitar que se muestre accidentalmente una panoramica de
mapa mientras se intenta seleccionar un objeto.

Esta funcion esta disponible para los siguientes objetos en la pantalla de
operaciones:

« perimetros (consulte Edicion de un perimetro, pagina 182)

« puntos de marca (consulte Trabajar con puntos de marca, pagina
175)

 pautas (consulte Menu de pautas, pagina 199)
 puntos de referencia de conservacion del agua

9.3.4. Capas del mapa

. ’ . 4 i (V4
1. Seleccione ™ para elegir qué capas de cobertura e informacion
aparecen en la pantalla.
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9.3. Visualizacion del guiado

Capas del mapa

Puntos de marca
Lineas de malla
Todos los campos
Nimeros de lineas
Limites de tareas
VRC

indice aplicado

Capa de cobertura

Coverage [>

coneetr -

Seleccionar capas visibles del mapa

« Puntos de marca: Consulte Establecimiento de puntos de marca,
pagina174.
Lineas de malla: muestra lineas de malla en la pantalla de guiado.
Todos los campos: Muestra todos los campos cercanos definidos.

Numeros de lineas: muestra las pautas como una fila de lineas
numeradas en el campo (solo se aplica a las lineas AB).

Limites de tareas: Muestra los limites determinados por la cobertura
cuando un campo no tiene un limite creado por un operario.
Consulte Boton Tarea, pagina 166.

« Lineas de siembra: Muestra las lineas de siembra. Consulte
Configuracion de lineas de siembra, pagina 219.

« VRC: Permite mostrar una capa de mapa de VRC (solo disponible si
el control de indice variable se ha activado en la pantalla de
configuracion (Sistema / Funciones / Instrumento).

. Indice aplicado: Seleccione esta opcién para mostrar el indice real
que se ha aplicado (sila capa de cobertura seleccionada contiene
indices variables) o deje la opcion sin seleccionar para ver solo la
cobertura (consulte Capa de cobertura a continuacion).
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Capa de cobertura

El selector de capa de cobertura se utiliza para seleccionar la capa de
cobertura que se mostrara en el mapa. Esta operacion se realiza
pulsando el botdn central y seleccionando en una lista o pulsando las
flechas izquierda/derecha para desplazarse por la lista con una vista
preliminar activa de esa capa en el mapa en el fondo.

Sila capa de cobertura deseada no aparece en la lista de capas
disponibles, seleccione Elegir... enla parte superior de lalistay, a
continuacion, en la lista de tipos de capas de cobertura, elija las capas
que desee anadir o quitar. Los tipos de capas de cobertura disponibles
dependeran del instrumento utilizado.

[ € X a Q

Puntos de marca
Lineas de malla
Todos los campos
Numeros de lineas
Limites de tareas
VRC

indice aplicado

Capa de cobertura

Coverage >

e _

La cobertura se muestra en verde. El indice aplicado se muestra en
colores seleccionables (consulte a continuacion las instrucciones sobre
cOMo cambiar estos colores).

Editar la leyenda del indice aplicado

0 Tank 1:indice real 100
[ by

139



9.3. Visualizacion del guiado

Cuando se selecciona indice aplicado o VRC y la capa de cobertura
seleccionada contiene un indice variable, se muestra unaleyendaenla
parte superior del mapa. Los colores se pueden cambiar.

1. Seleccione laleyenda para ver el color de laleyenday el mapa de
rango.

Tank 1: indice real

< 0 kg/ha
0 kg/ha 10 kg/ha
10 kg/ha 20 kg/ha
20 kg/ha 30 kg/ha
30 kg/ha 40 kg/ha
40 kg/ha 50 kg/ha
50 kg/ha 60 kg/ha
60 kg/ha 70 kg/ha
70 kg/ha 80 kg/ha
80 kg/ha 90 kg/ha
90 kg/ha 100 kg/ha

> 100 kg/ha

Establecer rango

60

< P Cancelar “

« Establecer rango: Ajuste manualmente los colores y rangos
utilizados.

« Aplicacién automatica: Ajuste automaticamente los colores y rangos
para que coincidan con los indices de aplicacion que se han
registrado en la tarea activa.

« VRC automatico: (solo disponible cuando el control de indice
variable esta activado) Ajusta automaticamente los colores y rangos
para que coincidan conlos indices utilizados en la prescripcion de la
tarea.

2. Ultilice las flechas izquierda y derecha situadas en la parte inferior del
editor de leyendas de indice para seleccionar la combinacion de
colores que utilizara en la leyenda de indices.
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Si el control de indice variable esta activado, el control deslizante situado
en la parte inferior del editor de leyendas de indice se puede utilizar para
ajustar la opacidad de la capa del mapa de VRC.

Alternar el modo de vista del mapa

~
<A

—_

. Seleccione "+ * para alternar entre las vistas del mapa (norte arriba,

aérea o en perspectiva).

o
L]
L

FD Hm I E v R

immE v R
]

[yl

i P e v 8
L™

D
z

"
Enlavista de norte arriba & 4 |, la parte

superior de la pantalla representa el Norte.

~
Enla vista aérea ¢4, la parte superior de la
pantalla representa la direccion actual del

vehiculo.

rm
Mediante la vista en perspectiva r_‘_x, el mapa

se situa en perspectiva virtual con un horizonte
virtual.

Aplicacién del zoom en el mapa

Seleccione Q\ @\ para acercar o alejar laimagen si es necesario. Pulse
y mantenga pulsado para aplicar el zoom rapidamente.
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9.4. Visualizacion de los detalles del GPS

9.4. Visualizacion de los detalles del GPS
Para very supervisar informacion del GPS:

1. Seleccione Informacién del GPS 2, en la barra de navegacion.
Ficha Posiciéon del GPS

# < Posicion del GPS

N I A
‘r._‘.
) LATITUD

34°49'01.85"S
LONGITUD

\‘z’ 138°37'08.94"E

ESTE

282239.39 (54 5)
E NORTE

6144646.53

La latitud y la longitud muestran la posicion del vehiculo.

LLas coordenadas Este y Norte muestran la posicion en el Sistema de
Coordenadas Universal Transversal de Mercator (UTM)y la zona del
vehiculo. Estos valores se miden en metros.

Los numeros de la cuadricula del gje Este-Oeste (horizontal) se llaman
coordenadas Este y los numeros de la cuadricula del eje Norte-Sur
(vertical) se llaman coordenadas Norte.
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Ficha Orientacion del vehiculo

# £ Orientacion del vehiculo
TN |
-~
g =9
) ALTITUD

-50.000 m
RUMBO

% 0.0°

VELOCIDAD
— 10,0 km/h &

= BALAMCE/CABECEO
1.00° / 1.00°

En esta ficha aparece la altitud, el rumbo (grados), la velocidad real del
vehiculo y el balance/cabeceo (grados). El balance es la inclinacion del
vehiculo hacia la derecha o hacia la izquierda. El cabeceo es la
inclinacion del vehiculo hacia delante o hacia atras.

Ficha Precision del GPS

=
&L
;'-..'ﬁ
\ 16
}@u A @Ps

|
Edad -- |
— HDOP 0.6 ‘

I

HRMS 0.020 m

Muestra el nimero de satélites disponibles, el tiempo de correccion
(segundos), y los valores HDOP (cuanto menor sea el valor, mejor serala
precision) y HRMS (cuanto menor sea el valor, mejor sera la precision).

Nota: La HDOP (pérdida de precision horizontal) indica el efecto sobre la
exactitud de una serie de fuentes de satélite y su geometria. Mantenga
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9.4. Visualizacion de los detalles del GPS

las antenas alejadas de los obstaculos para obtener lecturas de GPS

exactas.

HDOP < 1,0 bbuena precision
HDOPentre 1,0y 4,0 precision media
HDOP >4 precision mala
GPSnovalido 0 No hay sefal

La HRMS (media cuadratica horizontal) ofrece una posicion horizontal
media a partir de la informacion procedente de los satélites.
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9.5. Visualizacion de diagndsticos
Para ver informacion de diagnostico:

=l
1. Seleccione Diagnésticos del sistema =3 enlabarrade navegacion.

Ficha Uso de memoria

& -B\A 1

Memoria principal
41%

\,% Memoria USB

1%

5 Sistema de archivos
0%

Ficha Diagndstico de la consola
Se muestra la informacion de estado de la pantalla.

< Diagnéstico de la consola
=sOMC

TEMPERATURA INTERNA
40.0°C

MEMORIA LIBRE

587 MB

VOLTAJE EXTERNO
12.9v

TIEMPO DE OPERACION
2 min
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9.5. Visualizacién de diagnodsticos

Ficha Cdédigos de problema

€ Coédigos de problema

A, [A50118]- ECU 1 sin
comunicacion

A\ 1A50119] - ECU 2 sin
comunicacién

Aparece una lista de los mensajes de error. Si surgen problemas, tome
nota de estos mensajes para informar al personal de atencion al cliente.

Ficha Registrando
La ficha Registrando la utiliza el personal de atencion al cliente. Sin
embargo, si el personal de atencion al cliente de Topcon envia un

archivo de configuracion del registro, es posible cargarlo desde un USB
y ejecutarlo en esta pantalla.

F=——1]
=HOMAD

ARCHIVO DE CONFIGUR...

i <Haga clic para

Seleccionar=
Log_20200318_120021
0 Bytes

Comenzar registro
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9.6. Visualizacion de informacion de la tarea
Para ver la informacion de la tarea:

1. Seleccione Informacion de latarea ™ enlabarrade navegacion.

- )

=

< Estadisticas de tareas %
- W E)'?% \ 00

I

AREA TRABAJADA
;nm DEL PERIMETRO
— ;REA RESTANTE

;:nnlsmmcm RECORRIDA

Se mostrara informacion general sobre el progreso de la tarea.

2. Amplie la vista pequenay seleccione Registrar detalles de latarea
paraintroducir y revisar las notas sobre el cultivo, el tiempo y las
condiciones del emplazamiento.

e =

ﬁ . - : Clima " J
FER%R% o - =
— VELOCIDAD DEL VIENTO » -
) AREA TRABAJADA 0,00 km/ X
0.04 ha
AREA DEL PERIMETRO DIRECCION DEL VIENTO
R{ 0.00 ha
AREA RESTANTE
acona Gl
B oisrancia necornion
22m HUMEDAD
= 0.00%
o]
CONDICIONES DEL CIELO
r &? Cosecha
ESTAPA DE CRECIMIENTO
TIPO DE TIERRA
CONDICIONES DE LA TIERRA
METODO DE APLICACION
........

3. Paraver otro tipo de informacion, seleccione las siguientes fichas.
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9.6. Visualizacion de informacion de la tarea

E) Duracion de la tarea
?i Configuracion de tareas
\K Configuracion de guiado

Si se selecciona un instrumento con mas de un brazo, se muestra un
icono para seleccionar el brazo sobre el que mostrar informacion.
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9.7. Supervision en el panel de control
La pantalla del panel de control se puede configurar.

@236 W 16 o g -
"TJ ?2 ®, A0020m _?O )’&Qi ' 000

il Gps

9.7.1. Personalizacién del panel de control
1. Seleccione cualquier ubicacion del panel de control para
personalizar los parametros mostrados.

2. Vuelva a presionar el panel concreto que desea personalizar y
apareceran mas opciones.

3. Seleccione y deshabilite la seleccion de las opciones, segun sus
preferencias.

4. Confirme la apariencia del nuevo panel de control. Las opciones
elegidas apareceran en el panel de control.

Horay fecha

@ 23060 16 o o -
"TJ ?2 ®, A0020m _?O )’&Qi ' 000

il Gps

LLa hora se ajusta mediante la pantalla de configuracion, Usuario /
Regién/Hora/Fecha. La fecha se obtiene a través de la sefal GPS.

Intensidad de la senal

& 1236 R 16 & ol Il -
= 12 [zufroo0- 29 >0€ I .00

El panel de intensidad de la senal muestra la intensidad de la sefal GPRS
e inalambrica.
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9.7. Supervision en el panel de control

150

Fuente de correccidon y GPS

& 1236 LR 16| & I -
M 12 Su|Aoe /O'O w CF V o.ioo

El panel GPS muestra:

« Disponibilidad del sistema (icono de satélite) y el nimero de senales
de satélite disponibles.

» Calidad de la correcciony precision de la posicion.

« Fuente de correccion utilizada.
Nota: Sila fuente de correccion se establece como auténoma, el panel
de control mostrara GPS.

Una precision con un margen de error de 2 cm se considera precision de
alto nivel.

Icono de satélite

Unicono de satélite verde indica que el GPSy la fuente de correccion
son convergentes y se basan en HDOP. Otros colores indican que no se
dispone de datos:

* Gris: sin fuente de correccion, sin senal
x Rojo: precision mala

Amarillo: precision media

W

b o

l Verde: buena precision

Nota: Si se elige la opcién AUTOMATICO durante la configuracién del
GPS, los colores pueden cambiar durante el funcionamiento, ya que se
detectan diferentes fuentes de correccion. Si durante la configuracion
del GPS se eligié una fuente especifica, el sistema intentara detectar el
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sistema elegido. Consulte la Fuentes de correccion, pagina 67 para
obtener mas informacion sobre las fuentes de correcciony la Ficha
Precision del GPS, pagina 143 para obtener mas informacion sobre
HDOP.

Icono de correccion
Gris: no se ha recibido ninguna fuente de correccion.

( A\} Rojo: la fuente de correccion recibida es diferente a la
configuracion.

Amarillo: se ha recibido una fuente de correccion, perono eslo
suficientemente precisa como para activar la direccion
automatica. Compruebe la correccion diferencial y la precision
de la posicion en el estado de la direccion.

/R

( A\;. Verde: ha convergido la fuente de correccion para la direccion
automatica. (La precision de la posicion aparece de color verde
en el panel de estado de la direccion).

Informacidn sobre guiado

@ 1236 LR 16 | Il -
=% 12 Ty L0020 ‘,Q'O f w bgq W 000

8 Gps

Los paneles de informacion sobre guiado pueden configurarse para
mostrar cuatro de seis opciones posibles: error de distancia
perpendicular, velocidad, rumbo, hilera, area trabajada o area restante.

« Error derastreo de cruce: muestra la distancia a la que se encuentra
el vehiculo respecto a la linea de referencia mas cercana.

« Areatrabajada: muestra el drea total de cobertura por brazo
(incluyendo superposiciones).

« Arearestante: Area ala que no se ha aplicado cobertura dentro de
los limites no excluidos de la tarea actual.
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9.7. Supervision en el panel de control

Elicono de velocidad del vehiculo cambiara en funcion de la fuente de
velocidad del vehiculo seleccionada en la pantalla de configuracion
Instrumento / Controlador / Fuente de velocidad. Si la velocidad del
vehiculo se muestra incorrectamente, es posible que sea necesario
calibrar la fuente de velocidad.
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9.8. Reconocimiento del coloryelestadodelostra-
bajos

La pantalla de operaciones utiliza colores para indicar el estado de las
funciones. El significado exacto variara ligeramente dependiendo de los

instrumentos, las seleccionesy las funciones establecidos durante la
configuracion.

Entérminos generales:

« Elrojoindica que la funcion no se puede utilizar. Compruebe que se
han habilitado y configurado correctamente todos los elementos
necesarios.

« Elblanco indica que la funcion esta lista para usarse.
« Elamarillo o verde indica que la funcion esta en uso actualmente.
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9.9. Significado de los nombres de archivo predeterminados

154

9.9. Significado de los nombres de archivo pre-
determinados

Cuando se crean nuevos vehiculos, instrumentos, pautas o tareas, el
sisterna muestra un nombre predeterminado que el operario puede
cambiar.

Los vehiculos e instrumentos se nombran de la forma siguiente:

o <Tipo de vehiculo/Tipo de instrumento>_XX
Se anade _XX si ya existe un instrumento con ese nombre (por
ejemplo: Pivoted y Pivoted_01).
Las tareas se nombran de la forma siguiente:

o« <Nombre del instrumento>_ AAAAMMDD XX

El <Nombre del instrumento> corresponde al instrumento
actualmente cargado, seguido de la fecha en el formato: ano, mes,
dia. Se anade _XX si ya existe una tarea con ese nombre (por
ejemplo: Pivoted_20190321 y Pivoted_20190321_01).

Las pautas se nombran de la forma siguiente:

o <Predeterminado_Prefijo>_ AAAAMMDD_HHMM_XX
Se anade _XX si ya existe un archivo con el mismo nombre (por
ejemplo: L_20190321_1505y L_20190321_1505_01).

Nota: Se recomienda cambiar el nombre de los elementos de forma
estructurada. Esto permite que los elementos se puedan identificar
facilmente en temporadas posteriores.

Cuando los campos y los grupos de pautas se crean automaticamente
mediante el boton Tarea (consulte Boton Tarea, pagina 166), se les
asigna el siguiente nombre:

o« AAAA-MM-DD-HH-MM-SS_XX
Se anade _XX si ya existe un archivo con el mismo nombre.

Estos nombres se pueden cambiar con el Administrador del inventario si
es necesario.



Capitulo 10 — Calibraciones de la direccidn

La pantalla utiliza los datos de satélite que recibe a través de un receptor
conectado a la parte superior del vehiculo para identificar las
coordenadas exactas del vehiculo. Mediante este y otros datos, el
sistema puede calcular la posicion del vehiculo y controlar el sistema de
direccion del mismo.

Para que esta caracteristica funcione correctamente, es necesario
calibrar el sistema para este vehiculo en particular. Si no se ha calibrado
el sistema para este vehiculo, siga los pasos indicados en este capitulo.

& ADVERTENCIA: Dirija el vehiculo a un area apropiada, con el

*> terreno nivelado, alejado de personas y obstaculos y con espacio
suficiente para conducir en circulos completos. Para garantizar
una calibracién precisa, el vehiculo debe tener una buena
visibilidad del cielo y estar alejado de arboles, cables de alta
tensiony edificios.

& Se recomienda retirar los instrumentos de remolque articulados
para evitar interferencias con la barra de tiro.

Nota: Las pantallas de calibracion pueden variar en funcion del vehiculo
seleccionado. Algunos controladores de direccion pueden ofrecer
calibracion de la hidraulica.
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Calibracion de la brujula

10.1. Calibracion de la brujula

Siga estos pasos para iniciar el asistente de calibracion. Conduzca hasta
un lugar donde no haya interferencias con la calibracion antes de
comenzar. Debe situarse lejos de altas tensiones y grandes objetos de
metal y es necesario contar espacio suficiente para conducir en circulos
completos.

Nota: Las pantallas de calibracion pueden variar en funcion del vehiculo
seleccionado. LEASIEMPRE ATENTAMENTE LAS INSTRUCCIONES
DE LAPANTALLA.

I
1. Seleccione Menu de opciones de direccidn ¥ / Calibracién de

direccion hﬁ'—- :
Aparece la pantalla de calibracion de la direccion.

2. Seleccione BRUJULA. Aunque el componente se muestre como
calibrado, complete el proceso igualmente si aun no se ha calibrado
el receptor en este vehiculo.

3. Lealapantallay busque unlugar plano adecuado, alejado de altas
tensiones y grandes objetos de metal. A continuacion, seleccione

Siguiente = 4

4. Conduzca el vehiculo en un circulo con el volante al 75%
aproximadamente del tope maximo, sinimportar la direccion. Una
vez que haya completado un giro y medio, parey seleccione
Siguiente.

5. Conduzca el vehiculo en linea recta unos 100 my, a continuacion,
DETENGA el vehiculo. Seleccione Siguiente.

6. Elsisterna comenzara a guardar los datos de la calibracion. Espere
hasta que la pantalla indique que la calibracion se ha realizado

correctamente y, a continuacion, confirme m
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10.2. Calibracion del sensor del angulo de ruedas
Nota: El sensor del angulo de ruedas debe calibrarse entre cadat o0 12
meses.

& ADVERTENCIA: Asegurese de que hay suficiente espacio para

*> gue el vehiculo pueda completar la maniobra antes de
seleccionar Siguiente. El proceso de calibracién puede tardar
hasta 60 segundos en cada uno de estos modos.

& ADVERTENCIA: Algunos modelos de vehiculos pueden mover
*> automaticamente las ruedas a la posicién deseada.

I
1. Seleccione Menu de opciones de direccién ¥ / Galibracién de

direccion ”ﬁ-?-.- :
Aparece la pantalla de calibracion de la direccion.

2. Seleccione SENSOR DEL ANGULO DE RUEDAS. Aunque €l
componente se muestre como calibrado, complete el proceso
igualmente si aun no se ha calibrado el receptor en este vehiculo.

Nota: El nUmero de pantallas y el contenido de estas pueden variar en
funcion del vehiculo y el tipo de controlador de la direccion. Si aparece
un mensaje de error, lea el mensaje y tome las medidas recomendadas
antes de continuar.

3. Parainiciar el procedimiento, conduzca el vehiculo hacia delante. El
procedimiento de calibracion del sensor del angulo de ruedas debe
realizarse a una velocidad de 2 km/h (1,2 mph).

4. Gire el volante de direccion totalmente a la izquierda hasta

bloguearlo y, a continuacion, seleccione Siguiente = =4

5. Gire totalmente el volante de direccion a la derecha hasta bloquearlo
y luego seleccione Siguiente.

6. Asegurese de que el vehiculo se sigue moviendo a 2 km/h (1,2 mph).
Gire el volante todo lo posible hacia la posicion central.
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10.2. Calibracién del sensor del angulo de ruedas

Nota: Para que el sistema funcione correctamente, es fundamental

que encuentre la posicion central y conduzca en linea recta antes de
seleccionar Siguiente.

& ADVERTENCIA: Antes de continuar, asegurese de que el tractor

dispone de espacio suficiente para avanzar hacia adelante conla
direccién en posicidn central.

7. Seleccione Siguiente.

8. Elsistema comenzara a guardar los datos de la calibracion. Espere
hasta que la pantalla indique que la calibracion se ha realizado
correctamente y, a continuacion, confirme m

Nota: Algunos controladores de direccion pueden provocar que la
pantalla ofrezca una calibracion de la hidraulica. Si aparece esto,
seleccione Hidraulicay siga las indicaciones de la pantalla.
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Capitulo 10 — Calibraciones de la direccion

10.3. Calibracion del sesgo de montaje

"Sesgo de montaje” hace referencia a la desviacion inicial con respecto
a la horizontal en la que el receptor GPS esta montado en el techo del
vehiculo. Los factores siguientes pueden afectar al sesgo de montaje e
incluso modificarlo:

o Presion de los neumaticos

« Tensiondelas orugas

» Ruedas gemelas

« Tamano del neumatico

« Suspension de la cabina

« Reparaciones de la cabina (suspension e instalaciones)

« Desmontaje y montaje del receptor

« Cambio de lazona de montaje
Nota: El sesgo de montaje debe volver a calibrarse como minimo cada
6-12 meses o antes si cambian algunos de los factores anteriores.

Se recomienda realizar una calibracion del sesgo de montaje al utilizar
Auténoma como Fuente de correccidn, aunque la pantalla indique que
NO sea necesario.

La calibracion del sesgo de montaje se realiza en un area libre, que este
bien alejada de obstaculos. Si el soporte del receptor no esta nivelado,
esta calibracion se ajustara a la posicion real.

L'S ADVERTENCIA: Asegurese de que el vehiculo dispone de

*0 espacio suficiente para recorrer en linea recta una distancia de, al
menos, 70 m/230 pies y girar en cada extremo de la linea de
referencia.

I
1. Seleccione Menu de opciones de direccién ¥ / Galibracién de

direccion i—’-’-
Aparece la pantalla de calibracion de la direccion.
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10.3. Calibracién del sesgo de montaje
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2. Seleccione SESGO DE MONTAJE. Aunque el componente se

muestre como calibrado, complete el proceso igualmente sialn no
se ha calibrado el receptor en este vehiculo.

Nota: Para calibrar el sesgo de montaje, los puntos "A"y "B" de la
linea de referencia se trazan en un recorrido de 70 m/230 pies,
conduciendo el vehiculo a una velocidad de 2 km/ho 1,2 mphalo
largo de la linea de referencia. El operario cambia el sentido del
vehiculo al final del recorrido y repite el procedimiento. Para iniciar el
siguiente paso del proceso de calibracion, es importante que el
vehiculo llegue a los puntos de referencia "A" y "B" dentro de una
distancia aproximada de 30 cm.

. Cologue el vehiculo en un area despejada. Cuando esté preparado

parainiciar el procedimiento, seleccione o para marcar el punto
de referencia "A".

. Conduzca hacia delante en linea recta. El punto de referencia "B" se

crea automaticamente cuando la distancia hasta A indica
70m/230 pies.

. Invierta el sentido del vehiculo y tome la linea de referencia recién

trazada, el nUmero de pista debe ser "0".

. Seleccione Activacion de la direccién automatica en la pantalla de

operaciones para seguir la linea de referencia. El color cambiara a
verde y podra oirse un tono. Asimismo, en la pantalla parpadeara un
"mensaje de activacion" para indicar que se ha activado la funcion de
la direccion automatica.

Il -1 [ .
) P’ oo00 \
Sila direccion no se activa al seleccionar Activacién de la direccién
automatica, aparecera el cuadro de estado de la direccion.
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Capitulo 10 — Calibraciones de la direccion

Compruebe todos los avisos con indicadores rojos antes de
continuar con el procedimiento de calibracion del sesgo de montaje
(comience por el primer problema que aparece en lalistay vaya
avanzando por orden hasta llegar al ultimo).

Hardware receptor
Correccion diferencial
Precisidn de la posicién
Controlador de direccion
(Detectando...)
Geometria del vehiculo
Perfil del vehiculo
Direccién calibrada
Blogqueo

Linea disponible

Linea sincronizada
Operacién prohibida
Presencia del operario
Volante

Velocidad

Error de rastreo de cruce
Error de rumbo

' “

L

LAXALAUXXA XX

. Conduzca el vehiculo hasta el punto "B" creado durante el proceso

de calibracion.

. Establezca la velocidad del vehiculo en 2 km/h o 1,2 mph.
. Conduzca por la linea de referencia hasta el punto "A" creado

previamente.

Cuando la distancia hasta A indique 50 m, la linea azul de la barra de
progreso de la calibracion empezara a moverse y el porcentaje
aumentara.

Cuando la barra de progreso de calibracion alcance el 50%, se
detendray el porcentaje permanecera en el 50%.

Esto indica que el sistema dispone de suficientes datos para la
primera fase de la calibracion. El proceso de calibracion del sesgo
de montaje se interrumpira en este punto.

Cruce el punto de referencia "A".

Una vez cruzado el punto de referencia "A", invierta el sentido del
vehiculo.

Tome la pista "0" y active de nuevo la direccion automatica.
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14,

15.
106.

17,
18.

19.

20.

@
'Y oo

Cruce hacia el punto de referencia "A" desplazandose en direccion
contraria.

Establezca la velocidad del vehiculo en 2 km/h o 1,2 mph.

Conduzca por la linea de referencia de vuelta hasta el punto de
referencia "B" creado previamente.

Cuando la distancia hasta B sea inferior a 50 m, la linea azul de la
barra de progreso de la calibracion empezara a moverse a partir del
50 %y el porcentaje aumentara.

Cuando la barra de progreso de la calibracion alcanza el 100 %,
significa que el sistema dispone de suficientes datos para la segunda
fase de la calibracion. El proceso de calibracion del sesgo de
montaje se interrumpe en este punto.

Continve hasta cruzar el punto de referencia "B".

Detenga el vehiculo. El proceso de calibracion del sesgo de montaje
se harealizado correctamente.

Confirme m para volver ala pantalla de calibracion.

En la pantalla de calibracion de la direccion se indicara que Brujula,
Sensor del angulo de ruedas y Sesgo de montaje estan calibrados.

Confirme m para volver.
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Estado de direccion

Hardware receptor
Correccion diferencial
Precision de la posicién
Controlador de direccion
(PVED)

Geometria del vehiculo
Perfil del vehiculo
Direccion calibrada
Bloqueo

Linea disponible

Linea sincronizada
Operacion prohibida
Presencia del operario
Volante

Velocidad

Error de rastreo de cruce
Error de rumbo

SRS

SEENLERRLNASN

Todos los indicadores del cuadro de estado de la direccion apareceran

ahoraen verde.
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10.4. Tratamiento de errores o alarmas de calibracion

10.4. Tratamiento de errores o alarmas de calibra-
cion
Durante las calibraciones, pueden producirse los siguientes errores o

alarmas. Para corregir estos errores, siga los procedimientos indicados
mas adelante.

No se inici6 el controlador de direccion
El subsistema de direccion no esta activado o no esta listo para su uso.

Compruebe que esta activado y listo para uso.

No coincide el perfil de direccion
LLos parametros del perfil de vehiculo seleccionado no coinciden con la
configuracion del vehiculo del subsistema de direccion.

Seleccione el perfil de vehiculo correcto para este vehiculo.

No coinciden los parametros

Los parametros de geometria del vehiculo no coinciden conla
configuracion de geometria del sistema de direccion.

Vuelva a seleccionar el vehiculo en la pantalla de configuracion o

asegurese de que la geometria del vehiculo de la pantalla de geometria
del vehiculo sea correcta.

Receptor desconectado

El receptor AGI esta apagado, no recibe alimentacion o se ha
interrumpido la conexion en serie entre el receptor y la pantalla.
Compruebe la fuente de alimentacion del receptor y asegurese de que la
conexion es buena.

Error en |la calibracién de la brujula

Repita el proceso de calibracion de la brujula y asegurese de que el
vehiculo completa un giro y medio. Al completar el procedimiento,
asegurese de que el vehiculo se detiene.

Aleje el receptor de campos magneéticos.
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Capitulo 10 — Calibraciones de la direccion

Error en la calibracidn del sensor del angulo de ruedas
Repita el procedimiento y asegurese de que el eje de la direccion realiza
todo el recorrido.

Confirme que la informacion de posicion del sensor del angulo de
ruedas cambia cuando gira el gje de la direccion.

Compruebe los mazos de cables y las conexiones del sensor del angulo
de las ruedas. Compruebe el estado del sensor de las ruedas.

Error del sensor del angulo de ruedas.

La version del firmware del receptor esta desactualizada.
Actualice el firmware del receptor.
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Capitulo 11 — Boton Tarea

Para iniciar una tarea se debe pulsar el boton de tarea ’J situado enla
parte superior de la barra de herramientas de guiado.

En funcion del estado en el que se encuentre el sistema, la apariencia del
botdn de tarea puede variar:

o No se cumplen las condiciones previas para iniciar una tarea. Pulse
paraver los errores que impiden la ejecucion de una tarea.

U Hay una tarea lista para iniciarse. (La tarea ya existe).

!') Se puede iniciar una tarea. Al iniciar una tarea, se creara primero la
tarea (y posiblemente un campo).

o Se esta ejecutando unatareay se estan registrando datos.
0 La tarea esta en pausa. Pulse el boton para reanudar la tarea.

O Latarea se ha completado.

Nota: Sila tarea no se esta ejecutando, no habra cobertura en el mapa o
en el informe de tareasy el control de secciony el control de indice
automaticos no estaran disponibles.

Al pulsar el boton de tarea, el usuario también puede iniciar rapidamente
el trabajo sin tener que configurar un cliente, una finca, un campo, una
tarea, etc.

Nota: Siya se ha configurado un campo en la ubicacion GPS actual,
dicho campo se cargara automaticamente.

Al pulsar el boton se inicia una tarea y también se puede crear un campo
si no hay ninguno cargado. Aparece un mensaje durante cinco
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segundos que muestra las funciones que se han realizado
automaticamente.

Campo creado 2021-01-27-12-53-25
Tarea creada NO ECU 20210127

Grupo de pautas 2021-01-27-12-53-25 creado m

. 51“. 16
X0 oo @

Si se crea un campo al iniciar la tarea, el perimetro del campo se
determina mediante el limite de la tarea una vez terminada (creada por la
cobertura establecida). Para verlo, se debe activar la capa Limites de
tareas en las capas del mapa (consulte Seleccionar capas visibles del
mapa, pagina 138). Tenga en cuenta que, sila tarea no cubre todo el
campo, el limite de la tarea no coincidira con el perimetro fisico real del
campo. Esto también puede provocar que se cree un segundo campo Si
se inicia otra tarea en el extremo opuesto del campo, ya que el sistema
no tiene forma de saber que los dos campos estan fisicamente
vinculados. La funcion de limite a partir de la cobertura (consulte
Creacion de un perimetro a partir de una cobertura, pagina 180) se
puede utilizar para cambiar el limite de la tarea a un limite real, sifuera
necesario. (Se debe seleccionar la tarea que se utilizo para establecer la
cobertura). También se puede registrar un nuevo limite.

Nota: Los limites de tareas no se pueden utilizar para mostrar cabeceras
ni para realizar giros en cabecera.

La ficha Configuracion de tareas de la pantalla Informacion de tarea
(consulte Visualizacion de informacion de la tarea, pagina 147) muestra
los nombres de las funciones generadas automaticamente. Estos
nombres se pueden editar mediante el Administrador del inventario
(consulte Administrador del inventario, pagina 256).
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Poner en pausa unatarea
El usuario debe poner en pausar la tarea cuando necesite abandonar el
campo para realizar otras operaciones, como rellenar el deposito. Pulse

o para mostrar la siguiente pantalla 'y, a continuacion, seleccione
Pausar.

Si ha terminado con esta tarea,

presione el botén "Hecho" y se

terminara y descargara. Siva a
realizar mas trabajos en esta tarea
posteriormente, presione "Pausar"”.

Cancelar Pausar Hecho

Pulse el boton o parareanudar la tarea cuando regrese al campo.

Finalizar una tarea

Pulse o y seleccione Hecho.

Una vez terminada, la tarea se coloca en estado detenido y se archiva
junto con sus dependencias (por ejemplo, limites de campo, productos,
pautas que se utilizaron en la tarea). Sila opcion esta activada, la tarea se
exportaraa TAP.

Si una tarea se detiene por error, se puede volver a cargar y reiniciar;
consulte Seleccion de una tarea existente, pagina 188. Se muestra una
advertencia que debe aceptarse para poder reiniciar la tarea.



Capitulo 12 — Menu de campos

En este capitulo se describe como configurar el cliente, la finca, el
campo, los perimetros, las zonas de exclusion y los puntos de marca.

La pantalla almacenara la informacion del campo de forma que, una vez
configurada, sea posible recuperarla para otras tareas en el mismo
campo.

Conduzca hasta el campo y siga estos pasos para configurar un campo
e identificar sus caracteristicas.

Nota: El vehiculo debe estar en el campo o cerca de €l para que los
perimetros y otra informacion relacionada aparezcan en pantalla.

12.1. Seleccion de un campo

Al entrar en un campo o al encender la pantalla Topcon mientras se
encuentra dentro de un campo, se carga automaticamente ese campo.

Para seleccionar manualmente un campo:

1. Mantenga el dedo pulsado en la pantalla y arrastrelo por el perimetro
del campo requerido.

Aparecera la ventana emergente de seleccion de campo ‘ :

2. Seleccione la ventana emergente para activar el campo.
Como alternativa:

—
1. Seleccione Menu de campos ‘ / Seleccionar campo :

Los campos mostrados se pueden filtrar. Se puede seleccionar un
maximo de cuatro criterios de filtro por vez.

. @ . .
2. Seleccione ™ paraver las opciones defiltro.

Mantenga pulsado el dedo sobre un campo para ver informacion
detallada de ese campo.
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12.1. Selecciéon de un campo

Los campos mostrados se pueden ordenar por nombre o distancia

seleccionando l%

Y all o
Todo | Todo -
1
. 1A
@
| 2
DefaultField
‘ SCREENSHOTS
E Cancelar “

3. Seleccione el campo necesario y confirme.
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12.2. Creacion de un campo

1. Seleccione Menu de campos ‘ / Nuevo campo 0 .

Nota: Cuando aparecen las opciones de nomenclatura, se ofrecen
nombres de archivo predeterminados. Resulta muy recomendable
que el operario nombre a los elementos de una forma logicay
estructurada para facilitar su uso en el futuro.

Nota: Si es necesario, se puede crear un campo sin asociarlo a
ningun cliente o finca. Una vez creado el cliente o la finca, se
asociaran atodos los campos que cree hasta que cambie aun
campo que se encuentre en una finca diferente.

2. Seleccione NOMBRE DEL CLIENTE, seleccione Nuevo, introduzca
un nombre y confirme (0 seleccione un cliente existente siya se han
definido algunos).

Nuevo campo

~ NOMBRE DEL CLIENTE
None

s\ | NOMBRE DE LA FINCA
None

NOMBRE DEL CAMPO
<Crear nuevo>

3. Seleccione NOMBRE DE LA FINCA, introduzca un nombrey
confirme (o seleccione un nombre de finca existente siya se han
definido algunos).

4. Seleccione NOMBRE DEL CAMPO, introduzca un nombre y
confirme.

5. Trasrealizar esta seccion se selecciona el nuevo campo; continude
con Definicion de un nuevo perimetro, pagina177.
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12.2. Creacion de un campo

Nota: Para cambiar cualquiera de estos ajustes después de haberlos
confirmado, consulte el Administrador del inventario, pagina 256.
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12.3. Descarga de un campo

La opcion Descargar campo ® se puede usar para salir de un campo
y de sus correspondientes puntos de marca, perimetros, etc. Esto evita
que se anNada una nueva cobertura al campo si el vehiculo se ha
trasladado a un campo nuevo pero el operario No ha creado un NUevo
campo/tarea.

Sino se utiliza esta opcion, cuando el vehiculo se ha desplazado mas de
15 km del campo actual, aparece el mensaje siguiente y el campo se
descarga automaticamente: "El campo activo estaamas de 15 km; se
ha desactivado y se han descargado sus datos”.

Nota: La pantalla ya no volvera a arrancar si se ha desplazado
demasiado lejos del campo actual.
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12.4. Establecimiento de puntos de marca

12.4. Establecimiento de puntos de marca

LLos puntos de marca se utilizan en el mapa de guiado para indicar
obstaculos y otros elementos del campo que se deben tener en cuenta.

Nota: Si es necesario, los puntos de marca pueden utilizarse con una
zona de exclusion alrededor de un obstaculo (como un gran agujero o
una torre eléctrica). Si esta funcion es necesaria, lea esta secciony
Edicion de un perimetro, pagina 182.

1. Conduzca hasta el elemento que quiere senalar.

2. Seleccione Menu de campos ‘ / Establecer un punto de marca
] =
3. Parasefnalar el obstaculo, elijala marca que se colocara en ese
punto del mapa.

F Marca ]— Precaucion
F Peligro Riesgo de agua
' Torre . Orificio

. Rocas |y Hierba

& jirbol Personalizar

Cancelar

Nota: Para cambiar los valores predeterminados de los puntos de
marca, consulte Configuracion de puntos de marca, pagina 90.

4. Sidesea personalizar los puntos de marca, seleccione Personalizar
para definir un punto de marca en concreto.
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Agregar punto de marca

. = = 5 _.*_'l'

® @ L »

NOMBRE DEL PUNTO DE MARCA

. Seleccione el simbolo deseado, seleccione NOMBRE DEL PUNTO

DE MARCA e introduzca el nombre. Confirme el nombre. Confirme
para agregar el punto de marca personalizado.

Si necesita establecer una zona de exclusion alrededor del
obstaculo, vaya a Edicion de un perimetro, pagina 182.

. Si no necesita una zona de exclusion, conduzca hasta el siguiente

elemento del campo que hay que sefalar y repita la operacion.

12.4.1. Trabajar con puntos de marca

1.

Mantenga pulsado el marcador de punto de marca en la pantalla
durante 0,5 segundos. Aparecera una ventana emergente:

j Editar: Cambie el nombre que aparece en el punto de marca o
elija untipo de punto de marca diferente.

=

Cambiar ubicacién de marca: Mueva el punto de marca
pulsandolo y arrastrandolo a una nueva ubicacion.
X

Correccion de desviacion del GPS: Desplace el vehiculo ala
ubicacion del punto de marca para compensar la desviacion del
GPS. Nota: Para eliminar la compensacion de desviacion del GPS
aplicada, consulte Compensacion de desviacion del GPS, pagina
243.
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E Eliminar: Elimina el punto de marca seleccionado.
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12.5. Definicion de un nuevo perimetro

Cuando se define el perimetro, se establece el perimetro del campo (o
una seccion de un campo). Los perimetros se pueden superponer.

Si es necesario, se pueden crear varios perimetros dentro de un campo.
Se pueden crear conduciendo alrededor del perimetro (vea la
informacion mas adelante), desde una cobertura (consulte la Creacion
de un perimetro a partir de una cobertura, pagina 180) o desde archivos
de forma (consulte la Creacion de un perimetro a partir de un archivo de
forma, pagina 181).

Nota: Si el operador no registra un limite de un campo, cuando se
completa una tarea, se crea un limite de tarea alrededor del perimetro de
la misma. La ubicacion de los campos creados de esta forma se puede
ver activando la capa Limites de tareas en las capas del mapa (consulte
Seleccionar capas visibles del mapa, pagina 138). Los limites de las
tareas se utilizan para detectar el campo la proxima vez que el vehiculo
regrese a el y para agrupar tareasy pautas (si se han creado) mediante
esa ubicacion GPS con el fin de facilitar el acceso a esos datos en el
futuro.

Tenga en cuenta que, silatarea no cubre todo el campo, el limite de la
tarea no coincidira con el perimetro fisico real del campo. Esto tambiéen
puede provocar que se cree un segundo campo si se inicia otra tarea en
el extremo opuesto del campo, ya que el sistema no tiene forma de
saber que los dos campos estan fisicamente vinculados. La funcion de
limite a partir de la cobertura (consulte Creacion de un perimetro a partir
de una cobertura, pagina 180) se puede utilizar para cambiar el limite de
latarea a un limite real, si fuera necesario. También se puede registrar un
nuevo limite.

Elinterior de un perimetro creado revierte a una region de trabajo; sin
embargo, cualquier perimetro creado dentro de ese perimetro revierte a
una region excluida (se muestra atenuado). Estas propiedades se
pueden editar. Consulte Edicion de un perimetro, pagina 182.
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12.5. Definicion de un nuevo perimetro

Se puede especificar una compensacion del registro de un perimetro
para controlar el lugar en el que se registra el perimetro en relacion con el
vehiculo. Se tienen en cuenta las cercas y otros obstaculos que no
permiten al vehiculo seguir el perimetro con exactitud.

Tras haber introducido el ajuste, el vehiculo se debe conducir alrededor
del perimetro del campo.

1. Conduzca el vehiculo hasta el borde del campo.

2. Seleccione Menu de campos ‘ / Ajustar el registro de perimetros

Desviacion del perimetro

REGISTRANDO DESVIACION
——= Derecha

?P DESVIACION ADICIONAL

4 0.000 m

REGISTRANDO POSICION
4 Instrumento delantero

DESVIACION DELANTERA
h ADICIOMAL

2R 5000 m

Registrando desviacion: coloca la desviacion en el lado izquierdo o
derecho del instrumento.

Desviacién adicional: introduzca un valor positivo para extender la
desviacion mas alla del borde del instrumento. Un valor negativo
coloca la compensacion dentro del alcance del instrumento.

Registrando posicidn: seleccione esta opcion para registrar el
perimetro desde la parte delantera o trasera del instrumento o desde
la posicion del vehiculo.

Desviacidon delantera adicional: Mueve la posicion de registro hacia
delante (o0 hacia atras si se introduce un valor negativo).
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Nota: Los instrumentos deben establecerse durante la configuracion,
PEero No es necesario que se encuentren acoplados fisicamente al

vehiculo.

3. Seleccione Registrar el perimetro del campo EI

4, Conduzca el vehiculo por el perimetro del campo. Una linea azul
mostrara el perimetro que se esta registrando, teniendo en cuenta

los ajustes.

 ff & ¢ R

=
S
o

$

- #O

Icl mi e r_ﬁ_ )2 y b 9 € & Q Q > 5

TR
B
)

¥

&

| 16

< A0.020 16.0 3-19w 0.00 @

5. Seleccione Pausa EI para poner en pausa el registro. Esto resulta
util si hay un obstaculo que evita la conduccion por el perimetro. El
icono cambiara para mostrar la opcion de registro. Seleccione

Registro EI para continuar. Se registrara una linea recta entre el
punto en el que se puso en pausa el registro y el punto en el que se
reanudo. Tenga en cuenta que el registro de perimetros se puede
poner en pausa automaticamente si el interruptor principal se
desactiva (consulte Pausar registro de perimetros con interruptor

principal, pagina 37).
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6. Cuando el vehiculo se acerque al punto de inicio, seleccione

Completar el registro del perimetro de campo para completar
automaticamente el perimetro.

7. Siesnecesario, repita el procedimiento para otros perimetros.

12.5.1. Creacion de un perimetro a partir de una cobertura
Se puede crear un perimetro a partir de una cobertura existente.

1. Seleccione Menu de campos ‘ / Crear perimetro a partir de

cobertura @ para mostrar el panel de configuracion del perimetro
a partir de una cobertura.

Suavizado: tamano de brecha minimo que se rellenara
automaticamente al crear un perimetro a partir de una cobertura.

« Area de cobertura minima: cualquier cobertura menor que el rea

especificada aqui no creara un perimetro automaticamente.

Distancia a partir de la cobertura: amplia el perimetro creado la
distancia especificada a partir de la cobertura.

Regiones excluidas (activacion / desactivacion): las regiones
excluidas se utilizan para indicar las areas en las que no se aplicara
producto si se esta utilizando el control de seccion. Al activar esta
funcion, se crearan automaticamente regiones excluidas a partir de
cualquier brecha en la cobertura que se encuentre dentro de la zona
de cobertura total.

« Area excluida minima: cualquier brecha en la cobertura menor que el

area especificada aqui no creara una region excluida. Esto evita que
se creen automaticamente regiones excluidas a partir de brechas
muy pequenas en la cobertura dentro del perimetro.

Se dibuja un perimetro (o varios perimetros) alrededor del borde
exterior de la cobertura existente. Los nuevos perimetros se anaden
al campo actual.
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12.5.2. Creacion de un perimetro a partir de un archivo de
forma

Se puede importar un perimetro desde un archivo de forma almacenado
enun USB o desde TAP.

1. Cargue el archivo de forma en un dispositivo USB (si o utiliza) e
inserte el USB en la pantalla. (Como alternativa, compruebe que la
pantalla esta conectada a TAP).

2. Seleccione Menu de campos ‘ / Gree el perimetro a partir de

Shapefile %)

3. Seleccione elicono de USB o de TAP en la parte inferior de la
pantalla.

4. Desplacese ala ubicacion en la que esta almacenado el archivo de
formay seleccionelo.

5. Confirme paraimportar el perimetro del archivo de forma.
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12.5.3. Edicién de un perimetro
Una vez que se ha creado un perimetro, se puede editar.

1. Pulse la pantalla durante 0,5 segundos 'y deslice el dedo por el
perimetro. El perimetro se resaltara y aparecera una ventana
emergente cuando se deje de pulsar en la pantalla:

@ Activar direccion de limite. Consulte Uso de la direccion de
limite, pagina 209. Seleccione Menu de pautas / Cambiar el modo
de guiado sila opcion se selecciond por accidente.

, Seleccione para mostrar la pantalla Editar perimetro.

Y ©@ € kK a Q
iNDMBRE

@ CABECERA DE EXCLUSION
No

TIPO DE REGION
Regién categorizada

¢
[ g

5 CATEGORIA
B
L] ROCKS

E Cancelar “

« Nombre: nombre opcional para identificar el perimetro.

« Cabecera de exclusién: establece silos bordes del perimetro de la
zona de exclusion seran tratados como una cabecera (consulte
Configuracion de una cabecera de trabajo, pagina 184).

« Tipo deregion:

o Regidn de trabajo: las regiones de trabajo se utilizan paraindicar
las areas en las que se aplicara producto si se esta utilizando el
control de seccion.
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o Regidn excluida: las regiones excluidas se utilizan para indicar las
areas en las que no se aplicara producto si se esta utilizando el
control de seccion.

o Deshabilitado: se ignora la existencia del perimetro.

o Regién categorizada: cuando hay un gran nimero de perimetros,
puede resultar Util asignar a cada uno una categoria (por ejemplo,
incluir zonas mientras se rocia, pero excluir esas zonas mientras
se siembra). Las categorias se pueden utilizar después para definir
las regiones de trabajo y las regiones excluidas de la tarea actual
(consulte Configurar regiones de la tarea, pagina 191).

« Categoria: se utiliza para asignar o crear categorias de region. Se
muestra solamente si se selecciona la Region categorizada para el
Tipo de region. (Se puede usar el boton "Papelera” junto a este
campo para borrar las categorias no utilizadas).

Se puede usar el boton "Papelera” en la base de la pantalla para borrar el
perimetro seleccionado.

12.5.4. Eliminacién de un perimetro

Si es necesario cambiar un perimetro, es posible borrarlo y crear uno
nuevo. Para borrar un solo perimetro, se puede usar el boton "Papelera”
en la pantalla de edicion de perimetros.

Para borrar todos los perimetros de un campo:

1. Conduzca hasta el campo.

2. Seleccione Menu de campos ‘ / Seleccionar campo a para
elegir los nombres de cliente, fincay campo. El perimetro aparecera
en la pantalla.

3. Paraeliminar el perimetro, seleccione Borrar perimetro = .
Aparecera un mensaje de confirmacion.

Nota: Los perimetros se borran de forma permanente.
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12.6. Configuracion de una cabecera de trabajo

Los instrumentos suelen trabajar alrededor del perimetro de manera
diferente que en el resto del campo. Una cabecera crea una zona dentro
del perimetro que se trabajara de manera diferente. El ancho dependera
del método que utilice el operario para trabajar el campo.

Nota: Los datos de la cabecera se almacenan con el instrumento
seleccionado. Esto permite que cada instrumento tenga diferentes
requisitos de cabecera.

Nota: Solo es posible crear una cabecera cuando se ha registrado un
perimetro; consulte Definicion de un nuevo perimetro, pagina 177.

Siga estos pasos con el fin de configurar la cabecera de trabajo para
este instrumento dentro del perimetro del campo.

1. Seleccione Menu de campos ‘ / Configurar la cabecera para

este instrumento ==

Opciones de cabecera

CABECERA
Habhilitado

ANCHO DE LA CABECERA (HILERAS)
0.0

AJUSTAR CABECERA
0.0 m

ANTICIPACION
10m

Configurar acciones

2. Asegurese de que la Cabecera esté habilitada.
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Se puede definir el ancho de la cabecera utilizando Ancho de la
cabecera o0 Ajustar cabecera. Si se utilizan ambas opciones, se
suman las dos cifras para el ancho de la cabecera total.

. Seleccione Ancho de la cabecera (hileras) e introduzca el ancho de la
cabecera en hileras desde el interior del perimetro y, a continuacion,
confirme. Una pasada es el ancho de trabajo del instrumento.

Nota: Para establecer un ancho de cabecera no relacionado con el
ancho de pasadas, use Ajustar cabecera en su lugar para introducir
unvalor.

. Sies necesario aumentar el ancho de la cabecera, seleccione
Ajustar cabecera.

Puede resultar util con el fin de crear una zona de reserva para la
direccion, si el ancho de la cabecera se ha definido de manera que la
punta del instrumento toca la cerca.

Si haregistrado el perimetro del campo de manera que la linea azul
se encuentra sobre la linea de la cerca (el perimetro fisico real del
campo) y establece una cabecera de una pasada, debera conducir
con la punta del instrumento en contacto con la valla para llenar esta
zona sin superposicion. Obviamente, esto No es especialmente Util.
Por ello, en esta situacion puede anadir un ajuste de un metro (por
ejemplo) a la cabecera; de este modo, la cabecera se desplazara un
metro mas adentro del perimetro, lo que permite disponer de un
espacio de un metro entre el instrumento y la cerca.

. Introduzca la medida de ajuste y confirme.

. Seleccione Anticipacion. Esta opcion establece la distancia en
metros, delante del vehiculo, que el sistema supervisa para
responder con acciones.

. Introduzca la distancia delante del vehiculo en la que responder con
accionesy confirme.

. Seleccione Configurar acciones.
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Configurar acciones de cabecera

Nombre de la accién

x Alarma

x Zoom automatico

ESTADO DE LA ACCION
Deshabilitado

MENSA]JE

Nombre de la accidon

« Alarma: establece una alarma que se activa al aproximarse ala
cabecera.

« Zoom automatico: si esta opcion esta habilitada, la vista del mapa se
acercara o se alejara conforme al nivel de zoom definido a medida
que el vehiculo se aproxime a la cabecera y volvera al nivel de zoom
original cuando el vehiculo se aleje de esta. Seleccione el nivel de
zoom deseado.

Nota: Cuando una accion esta habilitada, se marca con . Cuando una
accion esta deshabilitada, se marca con ¥.

Estado de la accién
Permite acercar la vista del mapa al aproximarse a la cabecera.

Mensaje
Introduzca el texto para un mensaje visual (por ejemplo,
"Aproximandose a cabecera"). Introduzca el texto y confirme.

Tipo de audio
Establece una alarma acustica. Elija el tipo y confirme.

9. Confirme las acciones de alarmay de zoom. Ahora la pantalla puede
mostrar una cabecera en naranja dentro del perimetro.
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Al acercarse a la cabecera se activara la alarmay el zoom que se han
establecido.
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En el Menu de tareas se puede seleccionar o configurar informacion
especifica de las tareas asociadas con el campo elegido. Con este
menu se aimacena la informacion de las tareas y se puede registrar y
documentar la actividad.

Nota: Anteriormente, las tareas se denominaban trabajos en Horizon.
Todos los datos que anteriormente estaban en un formato propio de
Topcon ahora se guardan en formato TaskData XML segun el estandar
ISOBUS 11783-10. Es el estandar mas utilizado en la industria y permite
procesar los datos con sistemas de informacion de gestion agricola
(FMIS) de terceros.

13.1. Seleccidon de una tarea existente

Lainformacion sobre las tareas puede registrarse, almacenarse y
transferirse para acceder a ella posteriormente.

Conduzca hasta el campo y siga los pasos para elegir una tarea
existente. Para crear unatarea nueva, consulte Creacion de una nueva
tarea, pagina 190.

-
1. Seleccione Menu de tareas L / Seleccionar tarea ==

Las tareas mostradas se pueden filtrar. Se puede seleccionar un
maximo de cuatro criterios de filtro por vez.

2. Seleccione N paraver las opciones de filtro.

Nota: Al filtrar por instrumento @ se muestra una lista de
iINnstrumentos asociados a las tareas del sistema, no una lista de los
perfiles de instrumentos de esta consola.

Mantenga pulsada una tarea para ver informacion detallada sobre
ella.
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Las tareas mostradas se pueden ordenar por nombre, distancia,

edad o fecha seleccionando lé

3. Seleccione latareay confirme.
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13.2. Creacion de una nueva tarea

Si crea unatarea mientras se encuentra en un campo, la tarea se asigna
aese campo. Sin embargo, si es necesario, se puede seleccionar otro
campo existente diferente o crear un nuevo campo manualmente desde
esta pantalla. (Esto puede ser Util si se planifica trabajo en otros
campos).

1. Para configurar una nueva tarea, seleccione Menu de tareas n /

Crear una nuevatarea u .

Nueva tarea

NOMBRE DE LA TAREA
SPRAYER-2-TANKS 20210127

k
& 1 +3

=
S . .

B Prescripciones
baw

G
e -

2. Seleccione NOMBRE DE LA TAREA.
3. Introduzca un nombrey confirme.

Nota: Cuando aparecen las opciones de nomenclatura, se ofrecen
nombres de archivo predeterminados. Resulta muy recomendable
que el operario nombre alos elementos de una formalogicay
estructurada para facilitar su uso en el futuro.

Si VRC esta activado, se mostrara la opcion Prescripciones. Esta
opcion se puede utilizar para configurar una prescripcion de tarea.
Consulte Configuracion del control de indice variable, pagina 194.

4. Confirme la nueva tarea.
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13.3. Configurar regiones de la tarea

Siuno o varios perimetros del campo actual tienen una Categoria
definida (consulte Edicion de un perimetro, pagina 182) y hay una tarea
activa, se pueden seleccionar los tipos de region para la tarea actual.

Nota: Todas las regiones categorizadas que no estan especificadas en
las regiones de trabajo o regiones excluidas se tratan como si ese
perimetro no existiera para esta tarea.

1. Para configurar unaregion para la tarea, seleccione Menu de tareas

h | / Gonfigurar regiones de tareas c

Regiones de tareas

REGIONES DE TRABA)O
ROCKS

e -

o Regiones de trabajo: El contenido del perimetro se incluye en el
area de trabajo de esta tarea.
o Regiones excluidas: El contenido del perimetro se excluye del area
de trabajo de esta tarea.
2. Seleccione los tipos de region que se incluiran y excluiran de la tarea
actual.
Nota: Las zonas que seran tratadas se muestran en color gris claro en el
mapa (si esta activado el control automatico de secciony el limite del
perimetro no esta ajustado a ilimitado).
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13.4. Eliminacidon de tareas

Mediante esta accion se elimina la informacion de cobertura de la
pantallay los datos que se han registrado sobre la tarea actual. Esta
accion no afecta a lainformacion del campo ni a las pautas establecidas

para el mismo.

1. Seleccione Menu de tareas n / Eliminar tarea j .

Aparece el siguiente mensaje.

£Esta seguro de que desea eliminar

esta tarea? Se eliminardn todos los
datos de cobertura. Se

restableceran los totales de tareas.

No 5i

2. Seleccione Siparaborrar los datos o No para guardarlos.

Para eliminar fincas, campos o0 datos de tareas creadas previamente,
consulte el Administrador del inventario, pagina 256.
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13.5. Configuracion del control de indice variable

Antes del uso, el control de indice variable (VRC) se debe configurar con
un controlador y debe estar activado en la pantalla de configuracion
(Sisterna / Funciones / Instrumento).

Seleccione Q para activar o desactivar el mapa de VRC en la pantalla
de autoguiado.

Las tasas de aplicacion de productos que se pueden controlar mediante
la pantalla se anaden automaticamente a la lista de objetivos
disponibles. Sila ECU admite objetivos de control que no se han
anadido automaticamente a la lista, por ejemplo, velocidad de la bomba
o del ventilador, también se pueden anadir a la lista de objetivos de

control. Paraello, pulse el boton * y, a continuacion, seleccione el
objetivo deseado en la lista de objetivos disponibles que se muestra. El
control del indice de este objetivo se puede configurar de la misma
forma que cualquiera de los demas objetivos de la lista.

1. Seleccione o cree unatarea.

A
2. Seleccione Menu de tareas L / Configurar prescripciones de
= =
tareas i
Nota: Las prescripciones de tareas también se pueden configurar a
través de la pantalla Nueva tarea. Consulte Creacion de una nueva
tarea, pagina 190.
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Prescripciones de tareas

Objetivo ] Fuente ‘ Atributo ‘ Unidad
indice dS Lzanntt Le ajuste Lo kg/ha
indice dSLLanntt 2de ajuste Lt kg/ha
indice dt(;I‘LLanit :e ajuste bt kg/ha

(3) Tank 3 s S

indice del punto de ajuste

» Objetivo: el tanque o la tolva que se esta controlando. Seleccione +
para anadir otro objetivo.

« Fuentes: El origen del indice para el objetivo:

o

o

Ninguno: ningun control de indice para este objetivo.

Fijo: valores fijos para Predeterminado, Fuera del campo y Pérdida
de posicion.

Prescripcion de tarea: Utilice un mapa de prescripcion basado en
cuadricula asociado con la tarea seleccionada, creada en un
software externo.

Archivo de forma: Importe un archivo de forma (.shp) desde USB o
TAP, o seleccione uno de los archivos de forma almacenados en
la pantalla.

Control de pares: Controle el objetivo en funcion de un valor de
una ECU diferente, por ejemplo, un sensor de nitrdgeno
(CropSpec).
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« Atributo: la fuente del indice (prescripcion de tarea, archivo de forma
o fuente fija) puede tener varios atributos para definir los indices de
mas de un objetivo. De este modo, el operario puede asignar la
prescripcion al objetivo adecuado.

« Unidad: las unidades que utiliza el archivo de forma.

13.5.1. Opciones de fuentes

Fuente fija

Si selecciona Valor fijo como Fuente, se muestra la siguiente pantalla.
PREDETERMINAD = PERDIDA DE FUERA DEL
o POSICION CAMPO

0.0 kg/ha 0.0 kg/ha 0.0 kg/ha

coneer _

« Predeterminado: el indice predeterminado que se va a aplicar.

« Pérdida de posicioén: el indice que se va a aplicar si se pierde la
posicion GPS.

« Fueradel campo: el indice que se va a aplicar si el instrumento se
sale del perimetro del campo.

Fuente de la prescripcion de tareas

Las tareas se pueden crear en un sistema externo con prescripciones
asociadas configuradas en formato de cuadricula. Estas tareas se
pueden importar desde USB a traves del Administrador del inventario
(consulte Importacion de tareas desde un USB, pagina 265). Sila tarea
seleccionada tiene una prescripcion asociada, esta opcion se puede
utilizar para aplicarla a un objetivo.

Los datos de la tarea también se pueden importar mediante TAP.
Consulte Importacion de una seleccion de datos de tareas desde TAP,
pagina 267.

196



Capitulo 13 — Menu de tareas

Fuente Archivo de forma
Si se selecciona Archivo de forma como Fuente:

1. Siesnecesario, inserte un USB con mapas de prescripcion o
asegurese de que la pantalla esté conectada a TAP.

++ r
2. Seleccione USB ‘ TAP ¥ olaconsola - como fuente del
archivo de forma.

3. Desplacese hasta el archivo de forma (.shp) que desee importary
seleccionelo.

Seleccionar mapas de prescripcién de VRC

- Vvre (M

Mapas de prescripciones de VRC (.shp):
212A Seeding 2012.shp |

pmats_map1_ci_v1.shp
pmats_map1_ci_v2.shp
pmats_map1_ci_v3.shp
pmats_map1_ci_vd.shp
pmats_map1_mt_vi.shp
pmats_map1_mt_v2.shp
pmats_map1_mt_v3.shp
pmats_map1_mt_vd.shp

pmats_map2_ci_v1.shp

pmats_map2_ci_v2.shp

- conee -

Una vez seleccionado e importado el archivo de forma, se mostrara la
siguiente pantalla.
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Seleccién de atributos 212A Seeding 2012

_~ | ATRIBUTO [\
RATE

100 kg/ha 120 kg/ha

ESCALA Po REDETERMINAD |
1.000
0.0 kg/ha Lt

« Atributo: seleccione el atributo del archivo de forma que desea

utilizar.

Escala: esta columna tiene 1 como valor predeterminado, lo que
significa que se utilizara directamente la prescripcion definida en la
fuente. No obstante, dependiendo de las condiciones climaticas, el
operario puede elegir aumentar o reducir el indice de aplicacion.
Esto permite un aumento uniforme de todos los indices definidos.
Por ejemplo, conunaescalade 1,1, se aplicaraun 110 % del indice
definido en la fuente.

Predeterminado: define el indice que se debe utilizar sila fuente no
especifica uno para esa region del campo.

Unidad: seleccione la unidad utilizada en el archivo de forma en la
lista desplegable. Sila pantalla utiliza una unidad diferente, se aplica
un factor de escala para cambiar los valores del archivo de forma a
los que utiliza la pantalla. Esto permite a los usuarios cuya pantalla
esté en el sistema métrico, por ejemplo, utilizar un archivo de forma
que esta en galones/acre en lugar de en litros/hectarea.
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Las pautas se utilizan para indicar la ruta que el vehiculo debe seguir con
el fin de obtener una cobertura Optima. El sistema utilizara el ancho del
instrumento para establecer lineas a distancias iguales en el campo.

Sialgun tipo de pauta no es necesario, se puede desactivar. Consulte
Configuracion del guiado, pagina 53.

Al pulsar para seleccionar una pauta en el mapa, se abre una ventana
emergente que permite:

%

4
12

I}

Activar/desactivar esa pauta para la direcciony la generacion
de lineas de referencia.

Editar el nombre de |la pauta.

Activar o desactivar la propagacion. Las pautas estandar se
propagan (repiten) por todo el campo con una separacion
equivalente a la anchura del instrumento, siendo la linea de
referencia activa en cualgquier momento lamas cercana ala
posicion actual del vehiculo. En algunos casos especiales, la
propagacion no es conveniente y se puede desactivar cuando
la pauta cargada solo se debe seguir en la hilera cero (por
ejemplo, al importar una pauta que represente la ruta completa
pararecorrer todo el campo). Sila propagacion esta activada,

el icono cambia a H‘ .

Eliminar la pauta.

Nota: Las pautas se pueden editar seleccionando la categoria Pautas en
el gestor de inventario. Consulte Administrador del inventario, pagina

250.
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Tipos de pautas
I Pautas de lineas AB paralelas, pagina 203
+)

S Pautas de curvas idénticas, pagina 206
3

0% Lineas AB manuales, pagina 204

Q Pautas de pivote central, pagina 207

5% Lineas del proyecto, pagina 211

$$ Modo de guiado Guidelock, pagina 208
@ Modo de guiado de direccion de limite, pagina 209

¢
Nota: Utilice el boton Modo de guiado de ciclo I %' para desplazarse
por los modos de pauta, Guidelock y direccion de limite.
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14.1. Grupos de pautas

LLas pautas se crean en grupos para facilitar su gestion. Cada campo
tiene un grupo predeterminado y el operario puede comenzar
inmediatamente a crear pautas dentro del grupo.

Mantenga pulsado el botdn Pautas del ciclo =’ para mostrar lalista de
las pautas contenidas en el grupo actual.

Al grupo de pautas predeterminado se le asigna el mismo nombre que el
del campo. Este nombre se puede cambiar a través del Administrador
del inventario, en la categoria Grupos de pautas. Consulte
Administrador del inventario, pagina 256. Si es necesario, se pueden
asignar nombres a los grupos para relacionarlos con una serie de pautas
(por ejemplo, un grupo de pautas para utilizarlo con la sembradoray
otro grupo para utilizarlo con los rociadores).

Los grupos pueden contener pautas de distintos tipos. Todas las pautas
de un mismo grupo se muestran simultaneamente en el mapa. Un grupo
puede contener un maximo de 20 pautas.

Para crear un nuevo grupo de pautas para el campo activo, seleccione

I*‘HS para abrir la ventana Nuevo grupo de pautas. Se puede cambiar €l
nombre predeterminado.

Para cambiar de pauta, pulse sobre la pauta en el mapay seleccione

j( para activar la linea. También puede activar y desactivar la linea
activa utilizando el boton Pautas del ciclo " }, un dispositivo de entrada
AUX-N (consulte Configuracion de control auxiliar, pagina 93) o un VDC
(consulte Configuracion del VDC, pagina 62).

Nota: Tambien puede seleccionar una pauta de una lista manteniendo

- )

7

pulsado el botén Pautas del ciclo .
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14.1. Grupos de pautas

LLos grupos de pautas se pueden eliminar con el Administrador del
inventario.

202



Capitulo 14 — Menu de pautas

14.2. Uso de pautas de lineas rectas

Mediante esta opcion se crean lineas paralelas para el guiado; se utiliza
el ancho del instrumento para establecer la distancia entre las pautas.

Alll donde el trabajo se realice por lo general en lineas rectas, lalinea AB
se debera establecer cerca de la linea de cabecera. Esto permite que las
lineas se repartan uniformemente por la zona de trabajo.

1. Seleccione Menu de pautas I S / Crear pauta & / Registrar linea

AB ID.
2. Coloque el vehiculo al comienzo de la hileray seleccione Establecer

punto A 0 :
3. Paraestablecer un punto "B", conduzca por la hilera que

corresponday seleccione Completar linea AB o .

Se muestra una opcion para activar (seleccionar) la nueva pauta, siya se
ha activado otra linea. Aparece el punto "B" y la pantalla muestra las
pautas paralelas para la direccion.

También se muestra una opcion para cambiar el nombre de la nueva
pauta.
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Para ver todas las lineas AB del campo, seleccione N enla parte

superior de la pantalla y elija NUmeros de lineas. (Requiere un perimetro
de campo; consulte Definicion de un nuevo perimetro, pagina 177).

14.2.1. Configuracién manual de lineas AB
También es posible establecer lineas AB utilizando coordenadas.

1. Seleccione Menu de pautas l S / Crear pauta /Linea AB

manual og

Aparece la pantalla Linea AB manual.
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Linea AB manual
9 4 4#
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j Cancelar “

2. Establezca el punto "A" utilizando uno de los métodos siguientes:

« Conduzca hasta la ubicacion deseaday seleccione 9 :
« Introduzca las coordenadas (latitud/longitud) del punto "A".
3. Establezca el punto "B" utilizando uno de los métodos siguientes:

» Conduzca hasta la ubicacion deseaday seleccione 0 :
« Introduzca las coordenadas (latitud/longitud) del punto B.

 Introduzca la orientacion de la linea AB. El software colocara
automaticamente un punto "B" para crear unalinea AB con la
orientacion deseada en funcion del punto "A".

Nota: Para borrar una pauta, seleccione j :
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14.3. Uso de pautas de curvas idénticas

Algunos campos No son rectangulares y tienen un perimetro curvo o
geomeétrico. En este caso, es posible que las curvas idénticas sean la
mejor opcion para las pautas. Esto puede ser Util para dirigir el perimetro
de un campoy utilizar esta pauta para futuras operaciones.

Gracias alas curvas idénticas, el operario puede establecer una pauta
curvay el sistema crea pautas equidistantes por el campo, en funcion
del ancho de pasada.

1. Seleccione Menu de pautas I S / Crear pauta + / Registrar curva

idéntica SI:].
2. Cologue el vehiculo en el punto inicial de la curva y seleccione

Establecer punto A 0 .

3. Conduzca por la pasada curva. Aparecera una linea negra detras del
vehiculo en el mapa para senalar la curva que se esta registrando.

Nota: Sies necesario, se puede hacer una pausa del registro de la
pauta

4. Alfinal de la pasada curva, seleccione Curva idéntica completa o
paraindicar el final del registro de la curva.

Se muestra una opcion para activar (seleccionar) la nueva pauta, siya se
ha activado otra linea.

Se muestra una opcion para cambiar el nombre de la nueva pauta.
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14.4. Uso de pautas de pivote central

Algunos campos se trabajan mejor en circulos. Esta configuracion
permite al operario crear pautas alrededor de un pivote central.

1. Seleccione Menu de pautas I S / Crear pauta + / Registrar

pivote Q

2. Coloque el vehiculo en el punto de inicio de la curvay seleccione

Comenzar a registrar el pivote central Ca :

3. Conduzca alrededor del centro del campo. Se muestra una barra de
precision de giro para indicar el progreso de la creacion de la pauta.

Cuando el sistema alcance la precision necesaria para crear €l
pivote, el registro se detendra automaticamente. Tambien puede

pulsar el boton Pivote completo @ para aproximar el pivote que se
ha conducido hasta el momento.

Cuando el sistema detecte el arco, se crearan pautas circulares en
funcion del ancho del instrumento.

Nota: Recuerde que debe tener en cuenta el circulo de giro del
vehiculo y del instrumento al dibujar el primer arco con el vehiculo.,

Se muestra una opcion para activar (seleccionar) la nueva pauta, siya se
ha activado otra linea.

Se muestra una opcion para cambiar el nombre de la nueva pauta.

207



14.5.

208

Uso del modo de guiado Guidelock

14.5. Uso del modo de guiado Guidelock

Guidelock es un modo de guiado basado en la cobertura. Genera una
curva basada en la cobertura existente, independientemente de cuando
se establecio esa cobertura. Resulta practico si se desea seguir un
contorno pero No se desea crear ni guardar una curva, o Si se desea
continuar por una determinada cobertura tratada anteriormente y parala
que no se guardd ninguna curva. Este método de pauta se denomina a

veces "formallibre”.

1. Seleccione la opcion Guidelock ‘S en los controles de visualizacion
de la parte superior de la pantalla de guiado para activar y desactivar
el modo Guidelock. Elicono negro (o blanco) indica que el modo

Guidelock esta desactivado y el icono de color » indica que esta
activado. Consulte Uso de los controles de vista, pagina 136.

t
Tambien puede seleccionar el boton Modo de guiado de ciclo I ¥

(
en el menu de pautas. Cambiara a "’f cuando se active Guidelock.

Se genera una pauta que se sigue independientemente de la ruta del
vehiculo.
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14.6. Uso de la direccion de limite

Esta opcion genera una pauta dentro del perimetro. De forma
predeterminada, la pauta se coloca a una distancia del perimetro
equivalente a la mitad del ancho del instrumento. El ancho se puede
ajustar mediante el menu de desplazamiento (consulte Menu de
desplazamiento, pagina 241).

Nota: Compruebe que la pauta se coloca a una distancia suficiente del
perimetro para evitar colisiones con vallas, etc.

A medida que el vehiculo avanza hacia el centro del campo, se crean
mas pautas. La separacion entre las pautas corresponde al ancho del
instrumento.

Para utilizar esta opcion es necesario que exista un perimetro. Consulte
Definicion de un nuevo perimetro, pagina 177.

1. Compruebe que la opcion Direccidn de limite esta habilitada en el

menu de configuracion Sistema /Funciones -~ % /Guiado

i)

2. Pulse y mantenga pulsado el perimetro en la pantalla tactil para
seleccionarlo. El perimetro queda resaltado.

3. Seleccione elicono @ en el menu emergente.
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¢
También puede seleccionar el boton Modo de guiado de ciclo I %

en el menu de pautas. Cambiara a & cuando se active la direccion
de limite.

Esta opcion también se puede utilizar para sortear las zonas de
exclusion cuando la opcion Cabecera de exclusidn esta establecida en
Si (consulte Edicion de un perimetro, pagina 182).
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14.7. Uso de lineas de proyecto

Nota: Esta opcion solo esta disponible cuando esta habilitada la opcion
de Trafico controlado. Consulte Configuracion del guiado, pagina 53.
Se requiere una licencia.

Las lineas de proyecto no generan lineas de referencia. Solo la ruta que
sigue cada linea de proyecto se puede usar para el guiado o la direccion
automatica.

Debido a la desviacion del GPS, es posible que sea necesario ajustar la
posicion de las lineas utilizadas en el modo de Trafico controlado.
Consulte Compensacion de desviacion del GPS, pagina 243.

Se pueden crear lineas de proyecto generando lineas conducidas desde
la cobertura registrada en una tarea seleccionada o modificando un
conjunto existente de lineas de proyecto. Hay dos métodos disponibles
para modificar las lineas del proyecto existentes: division de lineasy
agregado de lineas de ajuste.

14.7.1. Generacion de lineas conducidas

Cuando se generan lineas del proyecto desde la cobertura, se crea una
linea del proyecto entre los puntos donde la cobertura se inicid y se
detuvo, y sigue el mismo recorrido que se siguid cuando se registro la
cobertura.

Siga estos pasos para generar lineas conducidas:

1. Seleccione Menu de pautas I S/Crear pauta + / Nuevas lineas

-
del proyecto S%l y elija Siguiente.

2. Seleccione Método, seleccione Generar como lineas conducidas y
confirme; a continuacion, seleccione Siguiente.

3. Seleccione la tarea que tiene la cobertura que utilizara para generar
las lineas conducidas y seleccione Siguiente.

4. Seleccione Nombre de lineas del proyecto para introducir un
nombre para el nuevo conjunto de lineas del proyectoy, a
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continuacion, seleccione Siguiente.

5. Unavez que se generan las nuevas lineas, vuelva a confirmar para
terminar.

Una vez generadas las nuevas lineas del proyecto, se cargan
automaticamente y estan listas para ser usadas.

14.7.2. Division de lineas del proyecto existentes

LLa opcion Lineas divididas se usa para crear un nuevo conjunto de lineas
del proyecto en el que cada linea del conjunto seleccionado (original) de
lineas del proyecto se divide en dos lineas.

Las nuevas lineas se colocan a los lados de la linea original y se separan
por una distancia introducida por el operario. Las lineas originales no se
agregan al nuevo conjunto de lineas del proyecto.

Nota: Para aplicaciones de cana de azUcar, esta opcion puede utilizarse
para crear lineas que pueden emplearse para una cosechadora de una
sola fila a partir de las lineas del proyecto que se utilizaron para el
autoguiado de una plantadora de dosfilas.

Siga estos pasos para crear un nuevo conjunto de lineas del proyecto
mediante la division de un conjunto existente de lineas del proyecto:

1. Seleccione Menu de pautas I S / Crear pauta L+ /Nuevas lineas

-
del proyecto S/L'B y €elija Siguiente.
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2. Seleccione Método, seleccione Modificar las lineas del proyecto
existentes y confirme; a continuacion, seleccione Siguiente.

3. Seleccione Tipo de modificacién, seleccione Lineas divididas y
confirme; a continuacion, seleccione Siguiente.

4. Seleccione el conjunto existente de lineas del proyecto que se
utilizaran para generar el nuevo conjunto de lineas divididas y
seleccione Siguiente.

5. Seleccione Nombre del archivo, introduzca un nombre para el nuevo
conjunto de lineas del proyecto y confirme; a continuacion,
seleccione Siguiente.

6. Seleccione Ajuste, introduzca el ajuste (la distancia entre cada linea
original y las nuevas lineas divididas correspondientes) y confirme; a
continuacion, seleccione Siguiente.

“— 1 —»

3 3 3
:l-d—h i i -
| 10 5

i =

| 2 |

1 Lineas divididas

2 Lineas originales

Unavez generadas las nuevas lineas del proyecto, se cargan
automaticamente y estan listas para ser usadas.
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14.7.3. Coémo agregar lineas de ajuste a lineas del proyecto
existentes

En el caso de las opciones Agregar lineas de ajuste, cada una de las
lineas del conjunto original de lineas del proyecto se copia en el nuevo
conjunto y se agregan lineas de ajuste a estas, de manera que aparezca
una linea de ajuste central entre las lineas existentes.

Nota: Para las aplicaciones de cafa de azucar, esta opcion puede
utilizarse para crear lineas que pueden emplearse para el autoguiado de
transporte durante la cosecha, a partir de las lineas del proyecto que se
utilizaron para autoguiado de una plantadora de dosfilas.

Para crear un nuevo conjunto de lineas del proyecto mediante la
adiccion de lineas de ajuste a un conjunto existente de lineas del
proyecto:

1. Seleccione Menu de pautas I S / Crear pauta + /Nuevas lineas

-
del proyecto sfkﬂ y €elija Siguiente.

2. Seleccione Método, seleccione Modificar las lineas del proyecto
existentes y confirme; a continuacion, seleccione Siguiente.

3. Seleccione Tipo de modificacién, seleccione Agregar lineas de
ajuste y confirme; a continuacion, seleccione Siguiente.
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4. Seleccione el conjunto existente de lineas del proyecto que se
utilizaran para generar el nuevo conjunto de lineas de ajuste y
seleccione Siguiente.

5. Seleccione Nombre del archivo, introduzca un nombre para el nuevo
conjunto de lineas de ajuste del proyecto y confirme; a continuacion,
seleccione Siguiente.

6. Seleccione Espaciado de filas € introduzca el espaciado de filas
original utilizado. Confirme y seleccione Siguiente para comenzar a
generar las nuevas lineas.

: g g
e ot i |} B
1
e 10 -
2

1 Linea de ajuste

2 Lineas originales

Una vez generadas las nuevas lineas del proyecto, se cargan
automaticamente y estan listas para ser usadas.

Nota: Paralos campos mas grandes (de 1000 lineas 0 mas) esta
operacion puede tardar varios minutos en completarse.
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14.8. Seleccion de un grupo de pautas existente

|Las pautas que se crean en los campos se almacenany se pueden
utilizar en futuras tareas que se realicen en el campo.

1. EnelMenu de pautas I S , €lija Seleccionar grupo de pautas a :
Se mostrara una lista con los grupos de pautas existentes para el
campo activo.

2. Elijael grupo de pautas que desee y confirme.
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14.9. Importacion de pautas existentes

|Las pautas se pueden importar a traves de TAP o de USB desde otras
pantallas o desde archivos de forma. También se pueden copiar en el
grupo activo.

Nota: Para importar un grupo de pautas desde otra pantalla es
necesario utilizar el Administrador del inventario (consulte pagina 256).

14.9.1. Importacién de pautas desde USB

Esta funcion se puede utilizar para importar una o varias pautas o
archivos de forma en el grupo activo en ese momento.

Nota: Las pautas exportadas desde una pantalla Horizon anterior a la
version 5 se deben almacenar en la estructura completa de
Cliente/Finca/Campo para poder importarlas correctamente.

1. Compruebe que el USB que contiene las pautas necesarias esta
insertado en la pantalla.

, B
2. EnelMenu de pautas I S , seleccione Importar pauta a Se
abrira el asistente para insertar pautas existentes.

3. Seleccione Siguientey, después, en el menu desplegable,
seleccione Importar pauta.

4. Compruebe que elicono de USB ‘ esta seleccionado enla base
de la pantalla.

5. Vaya ala ubicacion del USB donde se encuentren las pautas o el
archivo de forma.

6. Resalte los archivos que necesite y seleccione Siguiente. Las pautas
se importaran al grupo activo y se asociaran con el campo activo.
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14.9.2. Importacidn de pautas desde TAP

1.

Compruebe que la pantalla esta conectada a TAP.

[ )
. EnelMenu de pautas I S , seleccione Importar pauta E Se

abrira el asistente para insertar pautas existentes.

. Seleccione Siguiente y, después, en el menu desplegable,

seleccione Importar pauta.

4. Seleccione eliconode TAP ¥ enla parte inferior de la pantalla.

Desplacese hasta los archivos que necesite, resaltelos y seleccione
Siguiente. Las pautas se importaran al grupo activo y se asociaran
con el campo activo.

14.9.3. Copiar pautas

Al actualizar de la version Horizon 4.04 o anterior a la version Horizon
5.0, cada pauta se importa como un grupo independiente que contiene
una linea. Cuando sea necesario, las lineas se pueden combinar en un
solo grupo seleccionando una linea'y copiando las demas en ese grupo.

La funcion de copiar pautas resulta Util para combinar un grupo que
contenga una sola linea con un grupo de varias lineas.

1.

i , L
En el Menu de pautas I S , seleccione Importar pauta E Se
abrira el asistente parainsertar pautas existentes.

2. Seleccione Siguiente y, despugs, en el menud desplegable,

seleccione Copiar pauta.

3. Seleccione el campo que contiene el grupo de pautas que necesita,

seleccione el grupo y, a continuacion, seleccione Siguiente.

Las pautas se insertaran en el grupo activo y se asociaran con el campo
activo.
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14.10. Configuracion de lineas de siembra

El software Horizon puede mostrar las lineas de siembra cuando se
utilizan lineas AB 0 pautas de curva idénticas. Las lineas de siembra
indican los lugares por donde pasaran las ruedas de otros equipos
agricolas y que no deben sembrarse.

Nota: Las lineas de siembra son solo una indicacion visual, no controlan
el funcionamiento del instrumento.

Se debe configurar un perimetro antes de configurar las lineas de
siembra; consulte Definicion de un nuevo perimetro, pagina 177.

También debe haber una pauta activa; consulte Menu de pautas, pagina
199. La pauta se muestra en rojo.

1. Compruebe que la opcion Lineas de siembra esta activada en el

menu de configuracion Sistema /Funciones -~ % /Guiado

i)

2. Seleccione Menu de pautas I S / Configurar lineas de siembra// /

Configurar lineas de siembra

SEPARACION
30.0m

ANCHO DE ViA
0.0m

PRIMERA PASADA
0

AJUSTE
0.00 m

« Separacién: La distancia entre centros por la que pasa la linea de
siembra. Normalmente es la anchura del rociador.
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« Ancho de via: La distancia entre los lados exteriores de las ruedas del
vehiculo que se dirigiran a las lineas de siembra.

« Primerapasada: La hilera enla que se comenzara la siembra. Desde
aqui se calcula el borde del campo y se muestra como una linea de
color azul claro. De forma predeterminada, esta linea se muestraala
mitad del ancho del instrumento desde la primera hilera. Esto se
puede cambiar ahadiendo una desviacion adicional (a continuacion).

« Ajuste: Indica la desviacion adicional que debe aplicarse. Por
ejemplo, sino va a sembrar una pasada completa en la primera
vuelta.

« Configuracién automatica @ : Seleccionala primera hilera en
funcion de la posicion actual y establece la desviacion en O.
Establece el borde del campo a la mitad del ancho del instrumento
actual con respecto a la pauta activa actual. Si se trata de un
instrumento de 6 m, el valor seria 3 m desde la pauta activa. El
sistema detecta automaticamente en qué lado del instrumento se
encuentra el perimetro del campo y establece la linea de borde azul
claro como corresponda. Los valores de Primera pasada y
Desviacidon se pueden ajustar manualmente.

Por ejemplo, sila separacion de las lineas de siembra es un multiplo del
instrumento actual (sembradora de 6 my lineas de siembrade 18 m)y la
primera linea de referencia esta en el borde del campo, la configuracion
debe ser la siguiente: Primera pasada en O y Desviacién en O.
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ANCHO DE Via
=] 0.0m
= —
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il / 0.00m
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@ Cancelar “
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Las lineas de siembra se muestran en morado y también aparece una
alarma para avisar al usuario de que se encuentra en un pase de linea de

siembra. La alarma de pase de linea de siembra se muestra si el vehiculo
cruza una linea de siembra.

Las lineas de siembra se pueden mostrar u ocultar mediante una opcion

de las capas del mapa V¥ . Consulte Seleccionar capas visibles del
mapa, pagina 138.

Cuando se configuran las lineas de siembra se crea un nuevo grupo de
lineas de siembra a cuyo nombre de patron de guiado se le anade "
Tramline". Estas lineas de siembra se pueden exportar a traves del
Administrador del inventario (que se encuentra en la categoria Grupos
de pautas) para utilizarlas en otros vehiculos. Consulte Administrador del

inventario, pagina 256. Nota: Las lineas de siembraimportadas no se
pueden volver a configurar.
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14.11. Configurar giros de cabecera

Esta opcion permite utilizar la direccion automatica en los giros de
cabecera cuando se utilizan lineas AB o pautas de curvas identicas. Se
pueden utilizar distintos patrones para proporcionar cobertura.

La direccion automatica debe estar activada para realizar los giros en
cabecera automaticamente. Consulte Direccion automatica, pagina
231.

Nota: Para utilizar esta opcion, debe existir un perimetro (consulte
Definicion de un nuevo perimetro, pagina 177) y debe configurarse una
cabecera (consulte Configuracion de una cabecera de trabajo, pagina
184).

1. Compruebe que la opcion Giros de cabecera esta activada en el

v
menu de configuracion Sistema / Funciones - % /Guiado

f)

2. Seleccione el Menu de pautas l S / Gonfigurar giros de cabecera

0

Configurar giros de cabecera

RADIO DE GIRO
5.00m

UBICACION DE LINEA DE GIRO

(C: 1l 15.00 m

PATRON
Alternando, 0 saltos

e -
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Nota: Los ajustes introducidos en esta pantalla se guardan por
instrumento.

Consejo: Cuando se abre la pantalla de configuracion de giros de
cabecera, aparece una linea de color azul claro dentro del perimetro

paraindicar el lugar donde se realizaran los giros en cabecera.
Conduzca el vehiculo hasta una ubicacion cercana a la cabecera para
poder ver laformay la posicion del giro a medida que cambia los
ajustes.

14.11.1. Radio de giro

« Radio de giro: El radio de giro que el vehiculo combinado y el
instrumento pueden realizar de forma segura.

& ADVERTENCIA: El radio de giro debe configurarse en unvalor lo
*> suficientemente alto como para permitir que el vehiculo y el
instrumento giren sin que el elevador se doble.

Consejo: Comience con unradio de giro ajustado a la mitad del ancho
del instrumento, de forma que las curvas de una linea a la siguiente se

tomaran con suavidad (a menos que omita hileras). Cuando esté
satisfecho con la forma en que se realiza el giro, intente ajustar el radio
de giro para optimizarlo y adaptarlo a sus necesidades. Un radio de giro
mas pequeno hara que el vehiculo gire al final para seguir el perimetro
durante una corta distancia antes de pasar a la linea siguiente. Un radio
de giro mayor que la mitad del ancho del instrumento generara un giro
en forma de cerradura.
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Con unradio de giro pequeno, el giro sera en forma de rectangulo con
esquinas redondeadas.

Configurar giros de cabecera

RADIO DE GIRO
5.00 m

UBICACION DE LINEA DE GIRO

# Tk 15.00m

PATRON

Con un radio de giro de la mitad del ancho del instrumento, el giro sera
limpio y redondo.

Configurar giros de cabecera

RADIO DE GIRO
15.00 m

UBICACION DE LINEA DE GIRO

# Tk 15.00m

PATRON

Con un radio de giro mas grande, la curva tendra forma de cerradura.

Configurar giros de cabecera

RADIO DE GIRO
23.00 m

UBICACION DE LINEA DE GIRO

# Tk 15.00m

PATRON
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Nota: Para asegurarse de que el instrumento esta correctamente
alineado al salir de la cabecera (al volver al campo), la forma de la curva
puede ser tal que el movimiento inicial del vehiculo se aleje de la linea
siguiente, o el acercamiento a la linea siguiente puede hacer que el
vehiculo sobrepase la linea. Este movimiento es deliberado y ayuda a
garantizar que el instrumento entre correctamente sin dejar espacios.
Consulte la siguiente imagen.

Configurar giros de cabecera

(") RADIO DEGIRO
\."7 17.00m

UBICACION DE LINEA DE GIRO

N
/ \ (C: | 15.00 m
\

PATRON

Alternando, 0 saltos

14.11.2. Ubicacién de linea de giro

« Ubicacidén de linea de giro: Mueve la ubicacion en la que se realizaran
los giros entre la cabeceray el perimetro. (La ubicacion se indica
mediante la linea de color azul claro). La parte izquierda del control
deslizante corresponde al perimetro y la derecha al ancho de la
cabecera (consulte Configuracion de una cabecera de trabajo,
pagina 184).

« " :Distancia desde el limite a la que se realizaré el giro para evitar
que el instrumento choque contra la valla en los giros. El margen se
mide desde el centro del vehiculo hasta el limite. Este campo
muestra la posicion del control deslizante de Ubicacién de linea de
giro, o se puede utilizar para introducir una distancia especifica.

Nota: Si en la geometria del instrumento se ha introducido un ajuste
de alineacion, puede que se cambie la posicion desde la que se mide
el margen. Consulte Configuracion de la geometria del instrumento,
pagina 120.
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. : Aumento del margen de limite a la mitad del ancho del
instrumento. Esta cifra se anade a la cifra mostrada en el campo
anterior.

Consejo: Comience con la ubicacion de giro ajustada al ancho del
instrumento para garantizar una separacion suficiente del limite. Una vez
que este satisfecho con la forma en que se realiza el giro, puede reducir
la ubicacion del giro para acercarlo mas al limite segun sus necesidades.

14.11.3. Patron
« Patrén: Abre la pantalla Patron:

OMITIR HILERAS -
5 Iy

PROGRESION DE
@ PASADA @
Aumentando

- Seleccionar patrén

] (| g
| | ‘ Alternando
[

||

Relleno

m Relleno de direccién tnica

Esta pantalla se utiliza para definir el patron que utilizara el vehiculo para
desplazarse por el campo.

« Omitir hileras: Puede omitir una o mas hileras en cada giro.

« Progresién de pasada: El desplazamiento avanza aumentando o
disminuyendo los numeros de hilera mostrados en las pautas. Para
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ver los numeros de todas las pautas del campo (si se utilizan lineas

AB), seleccione ¥ en la parte superior de la pantallay elija
Numeros de lineas.

14.11.4. Seleccionar patrén

Alternando

El vehiculo sube por una hilera 'y baja por la siguiente. La opcion de
Omitir hileras se puede utilizar si el instrumento es demasiado grande
para hacer el giro hacia la hilera adyacente.

No se omite ninguna hilera

o I R o RN RN RN TN N

. v ] v ’ . . v ' v ' . . v . v . v

' ' . [ ' [} 0 [ ' ' . [ ' [} ' [ [} '

] [} 0 " i ' 0 v ' [} " [} ' ' ' [ . [}

] ' " [ " ' ' ' i [ ' " ' ' " ' ] [
il ' ' ] [ ' [ 1 ' " ' ] [ ] ' 1 ' '
1 " v " [ ] [ ' 1 ' ' ] [ ] [ ' ' '
[ . [} d ' ' v ' [} . [} " ' " v [} ' '
v [ v . v ] . ] (] . v . ' . . ¢ v .
v e e e e LY “_ e [ LS e

o 1 2 3 4 5 6 7 8 9 100 11 12 13 14 15 16 17 18

Se omite una hilera

’ . . ~ . s . . g .
. v . v ' . . v ' '

] [} ' [ ' [ . [} . '
] [} 0 l ' [} ' [ ' '
" ' [ ' ' [ ' ' ' "
. ] ] ' ] ] [ ' 1

' " [ ] v ' " ]

[ ' ' [ [ ' [} '

\ . v [ v . . ]
. ’ . . . . . ’
. B . . - - - .

o 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18

Relleno
El vehiculo se salta una hileray luego regresa para cubrir la hilera
omitida. Se pueden omitir mas hileras de las definidas para completar el

patron.
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Se omite una hilera

ram e —ee _._‘_‘_-._,‘_

HHIIIIHHIIIIIH ,

PO LA R e ——’ R --".'\--f:.—-"

o 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19

Se omiten dos hileras

HHIIIIIIIHHIHIIII

Tl el - -..-3" ~— *"s.-...z

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21

Relleno de direccion unica
El vehiculo solo gira en una misma direccion (izquierda o derecha) al final
de cada hilera. Se pueden omitir mas hileras de las definidas para

completar el patron.
Se omite una hilera

_______________________

o i, i LT

I

o 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
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Se omiten tres hileras

I

0 1 2 3 4 5 6 7 B8 9 10 11 12 13 14

14.11.5. Alarma de giro en cabecera

A medida que el vehiculo se acerca a la cabecera, se muestra una
alarma. Esta alarma permite modificar o cancelar el giro.

Configurar la alarma de giro en cabecera
1. Enelmenu de configuracion, seleccione Sistema / Alarmas

j / General / Giros en cabecera para configurar la alarma
de giro en cabecera.

Configuracion de la alarma general Cerrar
Nombre de la alarma '_r% ESTADO DE LA ALARMA
o Giros de cabecera CELe
e No se puede iniciar la direccién DISTANCIA HASTA CABECERA
150.0 m

v Incompatibilidad del firmware del receptor de GPS

) () OPCIONES DE GIRO
v Modo de rescate del receptor GPS habilitado @ Inicialmente visible
v Alta prioridad de UT

« Distancia hasta cabecera: La distancia desde la cabecera ala que se
muestra la alarma.

« Opciones de giro: Establece silas opciones de modificacion de los
giros en cabecera se muestran de forma predeterminadaenla
alarma de cabecera.
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Modificar los giros en cabecera mediante la alarma

! Aproximandose a giro de cabecera A Ocultar detalles o
N Omitir hileras . Bechazar
l@ e 0 rf_ giro
x
'\ 74 m hasta giro

La pantalla de alarma se puede utilizar para cambiar la direccion del giro,
cambiar el numero de hileras que se deben omitir o cancelar el giro. Al
pulsar la alarma, se acepta el giro de cabecera.

Nota: Sies necesario, esta alarma se puede mostrar manualmente
mediante el boton @ situado en la parte superior de la pantalla de
autoguiado. El botdon mostrado cambia entre sin giro ® giroala

izquierda @ y giro ala derecha @ para mostrar la siguiente accion.
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El menu de opciones de direccion permite al operario establecer las
opciones para la direccion automatica. Para utilizar esta funcion, debe
estar activada. Si no se ha activado, consulte Configuracion del guiado,
pagina 53 para activar la direccion automatica.

Para calibrar la direccion, consulte el Calibraciones de la direccion,
pagina 155.

15.1. Estado de la direccion automatica

El estado de la direccion automatica permite al operario ver el estado de
las condiciones requeridas para la direccion automatica. El color rojo
indica que no se cumplen las condiciones y, por lo tanto, la direccion no
esta lista.

1. Pararevisar el estado de la direccion automatica, seleccione Menu

' @
de opciones de direccion \' / Estado de direccién ~7 .
Aparece la pantalla de estado de la direccion.

+/ Hardware receptor

+" Correccion diferencial
+ Precisidn de |a posicién
+/ Controlador de direccion
(PVED)

Geometria del vehiculo
Perfil del vehiculo
Direccién calibrada
Blogqueo

Linea disponible

Linea sincronizada
Operacién prohibida
Presencia del operario
Volante

Velocidad

Error de rastreo de cruce
Error de rumbo

j -

El color verde indica que la direccion automatica esta lista.

YL NSNSV SR X

El color rojo indica que la direccion automatica no esta lista.
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Las alarmas de direccion se pueden mostrar si se selecciona el
botdn de alarma de direccion en la parte inferior izquierda de la

pantalla.

2. Seleccione m para volver ala pantalla principal y realizar las

acciones necesarias (comience por el primer problema que aparece
en lalistay vaya avanzando por orden hasta llegar al dltimo).

15.1.1. Solucién de problemas de la direccién automatica

Presentacion del error

o

Estado de direccion ‘

Hardware receptor
Correccion diferencial
Precisian de la posicién
Controlador de direccion
(PVED)

Geometria del vehiculo
Perfil del vehiculo
Direccion calibrada
Blogueo

Linea disponible

Linea sincronizada
Operacidn prohibida
Presencia del operario
Volante

Velocidad

Error de rastreo de cruce
Error de rumbo

D -

RN

CENANSOSA N XX

Acciones

La opcidon de activacion de la
direccion automatica aparece en rojo.
La direccion automatica no se activa.

Seleccione la opcion de activacion de
la direccion automatica para que
aparezca el panel de estado de la
direccion.

Los elementos senalados en rojo en el
panel No funcionan correctamente.

Hardware receptor | ; El receptor esta conectado

aparece de color | correctamente, montado de forma

rojo seguray encendido?

Correccion Confirme que la configuracion de la 64

diferencial aparece

de color rojo

pantalla coincide conlos requisitos de
la fuente de correccion.
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Presentacion del error Acciones

Precision de la Espere a que se produzca la 64
posicidnaparece |convergencia.
de color rojo ¢ De qué color es el icono de satélite

del panel de control? ; Cuantos
satélites aparecen junto al icono?
Necesita al menos cuatro satélites
disponibles.

¢ Es correcta la fuente de correccion?
Sino es asi, seleccione la fuente de
correccion adecuada.

$,Se encuentra en un espacio abierto
alejado del tendido eléctrico?
Conduzca hasta un espacio abierto y
deje tiempo para la convergencia.

Si tiene un esquema de suscripcion,
confirme la suscripcion actual.
Confirme que se ha establecido la

frecuencia correcta.
Controlador de Confirme que el controlador esté 110
direccion aparece |conectadoy encendido.
de color rojo Confirme que se ha seleccionado el

controlador de direccidn correcto
durante la configuracion.

Siutiliza el AES, apague y encienda el

AESy, a continuacion, gire larueda %
de vuelta para activar la direccion.

Geometria del Vuelva al ajuste de la geometria del 108
vehiculo aparece | vehiculo y especifigue las dimensiones
de color rojo correctas o vuelva a seleccionar el

perfil del vehiculo.
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Presentacion del error Acciones

Perfil del vehiculo | Compruebe que vehiculo se ha 105-
aparece de color | seleccionadoy revise la geometria. 108
rojo
Direccion calibrada | Confirme que se han realizado 156-
aparece de color | calibraciones para este vehiculo. 159
rojo Conduzca hasta un espacio abierto

alejado del tendido eléctrico y de

obstaculos, reinicie el sistemay repita

las calibraciones.
Blogueo El sistema de direccion se ha puesto

en un modo de transporte (es decir, al

conducir en una carretera) de modo

que la direccion no se pueda activar

involuntariamente.

Este error también se puede activar si

hay un fallo en el sensor del angulo de

las ruedas o si el controlador de la

direccion ha notificado un error

utilizando ese mensaje.
Linea disponible Acérquese mas ala linea de referencia| 203-
aparece de color | (pauta). 207
rojo Confirme que la pauta se ha creado y

seleccionado.
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Linea sincronizada |La linea de referencia (pauta) no se ha
cargado correctamente. Confirme la
conexion con el receptor y vuelva a
cargarla. Tenga en cuenta que puede
transcurrir cierto tiempo hasta que la
linea de referencia se cargue en el
receptor, sobre todo con curvas
grandes.

Operacion La direccion no se puede activar si se

prohibida estan llevando a cabo determinadas
acciones. Por ejemplo, si se esta
calibrando la direccion, cambiando la
configuracion del GPS o exportando
unatarea.

Presencia del El sistema de direccion se desactivara

operario si el conductor abandona el asiento de
control.

Volante Suelte el volante de direccion e
inténtelo de nuevo.

Velocidad aparece |Ajuste lavelocidad entre 1y 25 km/h

de color rojo (0,7-15 mph). La velocidad necesaria
puede variar segun el vehiculo.

Error derastreo de | Acérquese mas a la pauta antes de

cruce aparece de |activar la direccion automatica.

color rojo

Error de rumbo Compruebe el angulo de

aparece de color |acercamiento del vehiculo a la pauta o

rojo reduzca la velocidad.

235



15.2. Ajuste de la direccion automatica

15.2. Ajuste de la direccion automatica

Es importante ajustar la direccion automatica para adaptarla a las
condiciones, al tipo de tarea y al tipo de vehiculo/instrumento.

|
1. Seleccione Menu de opciones de direccidn \’ / Pardmetros de
|

ajuste de la direccién automatica \4 :

Sintonizacion de la direccion

L i ‘ @ - 50%

4— {E} ® 0s

5

e -

1 Laagresividad enlinea establece la agresividad conla que la
direccion intentara seguir la pauta. Debe ajustarse en funcion de la

precision necesaria para la tarea.

2 laagresividad de acercamiento establece la agresividad con la que
la direccion se acercara alalinea. Si es demasiado alta, el vehiculo
puede girar bruscamente. Debe ajustarse teniendo en cuentala
precision de la tareay la seguridad de los usuarios del equipo.
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3 Elangulo maximo de direccion garantiza que el angulo de giro se
mantenga dentro de los limites seguros para el vehiculo. Debe
ajustarse en un nivel seguro para el vehiculo y para el instrumento
remolcado.

4 Elindice maximo de direccion limita el numero de grados por
segundo que pueden girar las ruedas. Los valores mas bajos
reduciran problemas como pueden ser brazos que batan
demasiado rapido en rociadores autopropulsados 0 movimientos
excesivos de la cabina en tractores articulados.

5 Radio suave parallaslineas de la curva establece el grado de
adhesion de la direccion automatica a las lineas de referencia
curvadas. Debe ajustarse en el nivel adecuado. Los valores
inferiores seguiran las lineas de referencia curvadas mas de cerca.

AES

Tenga en cuenta que si se selecciona AES en la pantalla de
configuracion (Vehiculo / Direcciéon / CONTROLADOR), se anadiran tres
nuevas opciones a esta pantalla:

« Ajuste de sensibilidad de AES: ajusta la capacidad de respuesta de la
direccion cuando se siguen pautas.

« Ajuste de banda muerta de AES: ajusta la cantidad de movimiento
que el AES debe hacer para que las ruedas respondan.

« Umbral de desactivacién de AES: ajusta la cantidad de esfuerzo
necesaria para desacoplar el volante.
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15.3. Activacion de la direccidon automatica
Para utilizar la direccion automatica, el operario debe haber:

Establecido pautas (pagina 199)
Activado la direccion automatica en la pantalla (pagina 53)
Calibrado la direccion (pagina 155)

Confirmado que todos los elementos del estado de la direccion
aparecen enverde (pagina 231)

Configurado el ajuste de la direccion automatica conforme a la tarea
y al tipo de vehiculo (pagina 236)

Colocado el vehiculo en el punto de inicio deseado.

. Utilice las funciones de zoom y vista panoramica de la pantalla hasta

que el vehiculo se encuentre en el centro de esta y presente un
tamano comodo para visualizarlo (si se activa la funcion de vista
panoramica, consulte Configuracion de las opciones del mapa,
pagina 37).

Nota: Si se va a utilizar un interruptor de activacion de la direccion
automatica externo, este debera habilitarse durante la configuracion
del vehiculo. Consulte Configuracion del controlador de direccion,
pagina 110. Si utiliza AES, activelo en AES y gire el volante de
direccion un cuarto de vuelta para habilitar la direccion automatica.

. Confirme que el icono de activacion de la direccion automatica

aparece en color blanco. Esto significa que esta funcion esta lista
para usarse.

Activacién de la direccién automatica para comenzar.

La direccion automatica se ha activado y esta en uso. Seleccione

La direccion automatica esta lista para usarse. Seleccione

Activacién de la direccién automatica para volver al control
manual. Tenga en cuenta que es posible que el boton parpadee
brevemente en color azul antes de mostrarse en verde.
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@ No se puede activar la direccion automatica. Seleccione

Activacion de la direccion automatica, o vuelva al menu de
opciones de direccion para consultar el estado de la direcciony
detectar las posibles causas de este problema.

_ La direccion automatica parpadea en el modo "Inicio

demorado”.

Sila direccion automatica aparece en rojo y el unico problema de
color rojo del estado de la direccion se soluciona faciimente (por
ejemplo, la velocidad), el operario puede seleccionar Activaciéon
de la direccién automatica dos veces (doble clic) y si parpadea en
amarillo, quiere decir que la direccion automatica se activara si se
cumplen las condiciones en 15 segundos como maximo. Sino
se cumplen las condiciones, el icono volvera a ser rojo.

. Corrija cualquier problema que aparezca en color rojo en el panel de

estado de la direccion (comience por el primer problema que
aparece en la listay vaya avanzando por orden hasta llegar al ultimo).
Cuando Activacion de la direccién automatica aparece en blanco, la
direccion automatica esta lista para activarse.

Para obtener mas informacion sobre los errores del estado de la
direccion, consulte Solucion de problemas de la direccion
automatica, pagina 232.

. Conduzca lentamente hasta llegar a una pauta en la direccion

deseada.

. Seleccione Activacion de la direccién automatica. Se volvera de

color verde. El vehiculo se desplazara hasta la pauta mas cercana.

. Si se dirige hacia la linea con demasiada agresividad, pare,

desactive la direccion automatica y ajuste los parametros de ajuste
de la direccion automatica en el menu de opciones de direccion,
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15.4. Desactivacion de |la direccion automatica
LLa direccion automatica se desactivara automaticamente cuando las
condiciones necesarias (que se muestran en la pantalla Estado de la
direccidn) ya no se cumplan.

Para desactivar manualmente la direccion automatica:

« Gire el volante unos grados; O BIEN
« Seleccione el boton Activacion de la direccién automatica de la
pantalla para desactivarla, O BIEN
« Siutiliza uninterruptor de direccion externo, desactive la direccion
utilizando dicho interruptor.
L’IS ADVERTENCIA: Antes de abandonar el vehiculo, desactive la
*> direccién automatica, apague el interruptor de direcciéony saque

lallave.
Nota: Se emitira una alarma visual y sonora cada vez que se active o
desactive la direccion automatica. Se puede ajustar el volumen.
Consulte Configuracion de alarmas, pagina 76.
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El menu de desplazamiento permite realizar ajustes menores en las
pautas establecidas. Resulta Util para modificar levemente las pautas
segun las condiciones cambiantes 0 cuando se regresa a un campo la
siguiente temporada. Las pautas pueden desplazarse de diferentes
formas.

El desplazamiento funciona con lineas AB, pautas de pivote central y
curvas idénticas.

16.1. Uso de las opciones de desplazamiento

1. Seleccione Menu de desplazamiento I / Abrir las opciones de

desplazamiento I .,

2. Paraestablecer hasta qué punto un desplazamiento movera una
linea, seleccione AJUSTE DE DESPLAZAMIENTO.

Opciones de desplazamiento

1 A)USTE DE DESPLAZAMIENTO
1 0.100m

0.000 m

. Cancela
r = r

3. Introduzca el AJUSTE DE DESPLAZAMIENTO necesario.

Il ) I DESPLAZAMIENTO TOTAL

4. Utilice las opciones de desplazamiento hacia laizquierda * I o)

hacia la derecha I “ enlapantalla Opciones de desplazamiento o
en el menu Desplazamiento para desplazar las lineas.
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5. DESPLAZAMIENTO TOTAL calcula la distancia total del
desplazamiento. Seleccione esta opcion para establecer un ajuste
del desplazamiento total o para restablecer este valor a 0.

6. Seleccione Guardar grupo de pautas de desplazamiento J‘w para
guardar las nuevas posiciones de la pauta.

Todas las lineas del grupo que se han desplazado se guardan en su
nueva posicion. Las lineas que no se han desplazado permanecen en su
posicion original.

Nota: Si una pauta se ha desplazado y se ha guardado, se muestra una
advertencia cuando se reinicia la pantalla.

Desplazamiento a la posicion del vehiculo
Para alinear las pautas con la posicion actual del vehiculo:

1. Seleccione Pauta de desplazamiento hacia la posicion del vehiculo
¥
Nota: Al desplazar una curva o un giro, el tamano de la curva (o el radio
del giro) cambiara.
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16.2. Compensacion de desviacion del GPS

Puede producirse desviacion del GPS con el paso del tiempo (cuando se
usan fuentes de correccion de baja exactitud). Cuando el operario
vuelve a un campo, puede que haya una ligera variacion enla posicion
del vehiculo en cuestion con respecto a objetos fijados como el
perimetro de campo o las pautas. Esto se debe en gran medida a
cambios en los patrones de la constelacion de satélites.

Otros factores tales como no disponer de un acceso claro al cielo
(trabajar cerca de arboles u otros obstaculos) y errores en los datos del
satélite tambien pueden dar como resultado una desviacion.

Nota: También es posible cambiar la posicion del vehiculo a un punto de
marca seleccionado; consulte Trabajar con puntos de marca, pagina
175.

Para compensar la desviacion del GPS:

1. Seleccione Menu de desplazamiento I / Compensacién de

f\.

desviacién de GPS
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Opcion de desviacion de GPS

INCREMENTO DE DESVIACION DEL
=), GPS
= 0.100 m

J Cancelar n

El valor de compensacion se puede seleccionar:

Introduciendo un valor positivo o negativo en el campo NORTE y/o
ESTE y confirmando.

O bien:

Introduciendo el valor necesario en el campo INCREMENTO DE
DESVIACION DEL GPSy, a continuacién, seleccionando el botén de
direccion necesario hasta obtener la compensacion requerida.

2. Seleccione la opcion Restaurar la desviaciéon del GPS = para
eliminar la compensacion de desviacion del GPS seleccionada.

16.2.1. Compensacion correcta de desviacion del GPS

Al corregir la desviacion del GPS, el vehiculo se desplazara en el mapa
enrelacion con los demas objetos del mapa (por ejemplo, el perimetro
de campo, pautas, puntos de marcay cualquier cobertura anterior). La
forma mas sencilla de verlo en el mapa consiste en cambiar a una vista
de norte arriba
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~ yaplicar una vista panoramica en el mapa para que el vehiculo se
vea junto a la ventana de opciones de desviacion del GPS.

Para compensar correctamente la desviacion del GPS:

1. Conduzca el vehiculo a una ubicacion identificable dentro del campo
(por ejemplo, junto a una compuerta, la esquina del campo o enlas
trayectorias de las ruedas del ano anterior).

2. Utilice la ventana de opciones de desviacion del GPS para situar el
vehiculo en el mapa en relacion con estos puntos de referencia fijos.

Para realizar esta operacion con mayor precisiony rapidez, puede
establecer un punto de marca en una ubicacion marcada en el campo.
Posteriormente, cada vez que vuelva al campo, situe el vehiculo en esa
ubicacion marcada, localice el punto de marca en el mapay
seleccionelo. Se abrira una ventana con la opcion "Compensacion de

X
desviacion de GPS" . Al seleccionar esta opcion, el vehiculo se

desplazara a la ubicacion del punto de marca.

La compensacion de desviacion del GPS que se aplica se recuerda
cuando la pantalla se vuelve a poner en funcionamiento. No obstante,
esta compensacion puede dejar de ser precisa si han cambiado las
condiciones. Se mostrara una alarma poco despugs de activar el
sistema que indicara al operario que se esta aplicando la compensacion
de desviacion del GPS. El operario debe entonces decidir si desea
continuar utilizando este factor de compensacion, volver a ponerlo a
cero o realizar de nuevo el procedimiento de compensacion de
desviacion del GPS para obtener un resultado mas preciso para esa
sesion.

@ Informacion ¥ Arrastrar para obtener detalles ¥

N
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Compensacion de desviaciéon del GPS

16.2.2. Fuentes de correccion de alta precision

La compensacion de desviacion del GPS no debe ser necesaria con
fuentes de correccion de mayor precision (por ejemplo, RTK). Sise
utiliza una fuente de alta precision, la compensacion de desviacion del
GPS se debera volver a poner a cero en la ventana de opciones de
desviacion del GPS.



Capitulo 17 — Funciones adicionales
habilitadas

En esta seccion se describe el uso de funciones que pueden haberse
habilitado en la pantalla de configuracion: Sistema / Funciones.

LLas funciones habilitadas tratadas en esta seccion aparecen en la barra
de navegacion.

17.1.Usodelafuncién de control automaticode
seccion
La funcion de control automatico de seccion esta disponible cuando se

ha configurado un instrumento y una ECU, y se ha habilitado la funcion
de control automatico de seccion Sistema / Funciones / Instrumento.

ano

1. Seleccione la funcién Control automatico de seccién ! . Se abrira
la vista pequena de la funcion de control automatico de seccion.

< Control automatico de seccion

7
,/ CONTROL DEL BRAZO

Ja. LIMITE DEL PERIMETRO
. Ilimitado

dd

ol AsC [ @)

« Limite del perimetro: esta opcion establece el tipo de limite del
perimetro en el que se desactivara la cobertura cuando se utilice el
control automatico de seccion.

o Limite del perimetro y Cabecera se definen mediante el menu de
campo. Consulte Definicion de un nuevo perimetro, pagina 177y
Configuracion de una cabecera de trabajo, pagina 184 para
obtener mas informacion.
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« Activacion/desactivaciéon del ASC: activa o desactiva la funcion de
control automatico de seccion en todos los brazos.

17.1.1. Control del brazo

Control automatico de seccion

Modo de control

/
Y4 il 50

Brazo unico

Solapamiento de area cubierta al entrar

E Hil 0.0 m

Solapamiento de area cubierta al salir

- il 0.0 m

« Modo de control: utilice el control deslizante o el teclado numérico
para configurar el modo de control y evitar superposiciones (0) o
brechas (100). Si selecciona la opcion Evitar superposiciones, puede
que haya algunos espacios donde los productos no se apliquen. Si
seleccionala opcion Evitar brechas, es posible que se produzca
alguna superposicion de la aplicacion cerca de los perimetros. El
ajuste predeterminado (50) constituye una solucion intermedia.

« Solapamiento de area cubierta al entrar/al salir: determina la
cantidad de solapamiento que se consigue al entrar o salir de un area
que ya tiene cobertura.

Brazos multiples

Si el instrumento tiene varios brazos, el modo de control y los ajustes de
solapamiento de area cubierta se pueden ajustar por separado para
cada brazo.

Seleccione el brazo necesario antes de configurar los ajustes.
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Control automatico de seccion

<] Boom 1 >

Modo de control

7

Solapamiento de area cubierta al entrar

u Hii 0.0m

Solapamiento de area cubierta al salir

. it 0.0 m
P

Neutralizacién del brazo O

Neutralizacion del brazo desactiva el control de seccion en ese
brazo. Seleccione el brazo que desee y pulse Neutralizacién del brazo.
Debe haber al menos un brazo activado. Utilice
Activacién/desactivacion del ASC en la minivista para desactivar todos

los brazos.

9

249



17.2. Uso de un terminal universal (ISOBUS)

17.2. Uso de un terminal universal (ISOBUS)

Esta opcion permite al operario interactuar con una ECU de tipo
ISOBUS.

El terminal universal es similar a un navegador de Internet. No tiene
contexto sobre 10 que se ejecuta en él. Las interfaces de usuario se
cargan desde los clientes conectados.

No hay un limite practico al numero de instrumentos o clientes que el
terminal universal puede alojar. La funcionalidad esta limitada al disefno
del controlador y el instrumento.

El terminal universal se activa desde Sistema / Funciones / Consola.

1. Seleccione Terminal universal en la barra de navegacion para abrir la
vista pequena.

W e < o =
i P HEY ’com" 0,00 °

Nota: El icono mostrado para el terminal universal varia en funcion
del equipo conectado compatible con ISOBUS.

2. Paraabrir el terminal universal a pantalla completa, maximice la vista
pequena.

250



Capitulo 17 — Funciones adicionales habilitadas

B ! ¥ ¢ R

=
@
@

o 3

] ] J' . ‘, ! ,’_' ¥ ESC oK
@ A
m
D AR s @
Las pantallas variaran segun el equipo ISOBUS.

Se abre la ventana Asignacion de Aux-N (consulte Configuracion
de control auxiliar, pagina 93).

|
i)
LYy

EDe
-

- Se desplaza a la entrada o al boton anteriores.
) Se desplaza ala entrada o al botdn siguientes.

-, Sedesplaza por las configuraciones de trabajo de UT
—  conectadas.

~

e O sale de unaoperacion de edicion o se confirma una alarma de
UT si esta configurada.

ok Oeactivalaentrada o el boton resaltados.
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Uso de la estacion meteoroldgica

17.3. Uso de la estacion meteoroldgica

La opcion de puerto de estacion meteoroldgica esta disponible en
Sistema / Funciones / Consola. Se debe seleccionar el puerto CAN al
que esta conectada la estacion meteoroldgica antes de usarla.

Esta opcion permite la compatibilidad con la estacion meteorologica
AirMar 150WX.

Temperatura exterior
Humedad relativa
Velocidad del viento
Direccién del viento

Tdelta

indice de peligro de incendios

Una vez conectada, tanto la vista pequena como el panel de control
pueden mostrar la temperatura, la humedad relativa, la velocidad y
direccion del viento y Delta T.

Delta T se esta convirtiendo en uno de los indicadores estandar de las
condiciones de rociado aceptables. Refleja la tasa de evaporaciony la
duracion de las gotas. Delta T se calcula restando la temperatura de
bulbo humedo a latemperatura de bulbo seco.

Nota: Los detalles de |la tarea se rellenan automaticamente con los datos
de la estacion meteorologica. Consulte Visualizacion de informacion de
latarea, pagina 147.
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17.3.1. Calibracion de la estacién meteoroldgica
Unavez instalada, es necesario calibrar la estacion meteorologica.

Nota: El vehiculo debe estar en una zona despejada, lejos de
obstaculos, donde sea posible girar en circulos.

1. Apague la estacion meteoroldgicay vuelva a encenderla.

2. Dos minutos después de reiniciar la alimentacion, gire el vehiculo en
un circulo lento (7 - 11 km/h).

Una vez que el vehiculo haya dado 1 vueltay media, comenzara la
calibracion automatica.

3. Realice dos o tres circulos mas sin modificar la velocidad del
vehiculo.

Para obtener mas informacion, consulte la guia del usuario suministrada
por el fabricante de la estacion meteoroldgica.
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17.4. Uso del control de la altura del brazo NORAC

Esta opcion controla automaticamente la altura del brazo por encima del
terreno o del dosel de cultivo. Es necesario que los sensores NORAC y la
unidad de control electronico (ECU) estén instalados.

La opcion de control de la altura del brazo NORAC esta disponible en
Sistema / Funciones - % /Instrumento N Una vez activado,

aparece una vista pequena de NORAC

< Control de la altura del brazo

ALTURA A
100 0cm

— (3 —

[ R ) [ N )

NF AF uWF W BF uF W W

BYYY Cosecha | 37 VYL
1 ]

Nota: La configuracion del sistema de control de la altura del brazo debe
realizarse a través de la pantalla UT. Consulte los manual incluidos con el
equipo NORAC.

Estan disponibles las siguientes opciones:

« Altura deseada: La altura ala que el operario desea colocar €l brazo
durante el rociado en modo automatico.

A Modo automatico: La altura del brazo se controla
automaticamente.

ﬁ Modo manual: La altura del brazo se ajusta manualmente.

« Modo:

o Cosecha: Lee la altura desde las toberas de pulverizacion hasta la
parte superior del dosel de cultivo.

o Terreno: Lee la altura desde las toberas de pulverizacion hasta el
suelo.
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o Hibrido: Utiliza una combinacion de las lecturas del cultivo y del
terreno. Esto es Uutil para evitar grandes movimientos del brazo
para cultivos que son irregulares.
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El administrador del inventario permite al operario buscar y ver los
detalles de los elementos de informacion de la consolay realizar
cambios en estos. Los elementos se pueden eliminar, cambiar de
nombre o copiar en o desde USB. Los datos de tareas de un dispositivo
USB o de TAP también se pueden examinar e importar a la consola.

B
1. Seleccione Administrador del inventario ]h :
I

CATEGORIA Ir—' INVENTARIO EXTERNO
Instrumentos =)’ Ninguno

Apollo MTank MBoom E

DoublePivot
ISO SPRAYER
Pivoted 5 SECTIONS

+ SPRAYER

Cuando se abre, la pantalla muestra una unica lista, que es la lista de
elementos correspondiente a la Categoria seleccionada. Sihay un USB
insertado o la pantalla esta conectada a TAP, al seleccionar una opcion
en la lista desplegable Inventario externo se muestra una vista dividida.
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CATEGORIA . INVENTARIO EXTERNO
a Instrumentos I_ll r_—.*/ USB
Apollo MTank MBoom E. ISO SPRAYER
DoublePivot MD-211 VRC 4 TANKS
1SO SPRAYER NH3drill
Pivoted 5 SECTIONS Pivoted_131213_0652
SPRAYER Pivoted 5 SECTIONS

Rigid_080114_1001

Rigid ECU Spr...tuator Driven

Rigid ECU Spr...r Belt Driven

Rigid_Spreader_Actuator

Rigid_Spreader_BeltDriven

SPRAYER

SPRAYER-2-TANKS

Cuando se muestra la vista dividida, la lista de la izquierda contiene los
datos almacenados en la pantalla. La lista de la derecha muestra los
datos almacenados en el dispositivo externo seleccionado en lalista
desplegable Inventario externo que correspondan a la Categoria
seleccionada.

o USB: Muestralos elementos del USB; anteriormente se mostraban

seleccionando < . Estos elementos se pueden seleccionar,
cambiar de nombre, eliminar o copiar en la consola.

« Seleccionar desde USB: Para seleccionar un archivo zip (que
contenga datos de tareas) o un archivo TASKDATA. XML
directamente en el USB e importarlo ala consola. Consulte
Importacion de una seleccion de datos de tareas desde USB, pagina
265.
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« Seleccionar desde TAP: Para seleccionar un archivo zip que
contenga datos de tareas de TAP e importarlo a la consola. Consulte
Importacion de una seleccion de datos de tareas desde TAP, pagina
267.

Nota: Si utiliza una pantalla XD o X25 y la vista dividida no se muestra (la
lista de la derecha no es visible después de realizar una seleccionenla
lista desplegable Inventario externo), compruebe que el Administrador
del inventario se esta mostrando a pantalla completa (no hay vistas
pequenas abiertas).

Nota: Algunos elementos (como Camposy Tareas) muestran opciones
de filtro adicionales cuando se seleccionan en la lista desplegable

Ve ' o . . .
Categoria. Seleccione ™~ paraver las opciones de filtro. Los filtros se
aplican a ambas listas si se esta utilizando la vista dividida.

Nota: Al filtrar por instrumento 3 se muestra unalista de
instrumentos asociados alas tareas del sistema, no una lista de los
perfiles de instrumentos de esta consola.

==  Seleccionar todos los elementos de la lista seleccionada mas
= recientemente.

Ocultar/mostrar la vista dividida.

, Cambiar el nombre del elemento seleccionado.

-L-l' Eliminar los elementos seleccionados.

. Copiarao desde la pantalla. La accion se realiza en la direccion
=¥ delaflecharesaltada.

l ‘é Elijacomo desea ordenar las listas (ambas listas se ordenaran
siguiendo los mismos criterios).
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Realice una copia de seguridad de todos los elementos del
inventario o de la configuracion del usuario en un dispositivo
USB. Se eliminaran los datos existentes en el USB.

Restaura todos los elementos de inventario o la configuracion
de usuario. Nota: Con esta opcion se sobrescriben los datos del
sistema. Se utiliza para restaurar contenido a partir del USB
donde se harealizado la copia de seguridad. Normalmente la
utiliza el personal de servicio.

Intercambiar datos de tareas. Se utiliza para importar desde
USB, exportar a USB'y exportar a TAP. Consulte Importacion
de un conjunto de datos de tareas desde USB, pagina 266 y
Exportacion de tareas/datos de tareas/informes de tareas,
pagina 260.

Exportar la informacion de diagndstico. Utilicela cuando un
distribuidor solicite la informacion de diagndstico para
evaluarla.
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Exportacion de tareas/datos de tareas/informes de tareas

18.1. Exportacion de tareas/datos de tareas/in-
formes de tareas

Tarea: En Horizon, las tareas se denominaban trabajos. Una tarea se
refiere al trabajo que se realiza en un momento dado en un campo.

Conjunto de datos de tareas: Se refiere a un conjunto de tareasy alos
datos que se utilizan para realizarlas, como limites de campo, pautasy
productos.

18.1.1. Exportacién de tareas a USB

Las tareas individuales se pueden exportar a un dispositivo USB para
transferirlas a otra pantalla Topcon o importarlas a un sistema de
informacion de gestion agricola (FMIS).

Las tareas exportadas se anadiran al conjunto de datos de tareas en el
dispositivo USB.

1. Introduzca el USB en la pantalla.

. . T

Seleccione Administrador del inventario h :

Seleccione Tareas en la lista desplegable Categoria.
Seleccione USB en la lista desplegable Inventario externo.

o K~ o

Seleccione las tareas que se desee exportar en la lista Categoria de
laizquierda.

-
6. Seleccione Guardar elementos seleccionadosenUSB =%,
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Acciones de exportacion

TAREA DE EXPORTACION@ )

RESOLUCION DE
EXPORTACION

High

EXPORTAR EL INFORME S

DE LA TAREA e

AJUSTE AUTOMATICO DE
GAMAS

EXPORTAR ARCHIVOS DEl"'—T_"'[
FORMA el

Cancelar

7. Seleccione Tarea de exportaciény pulse OK.

Nota: Si es necesario, puede utilizar la opcion Resolucién de
exportacion para reducir el tamano de archivo de los datos que vaa
exportar desde la pantalla. Dicha reduccion se consigue mediante la
transferencia de menos puntos de datos, |10 que se traduce en que
los datos de cobertura tienen una resolucion menor.

Si selecciona Exportar archivos de forma, se generaran archivos de
forma de la coberturay el perimetro. Dichos archivos se guardaranenla
ruta USB:\Reports, en una carpeta con la fechay la hora en el nombre.

%

D

N

Antes de extraer el USB, desconéctelo siempre tocando el
icono de Extracciéon de USB (consulte Uso de la barra de
herramientas de la pantalla, pagina 15). Se mostrara un
mensaje de que es seguro extraer el USB. Si esta operacion no
serealiza, el informe puede perderse o danarse.
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Exportacion de tareas/datos de tareas/informes de tareas

18.1.2. Exportacién de informes de tareas a USB

La exportacion de informes de tareas a USB copia los informes PDF en
la ruta USB:\Reports.

1. Introduzca el USB en la pantalla.

7Y
Seleccione Administrador del inventario :h :

Seleccione Tareas en la lista desplegable Categoria.
Seleccione USB en la lista desplegable Inventario externo.

o K~

Seleccione las tareas necesarias para los informes PDF en la lista
Categoria de laizquierda.

-
6. Seleccione Guardar elementos seleccionadosenUSB =% .
7. Seleccione Exportar el informe de la tarea.

8. Seleccione Rangos de ajuste automatico si es necesario: si existen
datos que emplean una leyenda en color, los colores utilizados en el
sombreado del mapa de informe se modifican con el fin de usar la
variacion maxima de colores parailustrar los indices de rendimiento.

Si selecciona Exportar archivos de forma, se generaran archivos de
forma de la coberturay el perimetro. Dichos archivos se guardaranenla
ruta USB:\Reports, en una carpeta con lafechay la hora en el nombre.

18.1.3. Exportacidn de un conjunto de datos de tareas a USB
1. Introduzca el USB en la pantalla.

B
2. Seleccione Administrador del inventario L

3. Seleccione Intercambiar datos de tareas y, a continuacion,
Exportar a USB.
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Aparecera mostrara la siguiente pantalla.

Exportar datos de tareas

Paso 1:

Seleccionar opciones de exportacion de
datos de tareas

VERSION DE EXPORTACION
v4

MODO DE EXPORTACION
Mantener todos los datos de las tareas
después de la exportacion

RESOLUCION DE EXPORTACION
Alta

Cancelar —

El conjunto de datos de la tarea se exporta como XML ISO. La
version de exportacion se puede cambiar a V3 si es necesario.

. Seleccione el modo de exportacion necesario:

o Mantener todos los datos de las tareas después de la exportacion:
Todos los datos de tareas se conservan en la pantalla.

o Eliminar solo tareas después de la exportacién: Las tareas se
eliminan de la pantalla, pero se conservan datos tales como
clientes, fincas, campos, productos e instrumentos.

o Eliminar todos los datos de las tareas después de la exportacion:
Todos los datos de las tareas se eliminan de la pantalla.

Nota: Si es necesario, puede utilizar la opcion Resolucién de
exportacién para reducir el tamano de archivo de los datos que va a
exportar desde la pantalla. Dicha reduccion se consigue mediante la
transferencia de menos puntos de datos, |10 que se traduce en que
los datos de cobertura tienen una resolucion menor.
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5. Seleccione =< vy elijalaubicacion del USB donde desea guardar
los datos.

6. Seleccione =+ paraconfirmar la exportacion.

18.1.4. Exportacidon de un conjunto de datos de tareas a TAP
Los conjuntos de datos de tareas se pueden exportar a TAP. Enlos
datos de la tarea se incluyen el cliente, la finca, el campo (incluido el
perimetro, los puntos de marca, las lineas AB, las curvasy los pivotes) y
la tarea (incluidos los datos registrados).

Antes de utilizar esta opcion, introduzca un nombre de consola e inicie
sesion en TAP. Consulte Configuracion de los ajustes del sistema,
pagina4r.

B
1. Seleccione Administrador del inventario ]h .

2. Seleccione Intercambiar datos de tareas / Exportar a TAP

3. Seleccione el Modo de exportacion necesario:

o Mantener todos los datos de las tareas después de la exportacion:
Todos los datos de tareas se conservan en la pantalla.

o Eliminar solo tareas después de la exportacién: Las tareas se
eliminan de la pantalla, pero se conservan datos tales como
clientes, fincas, campos, productos e instrumentos.

o Eliminar todos los datos de las tareas después de la exportacion:
Todos los datos de las tareas se eliminan de la pantalla.
Nota: Si es necesario, puede utilizar la opcion Resolucién de
exportacién para reducir el tamano de archivo de los datos que va a
exportar desde la pantalla. Dicha reduccion se consigue mediante la
transferencia de menos puntos de datos, |0 que se traduce en que
los datos de cobertura tienen una resolucion menor.

4. Confirme la exportacion.
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18.2. Importacion de tareas y datos de tareas

Las tareas se pueden importar en otra pantalla X o0 en un sistema de
informacion de gestion agricola (FMIS).

18.2.1. Importacidén de tareas desde un USB

1.

o K~

Introduzca el USB en la pantalla.

7Y
Seleccione Administrador del inventario :h :

Seleccione Tareas en la lista desplegable Categoria.
Seleccione USB en la lista desplegable Inventario externo.

Resalte las tareas que va aimportar en la lista Inventario externo de
la derechay, a continuacion, seleccione Importar elementos

seleccionadosalaconsola ™% .

18.2.2. Importacidn de una seleccion de datos de tareas
desde USB

Esta opcion permite importar una seleccion de datos de tareas a partir
de una copia de seguridad de datos de tareas en un USB.

1.

Introduzca el USB en la pantalla.

. . T
. Seleccione Administrador del inventario h .

3. Seleccione Seleccionar desde USB en la lista desplegable Inventario

externo.

Desplacese a la ubicacion del USB que contiene los datos de tareas
necesarios y seleccione OK para confirmar.

La columna de la derecha mostrara los datos de tareas del USB que
se correspondan con la Categoria seleccionada a la izquierda.

. Resalte los datos que desee importar en la lista Inventario externo de

la derechay, a continuacion, seleccione Importar elementos

seleccionadosalaconsola ™% .
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Importacion de tareas y datos de tareas

18.2.3. Importaciéon de datos heredados de Horizon 3 0 4
desde USB

Esta opcion permite convertir los datos heredados de Horizon 3 0 4
(incluidos los productos) en datos de tareas y aimacenar los datos
convertidos en el USB en la siguiente estructura de

archivos: ConvertedlLegacyData / <fecha_del_dia>.

1. Introduzca el USB en la pantalla.

.l
2. Seleccione Administrador del inventario h .

3. Seleccione Convertir datos heredados en la lista desplegable
Inventario externo.

Una vez completada la conversion de datos, la columna de la
derecha mostrara los datos de tareas del USB que se correspondan
con la Categoria seleccionada a laizquierda.

4. Resalte los datos que desee importar en la lista Inventario externo de
la derechay, a continuacion, seleccione Importar elementos

seleccionados alaconsola ¥ .

18.2.4. Importacidon de un conjunto de datos de tareas desde
USB

ATENCION: Al realizar esta operacion se eliminard el conjunto de datos
de tareas existente en la pantalla, incluidos todos los perimetros de
campos, pautas, etc.

1. Introduzca el USB en la pantalla.

. . T
2. Seleccione Administrador del inventario h .

3. Seleccione Intercambiar datos de tareas y, a continuacion,
Importar de USB.
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El botdon de conmutacion % se puede utilizar para buscar
automaticamente el directorio TASKDATA de nivel superior (i
existe) en el USB y enumerar los archivos taskdata.xml que se
encuentren. Si este método no da resultado, es posible buscar
manualmente en el USB para seleccionar el archivo necesario.

4. Seleccione el conjunto de datos de tareas que desee.

18.2.5. Importacién de una seleccién de datos de tareas
desde TAP

Esta opcion permite importar una seleccion de datos de tareas desde
TAP.

Antes de utilizar esta opcion, introduzca un nombre de consola e inicie
sesion en TAP. Consulte Configuracion de los ajustes del sistema,
pagina4’.

. . T
1. Seleccione Administrador del inventario L .

2. Seleccione Seleccionar desde TAP en la lista desplegable Inventario
externo.

3. Seleccione el archivo .zip necesario y confirme. El archivo zip se
descomprime automaticamente una vez importado.
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18.2. Importacion de tareas y datos de tareas

Importar datos de tarea de TAP

— 10.48.26.240 LA

Si es necesario, se puede utilizar el boton de actualizacion E para
actualizar la lista de archivos que se muestran desde TAP.

4. Resalte los datos que desee importar en la lista Inventario externo de
la derechay, a continuacion, seleccione Importar elementos

. =
seleccionados alaconsola ™% .

La columna de la derecha mostrara los datos de tareas de TAP que
se correspondan con la Categoria seleccionada a la izquierda.
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19.1. Mensajes de error comunes

Para muchos errores, aparecera un codigo de error o un codigo de
fallos. Los errores también se pueden ver en la pantalla Estado de
direccion (consulte Estado de la direccion automatica, pagina231) o en
la pantalla de diagndstico, ficha Codigos de problema (consulte la
Visualizacion de diagnosticos, pagina 145).

Los errores enumerados a continuacion son bastante comunesy los
puede corregir el usuario. Para cualquier otro tipo de error o si el
problema persiste, anote siempre el mensaje de error para enviarlo al
distribuidor, incluido cualquier codigo que aparezca.

Cédigo Fallo Accioén Pagina

U1052 |Laversiondel Actualice el firmware. 64
firmware del
subsistema de
direccion es
Incorrecta.

U1054 |Elsubsistemade Apaguey encienda el
direccionestaen controlador de la

modo de fallo. direccion.
U1055 |Esnecesario Apague y encienda el
reiniciar el controlador de la
controlador de la direcciony el vehiculo.
direccion. Espere 20 segundosy
reinicielo.
U1056 |Errorde Repita la calibracion de 157

configuracion del WAS.
controlador de la
direccion.
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Cdédigo Fallo Accidén Pagina

U1061 |[Noseencuentrala |Vuelvaalmenude 104
configuracion del configuracion principal y
parametro del confirme el vehiculo
tractor en el correcto.
subsistema de
direccion.

U1062 |Esnecesario calibrar|Calibre el sesgo de 159
el sesgo de montaje. [montaje. Esto permite

que el sistema se
compense si el receptor
no esta nivelado en el
techo de la cabina.

U1065 |Esnecesario calibrar|Una causa habitual es un 108
el sensor del angulo |cambio de neumaticos, 157
de ruedas. pero no la unica posible.

Confirme las
dimensiones del vehiculo
y, a continuacion, vuelva
arealizar la calibracion.

U1066 |Esnecesario calibrar|Calibre la brujula. 156
la bryjula.

U1067 |Sehadetectadoun [Vuelvaa calibrarla 156

vehiculo nuevo o un
controlador de
direccion nuevo.

brdjula.
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U1068 |El perfil del vehiculo |Confirme que el 105-110
no coincide conla  [subsistema de direccion
configuracion del esté activado.
subsistema de Vuelva al menu de
direccion. configuracion principal y

reinicie el vehiculo y la
direccion.

U1069 |El sensor del volante |Pongase en contacto
de direccion del con el distribuidor.
subsistema de
direccion no esta
configurado.

U1071 |Lapotencia Confirme la cargade la
promedio de AES es |unidad de motor del AES
superior al limite de  |(por ejemplo, la columna
potencia. de direccion es

demasiado pesada, o los
casquillos o cojinetes
estan desgastados).
Pongase en contacto
con el distribuidor.

U1072 |Latemperaturade |Apagueloy deje que se
AES es superioral  |enfrie. Si el problema
limite de persiste, pongase en
temperatura. contacto con el

distribuidor.

U1074 |No seinicio el Gire manualmente el
controlador de volante de direccion un
direccion AES. cuarto de vuelta.
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Cdédigo Fallo Accidén Pagina
U1075- |Erroresde Confirme las conexiones.
U1078 |recepciono Apaguey encienda la
transmision de CAN. |caja de conexiones.
Pongase en contacto
con el distribuidor si el
problema persiste.
U1079 |Elsensor del angulo [Compruebe la conexion
de ruedas esta O sustituya el sensor si
desconectado. esta defectuoso.
Pongase en contacto
con el distribuidor.
U1080 |Elsensor delangulo |Pongase en contacto
de ruedas ha sufrido |con el distribuidor. Es
un cortocircuito. posible que haya que
sustituir el sensor.
U1082 |Alsistemade Confirme el uso de la 145y 256
archivos Compact |memoriaen lavista
Flash le queda peqguena. Puede que sea
menosdel1 % de  |necesario eliminar o
espacio. transferir los archivos
antiguos mediante el
administrador del
inventario.
U3001 |No se hapodido Intente exportar o 256
realizar la importar de nuevo el
transferencia. archivo desde el USB.
U4001 |Errorde Vuelvaacrearlalineade | 203 -208
inicializaciondela  |referencia.
linea de referencia.
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U4006 |No existen Calibre la bryjula, el 156-159
calibraciones validas|sensor del angulo de
del sistema. ruedasy el sesgo de
montaje.
U5001 |Subsistemade Confirme que el 110
direccion no subsistema de direccion
detectado. esté activado.
Confirme que el
interruptor de bloqueo en
carretera, que evitala
activacion en carreteras
publicas, esta
desactivado.
Vuelva al menu de
configuracion principal
para confirmar el sistema
de direccion correcto.
U5002 |Elinstrumentoyla |Confirme que se ha 115
linea de referencia  |elegido el instrumento, el | 169y 188
no estan definidos. |campoy latarea 203 - 216
correctos.
Cree lineas de referencia
Si es necesario.
U5003 |No se pudo activar  |Confirme que el
debido al bloqueo  |interruptor de carretera
del controlador de  |esté apagado.
direccion.
U5004 |No se hadefinido el |Confirme que se ha 115
instrumento. elegido el instrumento
correcto.
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Cdédigo Fallo Accidén Pagina
U5007 |Ladistanciaentre |Lasuperposicion
filas (superposicion |establecida es
del instrumento demasiado grande.
restadadelancho |Cambie la superposicion
del mismo) es enlavista pequenade
demasiado control automatico de
pequena. seccion. Consulte el
manual del controlador.
U6904 |Solo el controlador  |Confirme que la 108-110
de direccion o el configuracion del
vehiculo es vehiculo en la pantalla
articulado, perono |coincide conla
los dos. configuracion del
controlador de direccion.
UB905 |Tipo de maquina Vuelva al menud de 108
desconocido. configuracion principal y
revise la configuracion
del vehiculo.
U8505 |No existe calibracion |Calibre la brujula, el 156 - 159
de fabrica. sensor del angulo de
ruedasy el sesgo de
montaje.
1C8 No hay alimentacion |Confirme las conexiones.

de 12V en el sensor
inercial y el modem.
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19.2. Problemas de conexion a Internet

Sitiene problemas al intentar conectar la pantalla a Internet (con un cable
Ethernet conectado a la parte trasera de la pantalla), realice las
comprobaciones siguientes:

1. Abra el panel de informacion del sistema (consulte Visualizacion de
lainformacion del sistema, pagina 134).

2. EnConsola, compruebe si en la Direccidn IP aparece una direccion
enelintervalo 192.168.0.x (donde x = 0 - 255).

3. Sieste es el caso, desconecte la conexion Ethernet de la parte
trasera de la pantallay reinicie la pantalla. Esto hara que se cambie la
direccion predeterminada y permitira que la pantalla se conecte al
punto de acceso inalambrico.

El problema se debe a un conflicto entre la direccion predeterminada
que utiliza la conexion Ethernet cuando no hay ningun servidor DHCP
Ethernet disponible (192.168.0.10) y la direccion adquirida al configurar
la conexion inalambrica.

275



Capitulo 20 — Glosario

Archivo de forma Un archivo de forma almacena informacion de

Campo
Conjunto de
datos de tareas

Coordenadas
Este/Norte

EGNOS

276

atributos y de geometria no topoldgica de las
caracteristicas espaciales en un conjunto de datos.
La geometria de una caracteristica se almacena
como un archivo de forma (shape) que consta de un
conjunto de coordenadas de vectores. Tiene el
formato: abcd.shp

Area de trabajo definida del tractor.

Se refiere a un conjunto de tareas y a los datos que
se utilizan para realizarlas, como limites de campo,
pautas y productos.

Las coordenadas Este y Norte muestran la posicion
en el Sistema de Coordenadas Universal
Transversal de Mercator (UTM) y la zona del
vehiculo. Estos valores se miden en metros.

Los nUmeros de la cuadricula del eje Este-Oeste
(horizontal) se llaman coordenadas Este y los
numeros de la cuadricula del eje Norte-Sur (vertical)
se llaman coordenadas Norte.

Abreviatura de servicio europeo de navegacion
geoestacionaria, por sus siglas eninglés. Sistema
SBAS europeo desarrollado para complementar los
sistemas GPS, GLONASS y Galileo y que informan
de la fiabilidad y precision de las senales.



EMC

Estacion base

Estacion base
movil

Estacion de

referencia

Firmware

Funcionamiento
parcial

Capitulo 20 — Glosario

Abreviatura de compatibilidad electromagnética por
sus siglas eninglés. La compatibilidad
electromagnética es la ciencia que estudia los
efectos de la interferencia electromagnética. La
EMC pretende garantizar que los equiposy los
sistemas no interfieran entre si 0 no funcionen
correctamente debido a las emisiones.

Receptor GNSS que suministra correcciones
diferenciales a los receptores equipados con GNSS.
También se denomina "estacion base" o "estacion
de referencia”.

Estacion base que puede desplazarse con facilidad
y determinar su nueva posicion por simisma, de
forma que puede continuar funcionando con el
sistema DGPS.

Receptor GNSS que suministra correcciones
diferenciales a los receptores equipados con GNSS.
También se denomina "estacion base".

Programa informatico incrustado de forma
permanente en el hardware de un dispositivo.

Los satélites y las fuentes de correccion requieren
una precision concreta a la hora de calcular la
posicion del vehiculo. Si el sistema no recibe datos
suficientes para calcular la posicion del vehiculo con
la precision requerida, la direccion automatica no se
habilitara. La caracteristica de funcionamiento
parcial permite al sistema ignorar el requisito de
precision de la posicion para que se active la
direccion automatica. Esto resulta Util en situaciones
enlas que no se requiere un alto grado de precision
de la posicion.
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GDOP

GLONASS

GNSS
GPS

GPS diferencial

HDOP

HRMS

Indice de
baudios

Latitud

Abreviatura de pérdida de precision geometrica, por
sus siglas eninglés. GDOP es unindice utilizado
para cuantificar la precision de la geometria de los
satélites GNSS.

Sistema global de navegacion por satélite (GNSS
ruso).

Sistema global de navegacion por satélite.

Sistema de posicionamiento global (GNSS
estadounidense).

Método que usa datos de correccion de servicios
por satélite 0 estaciones de referencia fijas para
aumentar la precision de la sefial GPS. Los satélites
o las estaciones locales de referencia envian datos
de correccion alos vehiculos equipados con
receptores GNSS.

Abreviatura de pérdida de precision horizontal, por
sus siglas eninglés.

HDOP es unindice para cuantificar la precision de la
informacion de posicion horizontal (latitud/longitud)
recibida de los satélites GNSS.

Abreviatura de media cuadratica horizontal, por sus
siglas eninglés. La HRMS ofrece una posicion
horizontal media a partir de la informacion
procedente de los satélites.

Velocidad a la que se transfieren los datos, medida
en bits por segundo.

Distancia de una posicion al norte o al sur del
ecuador medida en grados.

Una latitud de un minuto es igual a una milla nautica
(1852 m). El ecuador tiene una latitud cero.



Linea de

referencia

Longitud

MSAS

NMEA

OmniSTAR

Pauta

Perimetro del
campo
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Linea virtual existente entre dos puntos en un
campo. Lalinea de referencia sirve como referencia
para posteriores operaciones de campo (también
pauta).

Distancia de una posicion al este o al oeste del
meridiano de Greenwich medida en grados. Este
meridiano pasa por Greenwich, Inglaterra, y tiene
una longitud cero.

Abreviatura de sistema de aumento basado en
satélites multifuncionales, por sus siglas eninglés.
Es un sistema SBAS japonés que complementa el
GPS; notificay mejora la fiabilidad y precision de las
senales de GPS.

Abreviatura de Asociacion Nacional de Electronica
Marina, por sus siglas eninglés. Se trata de un
protocolo estandar utilizado por los dispositivos
electronicos para recibir y transmitir datos.

Un servicio comercial (prestado por Trimble
Navigation Ltd) que transmite datos de correccion
GNSS de una constelacion global de satélites
geoestacionarios.

Linea virtual existente entre dos puntos en un
campo. La pauta se utiliza como referencia para
posteriores operaciones de campo (también linea de
referencia).

Limite del campo.
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Red RTK

SBAS

Sesgo de
montaje

Tarea

TopNET Global
D

Asociacion de estaciones base que transmiten sus
datos de posicion a un servidor a traves de Internet
(NTRIP). Los vehiculos de lared RTK (receptores
moviles) también transmiten su posicion al servidor a
través de radio movil. El servidor utiliza los datos de
posicion de las estaciones base y de los vehiculos
para calcular los datos de correccion de cada
vehiculo y transmitirlos al vehiculo a través de radio
movil. Asi se puede determinar la posicion con una
precision de 1-2 cm en tiempo real.

Abreviatura de sistema de aumento basado en
satélites, por sus siglas eninglés. Es un sistema que
permite la ampliacion de unaregion o de un area
amplia mediante el uso de mensajes de difusion por
satélite adicionales. Las fuentes de correccion SBAS
suelen componerse de varias estaciones en el
terreno, que toman mediciones de uno 0 mas
satélites GNSS, asi como de las sefiales de satélite y
los factores medioambientales que pueden afectar a
la senal.

El sesgo de montaje se refiere a si el receptor esta
perfectamente nivelado cuando se instala.

En Horizon, las tareas se denominaban trabajos.
Una tarea se refiere al trabajo que se realiza enun
momento dado en un campo.

Un servicio comercial (prestado por TerraStar GNSS
Ltd) que transmite datos de correccion GNSS de
una constelacion global de satélites
geoestacionarios.



WAAS

WAS
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Abreviatura de sistema de aumento de area amplia,
por sus siglas eninglés. Este sistema SBAS
estadounidense desarrollado por la Administracion
Federal de Aviacion de EE. UU. actia como ayuda a
la navegacion aérea al mejorar la precisiony la
disponibilidad de las senales de GPS.

Sensor del angulo de ruedas, por sus siglas en
inglés.
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actualizacion de software 23
actualizacion del software 98
actualizar el software 98
administrador delinventario 256
alarmas 76
archivo OAF 65
asistencia 42
asistenciaremota 42
balanzas 57
barrade luces 33
base de datos de productos 130
botontarea 166
cabecera 184
calibracion
brdjula 156
direccion 155
errores 164
sensor delangulo de ruedas 157
sesgo de montaje 159
calibracion de la brujula 156
calibracion de la direccion 155
calibracion del sensor delangulo de
ruedas 157
calibracion del sesgo de montaje 159
camaras 52
campo
descargar 173
nuevo 171
salir 173
seleccionar 169
capade cobertura 139
capas delmapa 137
CL-10 99
CL-55 99
colores 153
Configuracion de ISOBUS 91
configuracion de UT 91
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configuracion de Wi-Fi 99
configuracion del sistema 45
configuracion delterminal
universal 91

configuracion regional 28
conjuntode datos de tareas

importacion 266
conservacion delagua 56
consola

barra de herramientas 15

cierre 13

diagndsticos 145

iniciar 12

restablecer 12
contadores de area 55

controlautomatico de seccion 55,

247

control de indice variable 56, 194

control de lineas de siembra 54
controlde seccion 123
interruptor de seccion 126
tiempos 124
control del rendimiento 56
controlador de direccion 110
Controlador de la pantalla del
vehiculo 52, 62
controles de vista 136
controles delusuario 40
CropSpec 56
descripciones de losiconos 6
desplazamiento
ajuste 241
alvehiculo 242
dia/noche 15
diagnostico 145
direccion automatica 53, 231
activacion 238



ajuste 236
cabeceras 222
desactivacion 240
estado 231
solucion de problemas 232
direccion de limite 54, 209
estacion meteorologica 52, 252
fecha 29
giros de cabecera 54
giros en cabecera 222
GPS
compensacion de desviacion 243
correccion de desviacion 175
detalles 142
precision 143
radar 74
receptor 64
salida 73
grupos
pautas 201
guidelock 54
hora 29
Hypro Prostop E 57
idioma 29
implemento
interruptor principal 127
inalambrica 99
informacion de latarea 147
informacion del sistema 134
informe de tarea
exportacion 262
informe de tareas
exportacion por lotes 262
instrumento 22
configuracion 113
crear 116
geometria 120
ISOBUS 118
seleccionar 115
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velocidad 129
interruptor principal 127
latitud 31
licencias 49
imite detarea 177
lineas AB 203
lineas de proyecto 211
lineas de siembra 54,219
longitud 31
menu de campos 169
menu de desplazamiento 241
menu de tareas 188
modo de guiado guidelock 208
nitrogeno 56
nivelde acceso 39
nivelde acceso delusuario 39
nombre de laconsola 47
nombre de la pantalla 47
nombre del cliente 171
nombres de archivo 154
NORAC

alturadelbrazo 57, 254
Novedades 1
NTRIP 70
opciones delmapa 37
panelde control 149
pantalla de guiado 135
pautas 199

copiar 217

curvaidéntica 206

grupos 201

guidelock 208

importar 217

lineas AB 203

lineasrectas 203

pivote central 207

seleccionar 216
perimetro

apartirde archivode forma 181
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ajuste 178
creado 178
quitar 183
puertos serie 75
puntos de marca
ajustar 174
configuracion 90
editar 175
eliminar 175
personalizar 174
Sensor de velocidad LH5000 57
servidor de archivos 51
sistema
diagnostico 145
solucion de problemas 269
solucion de problemas de conexion
alnternet 275
TAP 3
tarea
borrar 193
completar 166
crear 166, 190
importacion 265
pausa 166
regiones 191
seleccionar 188
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exportacion 260
terminal universal 51, 250
tiempo de encendido sin ali-
mentacion 65
tiempos
controlde seccion 124
trafico controlado 53,211
unidades 30
USBWi-Fi 100
UT 250
utiidades 98
VDC 62

vehiculo
antena 112
configuracion 103
crear 105
geometria 108
orientacion 143
seleccionar 104

velocidad delvehiculo 129

vistas pequenas 132

volumen 35

VRC 194

Xlinks 61

XTEND 57

zoomenmapa 141



Capitulo 22 — Advertencias sobre normativas
y seguridad

Términos y condiciones
Nota: Lea detenidamente los siguientes Términos y condiciones.

Términos generales

APLICACION: Al adquirir un producto de Topcon Precision Agriculture (TPA) o de uno de los
distribuidores de TPA, usted acepta los Términos y condiciones descritos a continuacion.

COPYRIGHT: Toda lainformacion incluida en este manual es propiedad intelectual de TPAy se
trata de material protegido por copyright. Reservados todos los derechos. Se prohibe el uso, el
acceso, la copia, el almacenamiento, la visualizacion, la preparacion de trabajos derivados, la
venta, la modificacion, la publicacion, la distribucion o el acceso por parte de terceros de los
graficos, contenido, informacion o datos de este manual sin el consentimiento expreso por
escrito de TPA, y dicha informacion se utilizara exclusivamente a efectos de mantenimiento y
uso del producto. Lainformacion y los datos incluidos en este manual representan un activo
valioso de TPA en cuyo desarrollo se hainvertido una cantidad importante de trabajo, tiempo y
capital, y son el resultado de la seleccion, la coordinacion y la disposicion originales por parte de
TPA.

MARCAS COMERCIALES: ZYNX, PROSTEER, EAGLE, KEE Technologies, Topcon, Topcon
Positioning Systems y Topcon Precision Agriculture son marcas comerciales o marcas
comerciales registradas del grupo de empresas Topcon Group. Microsoft y Windows son
marcas comerciales 0 marcas comerciales registradas de Microsoft Corporation en Estados
Unidos y en otros paises. Los nombres de productos y empresas aqui mencionados pueden ser
marcas registradas de sus respectivos propietarios.

SITIOWEB'Y OTRAS DECLARACIONES: Ninguna declaracion contenida en el sitio web de TPA
o de cualquier empresa de Topcon Group, en publicidad o documentos de TPA, o bien realizada
por un empleado o un contratista independiente de TPA modifica los presentes Términos y
condiciones.

IMPORTANTE: SEGURIDAD: Un uso inadecuado del producto puede ocasionar lesiones o
muerte, danos materiales o un mal funcionamiento del mismo. El producto unicamente debera
ser reparado en los centros de servicio técnico autorizados de TPA. Revise detenidamente
todas las instrucciones y advertencias sobre seguridad y sobre el uso correcto del producto que
se facilitan en este manual, y téngalas siempre en cuenta.

Garantia limitada

COMPONENTES MECANICOS Y ELECTRONICOS: TPA garantiza que los componentes
electronicos fabricados por TPA no presentaran defectos en materiales o mano de obra durante
un periodo de un ano a partir de la fecha original de envio al concesionario. TPA garantiza que las
valvulas, las mangueras, los cables y los componentes mecanicos fabricados por TPANno
presentaran defectos en materiales 0 mano de obra durante un periodo de 90 dias a partir de la
fecha de compra.
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DEVOLUCIONY REPARACION: Durante el periodo de garantia correspondiente, se podra
enviar a TPA para su reparacion cualquier componente mencionado anteriormente que
presente defectos. TPA se encargara de la reparacion o sustitucion del componente defectuoso
sin cargo algunoy se lo devolvera al usuario. El usuario debera abonar los gastos de envio y
manipulacion. Los gastos de calibracion de componentes, mano de obray desplazamiento para
el desmontaje y sustitucion in situ de los componentes no seincluyen en la garantia. La garantia
precedente NO se aplica a danos o defectos resultantes de:

i) desastres, accidentes o0 uso abusivo;
i) desgaste normal derivado de su uso;

(

(

(i) uso 0 mantenimiento inadecuados;

(iv) modificaciones no autorizadas del producto;
(

V) uso del producto en combinacion con otros productos no suministrados ni especificados
por TPA.

El software que acompana a cualquier producto se proporciona bajo licencia para su uso
exclusivo con el producto y no es objeto de venta. El uso del software que se proporciona con
un acuerdo de licencia independiente de usuario final (EULA) se regira por los Términos y
condiciones del EULA correspondiente, incluyendo los relacionados con la garantialimitada, a
pesar de que estos Términos y condiciones estipulen lo contrario.

EXCLUSION DE GARANTI{A: EXCEPTO LAS GARANTIAS MENCIONADAS ANTERIORMENTE,
LAS GARANTIAS PROVISTAS EN UNA TARJETA DE GARANTIA, UN APENDICE O UN
ACUERDO DE LICENCIA DE USUARIO FINAL VALIDOS, ASI COMO ESTE MANUAL, EL
PRODUCTO Y EL SOFTWARE RELACIONADO, SE PROPORCIONAN "TAL CUAL".NO SE
OFRECE NINGUNA OTRA GARANTIAY, EN LA MEDIDA QUELO PERMITA LA LEY, TPA
EXCLUYE TODO TERMINO, CONDICION Y GARANT/A IMPLICITOS CON RESPECTO AL
MANUAL Y AL PRODUCTO, INCLUIDA CUALQUIER GARANT/A, COMERCIABILIDAD O
ADECUACION PARA UN FIN EN PARTICULAR. TPANO SE HACE RESPONSABLE DEL
FUNCIONAMIENTO DE LOS SATELITES GNSS NI DE LA DISPONIBILIDAD, CONTINUIDAD,
PRECISION E INTEGRIDAD DE LAS SENALES DE DICHOS SATELITES.

LIMITE DE RESPONSABILIDAD E INDEMNIZACION: TPA y sus distribuidores, agentes y
representantes no se hacen responsables de los errores u omisiones técnicos o editoriales de
este documento, ni de danos especiales, indirectos, econdmicos, fortuitos o resultantes de la
distribucion, aplicacion o uso de este material, del producto o del software incluido (aun cuando
se hubiera advertido a TPA de la posibilidad de tales danos). Entre los danos de cuya
responsabilidad se renuncia se incluyen, entre otros, la pérdida de tiempo, la pérdida o
destruccion de datos, la pérdida de beneficios, ahorros o0 ingresos, y la pérdida del producto o
danos producidos en el mismo. Usted se compromete a defender, indemnizar y exonerar de
todaresponsabilidad a TPA frente a toda reclamacion, accion, demanda legal, dano, pérdida,
responsabilidad o coste (incluidos los honorarios de los abogados) que se deriven 0 estén
relacionados con (a) el manejo, uso o mantenimiento del producto o del software con fines
distintos alos estipulados en este manual o en los acuerdos de licencia de usuario final vigentes;
y (b) su negligencia, actuacion indebida u omision en relacion con el producto.
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En todos los casos, la responsabilidad de TPA hacia usted o hacia cualquier otra persona por

cualquier reclamacion, pérdida o dafo (por contrato, agravio o de otro modo) se limitara (a

discrecion de TPA) a (a) la sustitucion o reparacion del producto, o (b) al pago de los costes para

sustituir o reparar el producto.

Otro

TPA sereserva el derecho aenmendar, modificar, sustituir o cancelar los presentes Términos'y

condiciones en cualquier momento. Estos Términos y condiciones se regiran e interpretaran

conforme a:

m |as leyes de Australia Meridional si el producto se le vende y suministra en Australia (en cuyo

caso, los juzgados del Tribunal Federal de Australia [Registro de Adelaida] tendran
jurisdiccion exclusiva con respecto a cualquier reclamacion o disputa); o bien

m |as leyes del estado de California, si el producto se vende y suministra fuera de Australia;

m |as disposiciones de la Convencion de las Naciones Unidas sobre los Contratos de la
Compraventa Internacional de Mercaderias no se aplicaran a estos Términos y condiciones.

Toda lainformacion, las ilustraciones y las aplicaciones aqui incluidas se basan en la informacion
mas reciente disponible en el momento de la publicacion. TPA se reserva el derecho a efectuar
cambios en el producto en cualquier momento y sin previo aviso.

Sialguna seccion de los presentes Términos y condiciones careciera de fuerza ejecutoria,
deberainterpretarse de manera que se le confiera caracter ejecutorio y, sieso no fuera posible,
deberaignorarse sin que afecte a la validez y aplicabilidad de los términos y condiciones
restantes.

Informacién sobre mantenimiento

Para obtener informacion sobre mantenimiento, pongase en contacto con un distribuidor local
autorizado de TPA.

Informacidn sobre regulacion de telecomunicaciones
Declaraciéon de conformidad de la FCC (Comisidén Federal de
Comunicaciones) (Estados Unidos)

Se ha comprobado que este equipo cumple los limites para dispositivos digitales de
Clase A, de acuerdo con el apartado 15 de las normas de la FCC. Es probable que el uso
de este aparato en un entorno residencial provoque interferencias perjudiciales; en este
caso, sera responsabilidad del usuario corregirlas.

15.19

Este dispositivo cumple el apartado 15 de las normas de la FCC. Su funcionamiento esta
sujeto alas dos condiciones siguientes: (1) este dispositivo no puede causar interferencias
perjudiciales, y (2) este dispositivo debe aceptar cualquier interferencia recibida, incluidas
las interferencias que puedan causar un funcionamiento no deseado.

15.21

Los cambios o modificaciones realizados en este equipo no aprobados expresamente
por Topcon pueden anular la autorizacion de la FCC para utilizar este equipo.
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15.105:

Se ha comprobado que este equipo cumple los limites para dispositivos digitales de Clase
A, de acuerdo con el apartado 15 de las normas de la FCC. Estos limites estan disenados
para proporcionar una proteccion razonable contra interferencias perjudiciales cuando el
equipo funciona en un entorno comercial. Este equipo genera, utilizay puede irradiar
energia de radiofrecuencia. Sino se instalay se usa de acuerdo con el manual de
instrucciones, puede causar interferencias perjudiciales en las radiocomunicaciones. Es
probable que el uso de este equipo en un entorno residencial provoque interferencias
perjudiciales; en este caso, la correccion de las interferencias sera responsabilidad del
usuario.

Declaracion de conformidad |G (Canada)

Este dispositivo digital de clase A cumple todos los requisitos de la normativa canadiense
para equipos que causan interferencias.

Declaracién de conformidad de CEM de la CE (Comunidad Europea)
Advertencia: Este es un producto de clase A. En un entorno doméstico, este producto

puede causar interferencias de radio, en cuyo caso el usuario podra verse obligado a
tomar las medidas adecuadas.

Declaraciéon de CEM (Australia y Nueva Zelanda)

Este producto cumple los requisitos vigentes del marco de compatibilidad
electromagnética (CEM) de Australia y Nueva Zelanda.

Homologaciones y normas de seguridad

En algunos paises, la homologacion es necesaria para otorgar unalicencia de uso de
transmisores en ciertas frecuencias de banda. Solicite informacion a las autoridades
localesy a su distribuidor. Cualquier modificacion no autorizada del equipo podria anular
lahomologacion, la garantiay la licencia de uso del mismo.

El receptor incluye un médem por radio interno, que posiblemente pueda enviar senales.
Las normativas varian entre paises; por este motivo, solicite informacion al distribuidor o a
los organismos reguladores locales sobre las frecuencias con licencia y sin licencia.
Algunas frecuencias pueden requerir SuUscripciones.

Interferencias de radio y television

Este equipo genera, utiliza y puede emitir energia de radiofrecuencia. Sino se instalay se
utiliza de acuerdo con las instrucciones suministradas por Topcon Precision Agriculture,
puede causar interferencias en las comunicaciones por radio.
Puede comprobar si el equipo de Topcon produce interferencias apagandolo y
verificando si la interferencia se detiene. Si el equipo produce interferencias con una radio
o cualquier otro dispositivo electronico, pruebe lo siguiente:

« Girelaantena de laradio hasta que la interferencia cese.

« Desplace el equipo a uno de los lados de laradio u otro dispositivo electronico.
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« Algje el equipo de laradio u otro dispositivo electronico.
« Conecte el equipo a otro circuito al que no esté conectada la radio.

Para reducir posibles interferencias, utilice el equipo en el nivel de ganancia mas bajo que
permita una buena comunicacion.

Sinecesita ayuda, pongase en contacto con el distribuidor de Topcon Precision
Agriculture mas proximo.

Nota: Los cambios o modificaciones que se realicen en el producto sin autorizacion de
Topcon Precision Agriculture pueden anular la certificacion de CEMy revocar la autoridad
del usuario para utilizar el producto.

Este producto ha sido probado para cumplirlas normativas sobre CEM con dispositivos
periféricos, cables blindados y conectores de Topcon Precision Agriculture. Para reducir
la posibilidad de interferencias con otros dispositivos, esimportante que se usen
dispositivos de Topcon Precision Agriculture entre componentes de sistemas.

Informacidn general sobre seguridad
~, PELIGRO: Es muy importante que leay entienda la informacion que se detallaa
/4 : \ continuacion ademas de lainformacién de seguridad especifica del producto.

Elincumplimiento de las reglas y precauciones de seguridad basicas causan la mayoria de
los accidentes que se producen durante el funcionamiento, el mantenimiento y la
reparacion del producto. Esimportante que esté alerta ante posibles peligrosy
situaciones peligrosas.

Siga siempre las instrucciones que aparecen con un simbolo de Advertencia o Atencion.
La informacion que proporcionan estos simbolos ayuda a disminuir el riesgo de lesiones 'y
danos materiales.

En concreto, siga las instrucciones de los mensajes de seguridad.

Mensajes de seguridad y advertencias

El simbolo de seguridad aparece con las siguientes palabras relacionadas: PELIGRO,
ADVERTENCIA o ATENCION.

Los mensajes que se presentan de esta manera recomiendan seguir precaucionesy
practicas de seguridad. CONOZCALAS y respételas.

~,  PELIGRO: Indica una situacion de peligro inminente que, si no se evita, puede pro-
& vocar LESIONES MUY GRAVES O LETALES.

~,  ADVERTENCIA: Indica una situacién potencialmente peligrosa que, sino se evita,
J puede provocar LESIONES MUY SERIAS O LETALES.

A ATENCION: Indica una posible situacién peligrosa que, si no se evita, puede pro-
& vocar PEQUENAS LESIONES.
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Indicaciones de seguridad

. ADVERTENCIA: NO retire nitape las indicaciones de seguridad. Sustituya las indic-
( ! \ aciones de seguridad ilegibles o ausentes. Su concesionario puede suministrarle
indicaciones de repuesto en caso de que se perdieran o estuvieran en mal estado.

Siha adquirido un vehiculo usado, asegurese de que todas las indicaciones de seguridad
se encuentren en la posicion correcta y sean legibles. Sustituya las indicaciones de
seguridad ilegibles 0 ausentes. Su concesionario puede proporcionarle indicaciones de
seguridad de repuesto.

Seguridad del operador

~,  ADVERTENCIA: Es SU responsabilidad leery comprender las secciones sobre
( ! \ seguridad de este manual antes de poner en funcionamiento el vehiculo. Solo
USTED puede garantizar la seguridad.

Las practicas correctas de seguridad no solo le protegen a usted, sino también a los que
se encuentran a su alrededor. Estudie este manual como parte del programa de
seguridad. Esta informacion sobre seguridad se refiere Unicamente al equipo de Topcony
no sustituye a otras practicas de seguridad laboral habituales.

.  ADVERTENCIA: Asegurese de que el equipo Topcon se desconecta de la ali-
! \ mentacién antes de realizar el mantenimiento o la reparacidn del vehiculo o los
instrumentos.

~,  ADVERTENCIA: Asegurese de tomar las precauciones adecuadas antes de tratar
( : \, consustancias peligrosas. Lea siempre la hoja de datos de seguridad del material
antes de comenzar el trabajo.

~,  ADVERTENCIA: Algunos tableros o protecciones se han desmontado para las ilus-

! \ tracioneso fotografias que aparecen en este manual por razones meramente ilus-
trativas. No utilice nunca el vehiculo si se ha desmontado algin panel o proteccion.
Si es necesario desmontar algun panel o alguna proteccidn para realizar una repara-
cién, DEBERA colocarlos de nuevo antes de utilizar la maquina.

. ADVERTENCIA: Asegurese siempre de bajar al suelo los accesorios del vehiculo
( : \ elevados antes de empezar los trabajos de reparacién o mantenimiento en el
mismo.

~,  ADVERTENCIA: El vehiculo y las piezas del implemento se pueden calentar dur-
( ! \ ante el funcionamiento y pueden estar a presion. Consulte los manuales del
vehiculo para obtener mas informacion.

~,  ADVERTENCIA: Use prendas de proteccién adecuadas para la tarea que tenga
( : \ querealizar en estas condiciones.

~,  ADVERTENCIA: No ponga en funcionamiento el equipo cerca de suministros o

!\ materiales explosivos.
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~,  ADVERTENCIA: Topcon se ha comprometido a llevar a cabo una buena practica

!\ medioambiental y ha reducido al minimo el uso de substancias potencialmente per-
judiciales en sus productos. Sin embargo, siempre es aconsejable no manejar equi-
pos electrénicos dafiados. Este producto de Topcon puede incluir una bateria de
litio hermética. Deseche siempre los equipos electronicos de forma adecuaday

responsable.

Informacion sobre la exposicion a radiacion de radiofrecuencia:

Este equipo cumple los limites de exposicion a la radiacion establecidos porlaFCC e IC
para entornos no controlados. Este equipo debe instalarse y utilizarse a una distancia
minima de 30 cm entre el radiadory el cuerpo del usuario.

Este transmisor no debe ubicarse ni funcionar junto con ninguna otra antena o transmisor.

~,  ADVERTENCIA: Los productos que utilizan un médem inalambrico o una estacion
!\ baseRTK pueden transmitir energia de radiofrecuencia. Solicite informacién a su
distribuidor.

Este dispositivo se ha disenado para funcionar con antenas homologadas de TPA.
Consulte con su distribuidor para obtener mas informacion.
Preparacion para el funcionamiento

« Asegurese de leery comprender la informacion incluida en este manual, asicomo de

conocer los mandos antes de usar el equipo.

o Guarde el manualjunto al equipo.

« Sielequipo se traslada a otro vehiculo, traslade el manual también.

« Consulte en el manual la informacion del vehiculo con el que va a utilizar el equipo y

compruebe que el vehiculo dispone del equipo correcto exigido porlas normativas
locales.

« Asegurese de entender las caracteristicas de velocidad, frenado, direccion,
estabilidad y carga del vehiculo antes de comenzar.

« Antesde empezar el trabajo, compruebe todos los mandos en una zona despejada,
sin personas ni obstaculos.

« Identifique los posibles peligros.
~, ADVERTENCIA: Lamaquinaria de Topcon no debera utilizaria personal que se

& encuentre bajo los efectos de las drogas o el alcohol. Sitoma algun medicamento,

con o sinreceta, consulte a sumédico con respecto a su capacidad de manejar
maquinaria.

Renuncia de responsabilidad

Topcon no acepta ninguna responsabilidad por danos a la propiedad, lesiones
personales o la muerte resultantes del uso inadecuado de sus productos.

Ademas, Topcon no acepta ninguna responsabilidad por el uso del equipo Topcon o la
sefal GNSS para fines que no sean los previstos.
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Topcon no puede garantizar la precision, la integridad, la continuidad ni la disponibilidad
de la senal GNSS.

El operador debe asegurarse de que el equipo esta correctamente apagado cuando no
estaen uso.

Antes de poner en funcionamiento cualquier vehiculo equipado con productos Topcon,
lea atentamente las precauciones de seguridad especificas que se indican a continuacion.

Informacién importante de seguridad

Precauciones y responsabilidades del operador

La pantalla ayuda al operador a conducir el vehiculo, aunque el operador sigue siendo el
responsable de estar alerta y mantener el vehiculo bajo control en todo momento. El
operador es el Ultimo responsable del funcionamiento seguro de este equipo.

Esimportante que se cumplan los requisitos de seguridad cuando la pantalla o cualquiera
de sus componentes estén en funcionamiento. Se debe informar atodos los operadores
o al personal relevante de los requisitos de seguridad.

Seguridad eléctrica

~,  ADVERTENCIA: Sila alimentacién no se conecta correctamente, las personas o el
L : \ equipo pueden sufrir dafios graves.

Cuando trabaje con componentes eléctricos, debe realizar las siguientes acciones:

« Asegurese de que el borne negativo de la bateria esta desconectado antes de
realizar cualquier tipo de soldadura en el vehiculo.

o Compruebe que todos los cables de alimentacion de los componentes del sistema
estan conectados con la polaridad correcta que se indique. Consulte el manual del
vehiculo para obtener mas informacion sobre seguridad.

« Compruebe que el equipo esta conectado atierra segun las instrucciones de
instalacion.
Funcionamientoy riesgo de obstaculos

La lista que aparece a continuacion no es restrictiva ni exhaustiva. Para utilizar la pantalla
con la direccion asistida sobre una linea de referencia predefinida, el operador debe
asegurarse de hacetrlo:

« Enunazonaalejada de personasy obstaculos.

« Enunazona alejada de lineas de alta tension o de otros obstaculos elevados
(identifique cualquier obstaculo en su trayectoria antes de activar la pantalla).

« Enunapropiedad privada sin acceso publico.

o Encampos despejados.

« Fuerade vias de acceso o vias publicas.
Tengaen cuenta que:
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« Esnecesario que el operador conozca la posicion del vehiculo y las condiciones del
terreno entodo momento.

« Eloperadordeberaresponder silas senales de los satélites GNSS o de correccion
diferencial se pierden momentaneamente.

« Lapantallano puede detectar obstaculos (personas, ganado o cualquier otro tipo de
obstaculo).

« Uselapantalla solo en zonas que estén despejadasy sin obstaculos, y mantenga una
distancia adecuada.

« Siaparece cualquier obstaculo en el camino o el vehiculo se sale de lalinea de
referencia, se tiene que desconectar la direccion asistida y pasar a un control manual.

Activacion/desactivacion y control manual
~,  ADVERTENCIA: Asegurese de que el interruptor de direccion esta en posicidon des-
& activada para evitar que la direccion asistida se ponga en marcha de forma acci-
dental. Cuando realice cualquier tipo de reparacién o mantenimiento en el
vehiculo/instrumento, asegurese de que el vehiculo NO se mueve. Desactive la dir-
eccion, ponga el freno y quite las llaves.

El operador debe asegurarse de que el interruptor de direccion esté en posicion
desactivada (es decir, que todos los indicadores LED estén apagados) cuando no se use
la direccion asistida.

El operador debe desactivar la direccion asistida y utilizar el control manual sihay o
aparece un obstaculo en la trayectoria, o si el vehiculo se sale de la linea de referencia
deseada.

Para desactivar la direccion asistida:
« Gire el volante unos grados; O BIEN
« Pulse el botdn de desactivacion de la direccion automatica de la pantalla; O BIEN

« Siutiliza uninterruptor de direccion externo, recurra a él sino consigue desactivar la
direccion asistida mediante las acciones anteriores.

Apagado del vehiculo de forma segura

Antes de abandonar el vehiculo, desactive la direccion asistida y el interruptor de direccion
externo (si se esta usando), y quite la llave del contacto.

Transporte del vehiculo

~,  ADVERTENCIA: Altransportar el vehiculo por vias publicas, el sistema de guiado
& automatico debe desactivarse. Asegurese de que el interruptor de direccion esta
en posicidn desactivada para evitar que la direccién asistida se ponga en marcha

de forma accidental.
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Uso de unaestacion (base) de referencia
~,  ADVERTENCIA: No mueva la estacion de referencia mientras esté en fun-
QS cionamiento. Cuando se mueve una estacion de referencia en funcionamiento,
puede interferir en la direccién controlada de un sistema que esté usando dicha
estacion. Esta accidn podria ocasionar dafos personales 0 materiales.

Se debe informar a los operadoresy al personal afectado de las siguientes precauciones
de seguridad.
« Noinstale la estacion de referencia cerca de cables de alimentacion de alta tension.
« Cuando use la estacion de referencia portatil, asegurese de que el tripode se queda
fijo.
Para obtener el maximo rendimiento del producto

Realice con frecuencia una copia de seguridad de los datos. La pantalla dispone de una
gran capacidad de almacenamiento, aunque limitada. Use la vista pequena de
diagndstico para ver la capacidad disponible. Si se va a alcanzar el limite de la capacidad
de almacenamiento, aparece un mensaje de advertencia.

Tenga en cuenta la compatibilidad de formatos de archivo. Consulte con su distribuidor
los formatos compatibles.

Los productos de Topcon Agricultural Products son resistentes y se han disehado para
funcionar en condiciones arduas. A pesar de eso, si el equipo No se va a utilizar durante un
largo periodo de tiempo, guardelo en un lugar alejado del aguay de fuentes de calor.

Simbolos de alerta
En este manual se utilizan dos simbolos de alerta.
Nota: Informacion adicional.

~,  ADVERTENCIA: Seinal de advertencia que aparece enlas indicaciones de segur-
( : \ idadyeneste mapual que indicg que la informacién es muy importante para su
seguridad. CONOZCALAS y TENGALAS EN CUENTA.
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