—

Orientacion Tecnoldgica de
Tillett and Hague

Manual de referencia para
fabricantes de implementos

Entre-hileras

ERE

Aviso de copyright:
El software de guia y control de vision por ordenador y las
herramientas de configuracion asociadas son propiedad de Tillett
and Hague Technology Ltd

Este producto también hace uso de cédigo de sistema operativo de
dominio publico. Bajo los términos de la licencia publica general de
GNU y/o de la licencia de la Universidad de California, Berkeley
(UCB), las copias del software de dominio publico estan disponibles
bajo peticion.

Descargo de responsabilidad:

Se harealizado un esfuerzo considerable para que los sistemas de
guiay control de Tillett and Hague sean confiables en condiciones
comerciales normales. Sin embargo, es posible que, en algunas
circunstancias adversas, el sistema de guia no pueda funcionar de
forma fiable. Recomendamos que se deje claro al operador que es su
responsabilidad asegurarse de que la maquina esta funcionando de
manera satisfactoria. Si se produce un fallo o se producen dafios
excesivos en el cultivo, debe cesar el funcionamiento y se debe
animar a los usuarios a que se pongan en contacto con su
concesionario o con el fabricante del implemento para obtener
asesoramiento.

Manual V6,9 de septiembre de 2022






Contenido:

1. Introduccion a este manual

2. Descripcion del producto

3. Descripcion general del sistema
4. Seguridad

5. Ensamblaje

Paso 1 — Montaje del médulo del implemento

Paso 2 — Montaje de un potencidmetro de desplazamiento lateral
o de direccion

Paso 3 — Montaje del sensor de proximidad de odometria

Paso 4 — Montaje del sensor de proximidad del elevador

Paso 5 — Montaje de las camaras

Paso 6 — Conexion de la valvula hidraulica, el potenciémetro, la

elevacion y los sensores de proximidad de odometria

Paso 7 — Montaje de la consola

Paso 8 — Enganche al tractor

Paso 9 — Reducir el movimiento lateral

Paso 10 — Nivelacién del implemento

Paso 11 — Conexidén del cable del implemento a la consola

Paso 12 — Conexion del cable de alimentacion

Paso 13 — Conecte las mangueras de suministro hidraulico

Paso 14 — Arranque del tractor y de la consola

Paso 15 — Comprobacion del funcionamiento hidraulico

Paso 16 (opcional) — Activaciéon de las luces de funcionamiento

nocturno o ENCENDIDO mientras se mueve la salida

Paso 17 (opcional): Adicién de una caja de control manual

remoto
Paso 18 (opcional) — Afadir guia de espesores
6. Pantalla de inicio y trabajo: Lo basico
7. Llegar a trabajar en el campo
Paso 1 — Seleccion del archivo de configuracion y el tamafio de
recorte

Paso 2 — Comprobacion de la altura y la inclinacion de la cAmara
en el campoPaso 3 — Funcionamiento inicial y ajuste de la posicion
lateral de la camara

8. Notas sobre el funcionamiento con una maquina correctamente
configurada
9. Pantallas y menus de informacion

9,1 Menu de configuracion
9,2 Informacién y diagnéstico del sistema
9,3 Editor de archivos de configuracion

10. Mantenimiento y almacenamiento

11. Herramientas del menu de servicio (incluido el procedimiento de
actualizacion y copia de seguridad USB)



12.  Solucion de problemas
Caodigos LED parpadeantes
Caodigos de averia de la consola
Diagramas de flujo

Anexo - Sistemas hidraulicos

1. Introduccién a este manual

Este manual se ha escrito para proporcionar a los fabricantes de implementos que
incorporan los sistemas de guia y control de Tillett and Hague en sus productos la
informacion técnica que necesitan.

Este manual no esta disefiado para ser utilizado por los operadores de implementos.
Sin embargo, Tillett and Hague Technology Ltd dan permiso para que los extractos
de este manual sean utilizados por sus clientes en la produccién de manuales del
operador de implementos.

Es responsabilidad del fabricante del implemento asegurarse de que todos los
implementos se venden con la informacion necesaria para un funcionamiento
seguro y eficaz. Tillett and Hague Technology Ltd., previa solicitud, proporcionara
asistencia razonable en el desarrollo de manuales para operadores en inglés y otros
materiales de capacitacion.



2.  Descripcion del producto

Este sistema de guia por vision analiza los datos de las cdmaras digitales para
identificar las hileras de cultivos. Se realiza un seguimiento de las hileras en imagenes
sucesivas y su posicion se utiliza para dirigir un implemento en relaciéon con esas
hileras de cultivo.

El software de Tillett and Hague ha sido refinado durante mas de 17 afios de uso y
desarrollo comercial y hasta la fecha se ha utilizado para guiar mas de 2000
implementos guiados por vision en todo el mundo. La ultima version de este software
se ha cargado en un nuevo sistema de hardware que incorpora tecnologia de pantalla
tactil con una pantalla brillante de alto contraste. Esto proporciona a los operadores
informacion muy visible y facil de usar, incluidas imagenes en vivo con superposicion
grafica. Los procesadores de alta eficiencia y los imagers CMOS producen un
rendimiento de seguimiento de filas lider en el mundo a partir de un paquete robusto
disefiado especificamente que es simple y rentable de instalar.

Hay 3 componentes principales en el sistema.

e Una camara digital (2) o camaras (2/3) montadas en el implemento mirando
hacia adelante a una amplia zona de cultivo que normalmente toma varias
hileras cada una.

e Una consola montada en la cabina (1) que contiene un ordenador para analizar
las imagenes de la camara y encontrar los centros de hilera exactos.

¢ Una caja de control montada en el implemento (4) que aloja la placa electrénica
gue controla las valvulas hidraulicas (6) para el desplazamiento lateral o la
direccion de disco. Esa placa también acepta la entrada de los sensores de
posicion y proximidad (5/7) necesarios para el control de bucle cerrado.
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Diagrama de un sistema de guia entre hileras montado en la parte trasera con
desplazamiento lateral




El sistema utiliza una cdmara a color para seleccionar cultivos verdes y malezas de
fondos que contienen tierra, piedras y basura. (También hay disponibles sistemas
para trabajar con otros colores de cultivo). Las hileras de cultivo se ubican dentro de
una escena haciendo coincidir una plantilla correspondiente al patron de siembra
conocido con las hileras de cultivo tal y como aparecen en la imagen de la camara.
Esa imagen se muestra en directo en la consola con la plantilla superpuesta como
lineas verdes.

Hacer coincidir una plantilla con un &rea amplia de cultivo en lugar de localizar
hileras individuales mejora la fiabilidad, especialmente cuando las partes de esas
hileras no estan presentes u oscurecidas por malas hierbas. La forma de la plantilla
se determina mediante un archivo de configuracion preprogramado para adaptarse
a una geometria de siembra particular y a la configuracién del implemento. Se
pueden crear diferentes archivos de configuracion para diferentes cultivos y
configuraciones de implementos.

El video en directo permite al usuario comprobar si hay una buena coincidencia
entre las filas de plantilla y de recorte, lo cual es importante para un seguimiento
preciso de las filas.

Los botones de la pantalla tactil se activan pulsando con el dedo el area de botones,
gue cambiara a un tono mas oscuro cuando se detecte una pulsacion. Las funciones
de los botones se activan al soltar el dedo.

Pantalla de trabajo de la consola que muestra una imagen de video en directo tipica
para una maquina de 3 camaras con la plantilla superpuesta como lineas verdes
sobre las hileras de cultivo.

Sistema eléctrico

El sistema esté disefiado para funcionar a partir de una alimentacion nominal de
12V V del tractor protegida por fusible a no mas de 20A V para proteccion contra
cortocircuitos. EI consumo de energia para las partes electrénicas, incluida la
consola, es de solo 20W, pero las valvulas de solenoide accionadas por el sistema
aumentaran sustancialmente cuando se activen. El sistema es tolerante a subidas
de tension de hasta 27 V y continuara funcionando durante periodos cortos de hasta
6V V, lo que proporciona continuidad durante el arranque del tractor.



Sistema hidraulico

El sistema normalmente opera 12V valvulas de control direccional 4/3 accionadas
por solenoide, ya sean proporcionales o no proporcionales, que dosifican el aceite
hidraulico en los cilindros conectados a los mecanismos de desplazamiento lateral o
de direccion de disco. Es normal que las valvulas no proporcionales del circuito
hidraulico de los implementos incluyan componentes que faciliten el ajuste manual
de la velocidad de movimiento del cilindro, aunque también es posible hacerlo a
traves del sistema de control hidraulico del tractor. Para mas informacion sobre los
sistemas hidraulicos, véase el anexo 1.



3.  Descripcidn general del sistema - con equipo opcional (lineas
rotas)

Conexion a secciones
direccionadas
adicionales




Nombre de pieza

NUmero de

pieza

1 Terminal montado en la consola/cabina BOX001
2 Maodulo de control del implemento entre hileras BOX002
3 Camara 1l BOX003
7 Cable de alimentacién de enchufe Euro “D” CBL004
8

9

10 Cable de la consola al modulo del implemento CBL001
11 Cable del modulo del implemento a la camara CBL002
12 Sensor de posicidon del potenciémetro lineal SENO002
14 Sensor de proximidad para entrada de elevacion SENO001
16 Cable del sensor del potenciometro CBLO003
17 Cable de entrada del sensor de proximidad CBLO005
18 Mazo de cables de conexion de la valvula CBLO006




3.1 Consola (terminal montado en la cabina) N.O REF.: BOX001
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Operaciones
1 Consola montada en la cabina.
2 Boton de encendido
3 Conexidn del cable de la consola de 12 vias.
4 Toma USB (para la actualizacién/copia de seguridad del sistema a través de una
memoria USB y conexion de teclado)
5 Orificios de montaje VESA (100 x 100 mm)
6 Placa de montaje del pistén. (Bola de 1") Recomendado pero no suministrado
3.2 Caja de conexiones del implemento PN: BOX002
1
2
11
3
5 6 71| 8 9 10
Operaciones

Caja de conexiones del implemento.

Etigueta de conexion de la caja de conexiones.

Conector del cable de la consola principal.

Cable de fuente de alimentacion (12V no conmutado debe estar protegido por fusible
externo a 20 amperios)

Conector del cable de elevacién y plegado (proximidad, lengiieta, microinterruptor).
(Rojo)

Posicion de deslizamiento/direccion (potenciometro de 3-10 kQ o sensor de efecto Hall
12V o 5V) (azul)

Conector del cable del cuentakildmetros. (Entrada del sensor de proximidad/GPS)
(Amarillo)

Conector de camara Ethernet No: 1

O|0| N o O M WIN|F

Conector de cAmara Ethernet No: 2
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10

Conector del cable de la valvula de control. (control de solenoide de 3 amperios)

11

Conector CAN (caja de control de pendiente/espesores de anulacion manual)

3.3 CamERA (lente de 4mm o 6mm mm) PN: BOX003
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Operaciones

Camara Ethernet

2 X M6 roscas de montaje a cada lado

conexién del cable de la camara de 8 vias.

A WIN|F

4mm (gran angular) box003-4 y 6mm (adngulo estrecho) box003-6 opciones de lente

3.4 Cable de consola 6m PN : CBLO0O1-6, CBLO18-6, CBL0O29-6, CBLO39-6

1

Operaciones

Cable de consola de 12 vias [Hembra-Macho] de 6m y 10m longitudes como estandar
CBL0O01-L.

Telar de extension de la consola de 12 vias [Macho — Hembra] 6m mm de longitud
como estandar CBLO18-L.

Telar de extension de consola de 12 vias [Hembra — Macho] 6m de longitud como
estandar CBL029-L.

A W N

Telar de extension de consola de 12 vias en linea [Macho - Hembra] Longitud de 6m
mm como estdndar CBL039-L.

3.5 Cable de cdmara 5m PN: CBL0O02-5

Operaciones

[ERN

Cable de camara, longitudes de 2m, 5m, 7m y 10m mm como estandar CBL002-L.

N

conector macho hembra de 8 vias. (A cAmara)

Conector macho de 8 vias. (A la caja de conexiones del implemento)
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3.6 Desconexion de la camara en el cable de extension del cabezal PN: CBLO13

1 3 5
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Operaciones

1 Cable de camara, 1,5, 2m longitudes disponibles CBL013-L.

2 conector macho hembra de 8 vias (montado en caja), ideal para barra de herramientas
de enganche rapido

3 Conector macho de 8 vias. (A la caja de conexiones-<elimplemento)

4

CBLOO7 CBLO0O4

CBL020 CBLO028

Operaciones

Cable de alimentacidn del tractor opcional (3 metros de largo como estandar) CBL007-
L

Portafusibles (20 amperios max.)

Conector macho D hembra de 3 vias.

Cable de alimentacidon de la caja de conexiones del implemento (3 metros de longitud
como estandar) CBLO04-L.

conector de alimentacién de 2 vias.

Conector macho D de 3 vias.

Cable de alimentacion opcional directo a bateria (variantes 5m y 8m) CBL020-L.

0| |01 AIWIN =

Cable de extension de alimentaciéon CBL028-L.
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3.8 Sensor de velocidad GPS opcional con cable 2m. N.O REF.: SENOO3

1

3

1 Mazo de cables del sensor de velocidad del GPS.

2 conector macho hembra de 4 vias. (Al conector No:7
)

3 Médulo GPS/antena.

3.9 Control colgante de anulacion manual opcional con cable 5m PN: BOX004-5

4

2 3 .
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Control colgante de anulacion manual.

Conector macho CAN de 6 vias.

Movimiento manual Alternar izquierda-derecha.

Interruptor basculante de anulacion manual/guia de la cAmara.

G WINF

5m Integrado PUEDE liderar como estandar

3.10 Caja de conexiones de guia de espesores opcional. N.O REF.: BOX005-5

4

1

5
3

1 Sistema de guia de espesores

2 Sensor de proximidad izquierdo (para detectar el movimiento del brazo de
espesores)

3 Sensor de proximidad derecho (para detectar el movimiento del brazo de
espesores)

4 Conector macho CAN de 6 vias.

5 5m integrado PUEDE llevar como estandar




Mazo de cables de extensiéon CAN 3,11 PN: CBLO19-L, CBLO33-L.
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Operaciones
1 Baja potencia y telar de extension CAN en linea, CBL019-L.
2 Baja potencia y telar de extension CAN (versiébn montada en panel), CBL0O33-L
3 Conector macho CAN de 6 vias. (Al conector CAN No:11 de la caja de

conexiones del implemento)
4 CAN y cable de alimentacion
5 Conector macho CAN hembra de 6 vias. (Al dispositivo CAN)

3.12 Telar de valvulas 2m. N.O REF.: CBLO06-2 7

3

Operaciones

Mazo de cables de la electrovalvula hidraulica basica.

2m Abra los extremos del cable para tomar los enchufes del conector de la valvula de 2
vias.

Conector macho de 8 vias (al conector NO:10 de la caja de conexiones del implemento)

Telar basico con salida adicional para la valvula de descarga hidraulica CBL006-2-W2D

Telar bésico con salida adicional para luces nocturnas CBL006-2-W2L

CBL006-2-W2D2L integra la valvula de descarga 2m y 2m luces de operacién nocturna
en el telar de valvula

~ o0~ |w N |-

Varias opciones de conector disponibles, por ejemplo, DIN, Deutsch DT, etc.

3.13 Luces de funcionamiento nocturno y conjunto de soporte de montaje PN:
BKTO02-2LED
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Operaciones

Luces de funcionamiento nocturno activadas por la pantalla tactil

Lamparas de trabajo LED de X2 12W 1080 limenes

Soporte de montaje universal al poste de la cAmara

A IWINPF

Conector Deutsch DT de 2 vias

3.14 Extension de luz de funcionamiento nocturno y cable adaptador “Y” PN: CBLO17-
L, CBL027-0,25
1

Operaciones

1 Cable alargador de luz de funcionamiento nocturno

2 Conector Deutsch DT de 2 vias hembra

3 Cable de 2 nucleos disponible en varias longitudes (3m, 4m, 5m, 6m) CBL017-
L.

4 Conector Deutsch DT de 2 vias macho

5 Cable adaptador “Y” que permite la conexion a multiples luces CBL027-0,25

3.15 Cable del potenciémetro/sensor de posicién 2m PN: CBLO03-2 y CBLO35-2

w@—\g , >
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Operaciones

[ERN

Cable del sensor de posicién o elevacion/plegado.

Enchufe hembra de 4 vias (al conector NO:5 rojo (elevacion/plegado), NO:6
azul (posicion) caja de conexiones del accesorio)

Cable abierto de 3 nucleos CBL003-L (elevacion, potencidmetro de direccion)

AW

Cable abierto de 4 nucleos CBL035-L (elevacion + plegado, potencibmetro de
direccion + potenciémetro de barra de luces)

Varias opciones de conector disponibles, por ejemplo, DIN, M12, TE3,
casquillo, etc.
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3.16 Sensor de proximidad y cable del sensor de elevacién/velocidad 5m PN: SENOO1

Y CBLOOS

2

Operaciones

Sensor de proximidad NPN con deteccién de metales ferrosos

cable del sensor 5m

Conector macho hembra de 4 vias (al conector NO:4/8 de la caja de conexiones del
accesorio)

Conector M12 al sensor

(G205 WIN |-

12mm orificio de montaje para el sensor

3.17 Elevacidn y plegado, sensor de posicién 1y 2, cable en Y 0,5m. N.O REF.: CBLOO8

(sélo se utiliza cuando se requiere un bloqueo de plegado)

2 3
1
4
Operaciones

Elevacion y plegado, cable en Y del sensor de posicion 1y 2

Conector macho de 4 vias N.O 1 (se conecta a la entrada del potenciémetro de
elevacién/principal)

Conector macho de 4 vias N.O 2 (se conecta a la entrada de potenciometro de
plegado/segundo)

Al W N

Conector macho hembra de 4 vias (al conector NO: Caja de conexiones del implemento
5 (rojo ) /6 (azul))

3.18 Potencidmetro lineal para la posicidon de la maquina PN: SENOO2-L

2

Operaciones

Potenciémetro lineal 5K.

Disponible en tres variantes dependiendo de la carrera requerida 300mm, 500mm,
600mm

Conector M12 al cable del sensor

AWl N

8mm puntos de montaje
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Sensor de posicién giratoria sin contacto 3,19 PN: SENOO5-L + SENO05-M

3

Operaciones

Sensor de posicion sin contacto 5V con cable SENOO5-L.

Sensor de posicion magnético SEN005-M

longitud del cable de 2,5m mm

ArIWIN|F

Se puede conectar directamente a NO: 6 (azul) con conector Deutsch DT

3.20 Sensor del interruptor final de carrera de accién a presion PN: SEN0OO4

¢ 3

Operaciones

Interruptor de fin de carrera SPST

Contactos NA/NC para uso como entrada de elevacion o plegado

Actuador de muelle helicoidal para facilitar el montaje

AWIN(F

Para uso con CBL021-L para conectar al mddulo del implemento NO:5 (ROJO)

3.211S011786 Cable de entrada de velocidad/elevacidn del trag 2 N: CBLO16-A.

3
1
—
Operaciones
1 Conector 1ISO11786 para conexién de velocidad/elevacion del tractor
2 longitud del cable de 4m mm
3 Conector macho hembra de X2 4 vias (al conector NO: Caja de conexiones del

implemento 5 (rojo ) /7 )




3.22 Valvula de control de la direccién hidraulica PN: HYD0OO1

1

Valvula de control direccional de centro abierto

17

Reductor de presion integrado en el bloque colector

Racor de punto de prueba para ajustar la presion del circuito (mandémetro disponible
HYDO003)

Control de flujo para medir la velocidad de la direccion

12V bobinas de solenoide

OOl WIN|EF

Racores BSPP, kit de tuberias hidraulicas disponible si es necesario PN: HYD002
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3,23 Valvula de control de la direccién hidraulica proporcional PN: HYD004

1 Valvula de control direccional proporcional de centro cerrado
2 Bobinas de solenoide proporcionales
3 Racores BSPP, kit de tuberias hidraulicas disponible si es necesario PN: HYD002

3.24 Mddulo de microcontrolador de monitorizacion de condicién PN: BOX012

T

Lo,
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N

Opciones de monitorizacion del estado hidraulico y de pulverizacién

X2 Presién hidraulica, x1 Temperatura, x1 Entradas de obstruccion del filtro (BOX012-
H)

X3 Presién de pulverizacion, x1 Entradas de presién maestra (BOX012-S)

Conector CANbus de montaje en panel para uso con CBL019

AWl N




Placa de entrada/salida opto aislada 3.25 PN: PCBO08

i 0035 i~
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Operaciones

12 canales de entrada optoaislados

Entradas aisladas eléctricamente para activar una Unica salida

12V canal de alimentacién y salida de una sola valvula

dimensiones de la placa de 107mm x 70mm x 20mm mm

QB WIN|F-

orificios de montaje de 4mm x 104,5mm mm
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4. Seguridad

1.

Estas pautas cubren aspectos de seguridad especificos de este producto de
guia. Las maquinas deben operarse de acuerdo con las normas generales de
seguridad y prevencion de accidentes.

El operador es responsable de la operacion segura de la maquina, incluso
cuando la direccion automética esta en funcionamiento.

El sistema de guia solo esté disefiado para guiar implementos agricolas dentro
de campos agricolas.

Al realizar reparaciones o ajustes en un implemento, asegurese de que el
suministro hidraulico esté desconectado y la presién sea cero.

Tenga en cuenta que se pueden generar sefiales de velocidad falsas que
pueden provocar que los discos de desplazamiento lateral/direccion se
muevan inesperadamente. Esto es mas probable si la odometria se genera a
través del GPS, que esta inclinado a la deriva, o a través de la vision por
computadora, especialmente si las personas se mueven en el campo de vision
de la camara.

Nunca realice trabajos de mantenimiento en un mecanismo de desplazamiento
lateral mientras soporta el implemento.

Los mecanismos de desplazamiento lateral y de disco direccionado forman
puntos de pellizco, atrapamiento y corte. Tenga en cuenta estos aspectos al
realizar tareas de mantenimiento.

Compruebe periddicamente el estado de los cables eléctricos, las mangueras
hidraulicas y los racores.

No permita que otras personas viajen o trabajen cerca de un implemento
cuando esté en funcionamiento.

El cable de alimentacion opcional del tractor tiene un fusible de 20Amp V
instalado cerca de los terminales de la bateria. Esto es para proteccidén contra
cortocircuitos y no debe omitirse. Si se conecta a una toma de corriente de 12V
V existente, asegurese de que esté correctamente protegida por fusible.

10.Cuando dirija los cables del mazo de cables y de la fuente de alimentacién,

asegurese de que no provoquen una restriccion o un punto de activacion en
la cabina.
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5. Ensamblaje

Se asume aqui que el implemento esta equipado con un desplazamiento lateral
hidraulico o un sistema de direccion de disco accionado por una valvula direccional
accionada por solenoide 12V que toma menos de 3 amperios cuando se opera.
Ademas, se asume que el circuito hidraulico incluye los medios para regular el flujo
de aceite y, por lo tanto, la tasa de desplazamiento lateral o la direccion. Esto se
puede lograr con el bloque de valvulas suministrado por Tillett and Hague (véase el
anexo), pero hay disponibles otras opciones, incluidas las valvulas direccionales
proporcionales.

Paso 1 — Montaje de la caja de control del implemento

La caja de control del implemento se monta mejor centralmente en el implemento para
reducir la longitud de los cables. La caja de metal es resistente al agua hasta IP67,
pero recomendamos proporcionar una cubierta para proteger contra dafios
mecénicos y lluvia directa. La caja mide 260mm x 160mm x 91mm con orificios de
fijacion de 6,67mm de didmetro en centros de 240mm x 110mm.

Paso 2 — Montaje de un sensor de desplazamiento lateral o de direccion

Asegurese de que el sensor tiene una carrera mayor que el movimiento del
implemento y estd montado simétricamente de modo que la carrera media del sensor
represente la carrera media del implemento. (Las configuraciones de desplazamiento
son posibles, pero mejor evitarlas en aras de la simplicidad). Los potenciometros
deben tener una resistencia de entre 3KQ y 10KQ. Nuestro potencidometro estandar
tiene una carrera de 300mm y una resistencia maxima de 5KQ. También es posible
utilizar sensores de posicion basados en el efecto Hall (12V o 5V).

Paso 3 — Montaje del sensor de proximidad de odometria

Nuestro sensor de proximidad estandar (tipo NPN ) recoge metales ferrosos hasta un
espacio de 4mm. Normalmente se instala en una rueda de control de profundidad a
la que se ha acoplado una placa de radios. En algunos casos, puede ser posible
recoger en las cabezas de los pernos del cubo de la rueda. Recomendamos que se
genere un impulso de velocidad aproximadamente cada 10cm de movimiento hacia
adelante.

Si no es conveniente utilizar la informacion de velocidad basada en el detector de
proximidad, hay tres alternativas. Uno utiliza odometria basada en la visién derivada
de las imagenes de video, otro utiliza un sensor de velocidad basado en GPS y, si
hay disponible una toma ISO 11786 en el tractor, se puede utilizar para suministrar
datos de elevacion y odometria.

Paso 4 — Montaje del sensor de proximidad del elevador

El sensor de proximidad del elevador es idéntico al utilizado para la odometria. Debe
instalarse en una posicion que garantice que detecta metal cuando se levanta el
implemento. Esto se puede lograr montando en una unidad de rueda de control de
profundidad que cae cuando el implemento se levanta o montando en un soporte que
detecta la posicion del enganche de tres puntos. (También se pueden utilizar micro
interruptores/interruptores de laminas). En cualquier caso, es importante que el
sensor de elevacion no se active de forma excesiva mientras esta en posicién de
trabajo, por ejemplo, pasando por encima de una rutina de rueda.



22

Paso 5 — Montaje de las cdmaras

En condiciones normales de funcionamiento, las camaras deben montarse en un
poste vertical a aproximadamente 1,6m m sobre el nivel del suelo en un angulo de
aproximadamente 40 grados con respecto a la vertical (aunque ambos se pueden
refinar durante el proceso de puesta en marcha). Es importante que la cAmara se
sujete de forma rigida y cuadrada con respecto al implemento. Debe montarse sobre
el centro de las hileras de cultivo que se deben seguir. Se puede instalar una segunda
camara en el otro lado del implemento para mejorar el rendimiento en los margenes
del campo donde se puede haber producido un fallo del cultivo o una infestacion grave
de malezas cerca de una cabecera. También ayuda a hacer frente a los brotes de
perforacion convergentes, especialmente cuando se utilizan implementos de control
de secciones.

Paso 6 — Conexién de valvulas hidraulicas y sensores

Dirija los cables y las mangueras con cuidado, asegurandose de que no queden
atrapados ni rozados, lo que permite el movimiento normal, como el desplazamiento
lateral o la elevacion del implemento.

Paso 7 - Montaje de la consola

Monte la consola en la cabina del tractor en una posicion en la que pueda verse
claramente, pero que no obstruya la visibilidad del operador. Cuatro orificios de
montaje de M6 mm en un paso cuadrado de 100mm en la parte trasera de la consola
estan diseflados para aceptar soportes estandar VESA. Recomendamos soportes de
montaje tipo bola y zécalo “RAM”, pero hay otros métodos de montaje disponibles.

Precaucion
e La consola debe protegerse de vibraciones graves.
e La consola es resistente al agua, pero no debe montarse donde esté expuesta
a la lluvia directa

Paso 8 — Enganche al tractor

Coloque el tractor y el implemento en una superficie nivelada. Compruebe que los
brazos de articulacion inferior del tractor estén ajustados uniformemente y que se
enganchen a los puntos de enganche de 3 puntos en el bastidor de desplazamiento
lateral.

Precaucion
e Una vez que el enganche de 3 puntos esté correctamente instalado, detenga
el tractor y aplique el freno de mano.

Paso 9 — Reducir el movimiento lateral libre

Ajuste las articulaciones estabilizadoras para evitar el movimiento lateral de los brazos
de la articulacion inferior y proporcionar al implemento una referencia rigida contra la
que dirigir.

Precaucion
e Para los sistemas montados en la parte delantera de cambio lateral, es
especialmente importante que no haya movimiento lateral en el elevador.



23

e En el caso de implementos de desplazamiento lateral montados en la parte
trasera de gran tamafo, es conveniente utilizar discos fijos fijados a la parte
gue no es de desplazamiento lateral del bastidor, de modo que la seccién movil
tenga una referencia firme contra la que empujar. Esto también reduce las
cargas laterales en el tractor. Cuando se utilizan dichos discos fijos para
mejorar la estabilidad, es aceptable tener una pequefia cantidad de movimiento
lateral en los brazos de articulacion inferior del tractor.

Paso 10 — Nivelacion del implemento

Con la cultivadora en el suelo en su posicion de trabajo, ajuste la articulacion superior
de modo que la cultivadora esté nivelada, de adelante hacia atras y los polos de la
camara estén verticales.

Paso 11 — Conexion del cable del implemento a la consola

El cable del implemento debe tenderse en la cabina del tractor y a través de la
consola.

Precaucion
e No permita que el cable restrinja el acceso o la salida de la cabina, ni que actue
como punto de activacion.

Conecte el enchufe de varias clavijas en la toma de la parte inferior de la consola.
Precaucion
e Tenga en cuenta la alineacion correcta de las lengietas en el enchufe y la toma
y evite una fuerza excesiva al empujar el conector.

Asegurese de que la lengiieta de alineacion y la ranura estan alineadas al
insertar el enchufe en el enchufe

Precaucion
e Sujetar el mazo de cables y las mangueras a la articulacion superior debe
ayudar a mantenerlos alejados de la mayoria de los puntos de enganche.
e Asegurese de que el varillaje se puede utilizar en toda su gama sin estirar ni
rozar los cables ni las mangueras.

Paso 12 — Conexiodn del cable de alimentacion

El cable de alimentacion de la caja de control del implemento debe conectarse a una
de las tomas de corriente auxiliares de 3 clavijas del tractor. Las tomas del encendedor
no son adecuadas. Silas tomas de corriente auxiliares no estan disponibles, se puede
proporcionar un cable para conectar directamente a la bateria. Es importante que este
cable incluya un fusible de 20amp V en el extremo de la bateria para proteger contra
cortocircuitos.

Precaucion
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e Compruebe la polaridad de las conexiones de alimentacién si se ajustan
directamente a la bateria.
o MARRON = +12V
o AZUL =0V

Cuando el sistema esta conectado a la alimentacion de 12V V, el boton de encendido
de la consola parpadeara cada 5 segundos, lo que indica que la consola esta lista
para arrancar. Si no se produce ningun parpadeo, compruebe si hay interrupciones
en las conexiones.

Paso 13 — Conecte las mangueras de suministro hidraulico

Conecte las mangueras de suministro hidraulico de forma que no queden rozadas ni
demasiado extendidas con el movimiento completo de la articulacion. A veces resulta
atil conectar las mangueras al tercer punto.

Paso 14 — Arranque el tractor y la consola

Con el accesorio todavia en el suelo, compruebe que el suministro hidraulico esta
desconectado y que todas las personas estan bien alejadas. Arranque el tractor y, a
continuacion, encienda la consola pulsando el botén durante uno o dos segundos
hasta que se ilumine el botén. Espere a que el sistema se inicie. Después de
aproximadamente 40 segundos de inicio del PC, el menu de inicio deberia aparecer.
Seleccione entre hileras mediante el botén de la pantalla tactil con un simbolo de
hilera de cultivo para acceder a la pantalla de trabajo que incorpora una imagen de
video en directo, como se describe en la seccion 6.

Si el implemento se baja a su posicion de trabajo normal, se mostrara
el simbolo de “parado” (freno rojo) y la barra de velocidad debe indicar
cero. Teniendo cuidado de que el suministro hidraulico esta apagado, Stopped
el giro de la rueda del cuentakilbmetros (si esta instalada) debe
registrar una barra de velocidad verde. Al levantar el implemento, el
simbolo de “parado” debe ser reemplazado por el simbolo de
“‘levantado” (brazos de elevacion amarillos).

Fuera de
funcionamiento

Pantalla de trabajo de la consola que muestra que el implemento esta levantado y
centrado
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Paso 15 — Comprobacién del funcionamiento hidraulico (para valvulas direccionales

no proporcionales)

Si se dispone de ajustes, ajuste el caudal hidraulico del tractor a un nivel adecuado,
normalmente del 5 al 10% del caudal total.

Con el sistema de guiado en funcionamiento, levante el accesorio del suelo y conecte
el suministro hidraulico. Esté preparado para desacoplarse inmediatamente en caso
de producirse una averia.

Desde la pantalla de trabajo toque el boton superior derecho de la pantalla tactil “llave
inglesa” en la pantalla de trabajo. Vuelva a tocar en la misma érea (esta vez marcada
con un simbolo de llave inglesa++) para acceder a la pagina de configuracion
avanzada y diagndstico. Utilice los botones de flecha para mover el cursor hacia abajo
a “Test steering” y toque el botbn RETURN para iniciar un proceso interactivo que
configurard la direccion y le indicara si necesita algun ajuste. La izquierda y la derecha
se definen cuando se mira hacia adelante en la direccion de desplazamiento.

Al final de la prueba, el desplazamiento lateral o los discos dirigidos deben
centralizarse.

Si desea probar la direccion manualmente, vuelva a la pantalla de trabajo utilizando
el boton LOOP BACK vy toque el boton etiquetado como “MANUAL”. La
direccién/desplazamiento lateral hidraulico se encuentra ahora en modo manual y se
puede accionar mediante los botones de la pantalla tactil etiquetados con flechas
izquierda y derecha. Cada vez que se pulsa un botén, el desplazamiento
lateral/direccion se desplaza en un 7% de su recorrido. Si se presiona y suelta
repetidamente (pero no se mantiene), se producira un desplazamiento continuo hasta
el final de la carrera indicada por una barra vertical roja. Este procedimiento se puede
utilizar para comprobar que el flujo hidraulico esta en la direccion correcta y que la
velocidad de desplazamiento lateral es correcta. Una velocidad de desplazamiento
lateral normal seria de 0,1m mm/s (por ejemplo, 3s mm para recorrer una carrera de
0,3m mm). Para volver al modo automatico normal, presione el mismo botén (ahora
con “CAMARA” resaltada) nuevamente. El disco/desplazamiento lateral permanecera
en la posicion en la que se colocé bajo control manual hasta que el implemento se
baje y se levante de nuevo, o la maquina comience a moverse hacia adelante.

Precaucion

e El desplazamiento lateral/desplazamiento del disco completamente hacia un
lado al levantar el implemento puede indicar que el suministro hidraulico esta
conectado de forma incorrecta.

e Las oscilaciones rapidas del disco/desplazamiento lateral hacia adelante y
hacia atrds sobre la posicion central indican que el caudal hidraulico es
demasiado alto. El control de flujo del tractor debe estar bajado. Como
alternativa, si esta instalada, se puede ajustar la valvula de control de caudal
hidraulico en el accesorio.

e El mensaje “Flujo de aceite inverso” a veces puede activarse falsamente si el
control de flujo hidraulico de desplazamiento lateral esta completamente
cerrado.

e Ajuste la valvula de control de caudal Unicamente con el accesorio en el suelo
y el motor del tractor apagado.
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Paso 15 — Comprobacién del funcionamiento hidraulico (para valvulas direccionales

proporcionales)

El procedimiento para comprobar el funcionamiento hidraulico proporcional es el
mismo que para una valvula no proporcional, excepto que los movimientos de
secuencia iniciados por la funcion “Prueba de direccion” incluyen un movimiento
adicional de carrera completa para calibrar la velocidad del cilindro de direccion.

Si la prueba de la direccidon con una valvula proporcional no se comporta como se
espera, compruebe que la placa de circuitos del modulo del implemento es de la
version 2,6 o superior (consulte el texto blanco de la pantalla de seda en la parte
superior derecha) y que el interruptor No3 del interruptor DIP de 8 vias esta activado
(posicion superior).

Paso 16 (opcional): Activacion de las luces de funcionamiento nocturno o de la salida

ON mientras se mueve

Ademas de las salidas de la valvula de direccion, el modulo esta equipado con una
salida adicional que se puede configurar para que se active automaticamente al
moverse, lo que puede resultar util para pulverizar, o bien para activarse manualmente
desde la consola. Este ultimo esté destinado a activar las luces nocturnas. El modo
en el que funciona el médulo esta determinado por un interruptor DIP montado en una
placa de circuitos dentro del médulo del implemento.

Para los modelos con 6 interruptores, gire el interruptor No3 a la posicion ON (arriba)
para activar el control de iluminacién desde la consola y para los modelos con 8
interruptores, gire el interruptor No5 a la posicion ON (arriba).

] HENE 0.
1 2 3 4 5 6

Paso 17 (opcional): Adicién de una caja de control manual remoto

Para agregar una caja manual remota, conecte el cable de salida en la toma CAN del
modulo del implemento. Asegurese de que el cable se dirige de forma que no se
estiren ni se solapen los puntos.

Con el interruptor de la caja manual en la posicion DESCONECTADA, el sistema
funcionara normalmente. Cuando el cuadro manual estd activado, se muestra un
icono manual en lugar de la barra de desplazamiento fina y la guia de visién se
detiene. El interruptor basculante central controla ahora el desplazamiento lateral.
Con la palanca hacia la izquierda, el desplazamiento lateral se mueve hacia la
izquierda y cuando se empuja hacia la derecha se desplaza hacia la derecha. Al
apagar la caja, se reanuda la guia visual.
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Paso 18 (opcional) — Afiadir guia de espesores

La guia de espesores requiere que se instalen espesores mecanicos o “varillas” a
ambos lados de una hilera de cultivo maduro de manera que la desviacion de la
alineacion central haga que uno u otro de los espesores se desvie. Esta deflexion se
detecta mediante un detector de proximidad conectado a la caja de espesores. Se
deduce entonces que se requieren dos sensores de proximidad por fila. Uno detecta
la desviacion a la izquierda y la otra a la derecha.

Nuestras cajas de espesores tienen entradas para cuatro detectores de proximidad,
de modo que una caja puede obtener informacion de guia de hasta dos filas. Para
obtener mas detalles sobre la implementacion de la guia de espesores, solicite
nuestro folleto sobre este tema.

El disefio mecanico de los espesores debe reflejar la aplicacion, pero deben ser
relativamente ligeros y montarse lo mas adelante posible con un cable en el perfil para
ayudar con la alineacion inicial. La distancia de banda muerta entre los puntos en los
gue se activan los sensores se ajusta mejor para adaptarse al crecimiento del cultivo.
En principio, se puede utilizar una disposicion similar para rastrear una cresta o surco
del suelo. Los detectores de proximidad pueden organizarse mecanicamente de

varias maneras diferentes, por ejemplo:

Ipterruptor/sens Interruptor/sens

or izquierdo de or derecho de
direccién direccion

| | | |

or izquierdo de
direccidn

or derecho de
direccién

i) I I S S S S S S -
- . S S S S e e . ..

l
l
l
l
l
Interruptor% [ mruptor/sens
l
l
l
l
l
'

Los detectores de proximidad deben conectarse a la caja de espesores segun el
diagrama que se encuentra dentro de la tapa de la caja.

Conecte el cable de salida de la caja de espesores en la toma CAN del mdodulo del
implemento. Asegurese de que el cable se dirige de forma que no se estiren ni se
solapen los puntos.

Para seleccionar la guia de espesores, pulse el botdon manual de la pantalla tactil dos
veces hasta que aparezca el icono de guia de espesores en lugar de la barra de
desplazamiento fina. Cuando se muestra este simbolo, los espesores proporcionan
una guia. Para reanudar la guia visual, vuelva a pulsar el mismo botén de la pantalla
tactil.

La maguina ya esta lista para ser llevada al campo.
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Antes de continuar, vale la pena familiarizarse con la pantalla de trabajo.

6. Puesta en marcha y trabajo de las reglas: Los conceptos basicos

Pantalla de inicio.

Para encender el sistema, pulse el boton de la consola durante uno o dos segundos
hasta que se ilumine el botén. Después de algun texto de inicio del PC, se muestra al
usuario una pantalla de inicio que ofrece la opcion de iniciar el sistema de guia entre
filas, ir directamente al editor de archivos de configuracion, abrir el menu de
herramientas de servicio o apagar.

Para acceder a la pantalla de trabajo de guiado entre hileras, pulse el boton de la
pantalla tactil con el simbolo de hilera de cultivo. Cuando se detecta una pulsacion, el
botdn de la pantalla tactil se oscurece, aunque la funcion solo se activa cuando se
suelta el dedo.

La pantalla de trabajo tiene las siguientes caracteristicas:

Imagen de video de camara en directo sobre la que se superponen dos conjuntos
de marcas. Las primeras son lineas verdes que representan la plantilla con la que
coinciden las filas de cultivo. El segundo son una serie de ocho cruces dispuestas
de arriba a abajo de la imagen. Estos representan el grado de alineamiento de la
plantilla en diferentes niveles de la imagen. Las cruces azules indican una buena
coincidencia. Las cruces amarillas y rojas indican una coincidencia deficiente.

Los sistemas que funcionan con varias camaras mostraran video en miniatura en
directo en la parte superior de la pantalla.

Al tocar brevemente una miniatura, se selecciona esa imagen para la pantalla
principal y otros parametros, como los desplazamientos, se relacionan con la
seccidn en la que esta instalada la camara. Alternativamente, el botén etiquetado
con un grafico de camara mdultiple alterna entre las miniaturas para una
visualizacion a tamafio completo.

Al tocar y mantener pulsada una imagen, o su miniatura, se detienen las imagenes
de esa camara que se utilizan como guia, lo que hace que la guia dependa
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Gnicamente de las camaras restantes. Cuando una camara se desactiva de esta
manera, una cruz roja se superpone sobre la imagen que permanece en vivo. Al
tocar y mantener pulsado de nuevo, se restablece la funcion normal.

Al tocar brevemente las imagenes de video principales, se cambia al modo de
video de pantalla completa. La guia continla en este modo, pero los simbolos de
informacion, la velocidad, el indicador de posicion, etc. estan oscurecidos. Si
vuelve a tocar, se volvera a la imagen de tamafio normal.

Un indicador de calidad de la imagen en el pie de la pantalla que proporciona
una indicacion relativa del rendimiento de seguimiento probable. Cuanto mas
alta sea la barra verde, mejor. Una barra baja indica que la plantilla no
coincide correctamente o que las hileras de cultivo estan mal definidas. En la
mayoria de las circunstancias, la guia funcionara hasta una indicacion de
aproximadamente el 20%, aunque con una precision reducida.

Si el color personalizado esta activado, se muestra un simbolo de planta en
la parte superior y a la derecha del indicador de calldad de imagen. Su color
refleja la eleccion de color personalizada [ '
utilizada para detectar plantas de cultivo. Por
ejemplo, una pequefia desviacion del verde
estandar (0O en esta escala) hacia el azul (por
ejemplo, 30) puede mejorar la deteccion de
algunas brassicas y alios.

Al tocar el simbolo de la planta, aparece una
herramienta de ajuste.

En esa herramienta emergente, al tocar la propia banda de color, se selecciona

un sesgo de color. Para realizar un ajuste preciso, utilice los botones de
flecha.

Si las luces estan configuradas, se muestra un simbolo de bombilla en la
parte inferior derecha de la barra de calidad de imagen. Al tocar el simbolo
se encienden las luces y la bombilla se ilumina en amarillo. Para activar la
opcion de luces, consulte la seccion 5 paso 16.

Simbolos de informacion en la parte inferior izquierda de la pantalla:

o Si el error estimado en la posicion lateral supera los 25mm, se muestra
un tridngulo de advertencia que indica un seguimiento deficiente. El
namero entre las flechas es la seccion a la que se aplica la advertencia.
Al ver esta advertencia, los usuarios deben comprobar el rendimiento en
el terreno. Si esta activado, el triangulo de advertencia ira acompafiado
de un aviso acustico.

o Se muestra un simbolo de elevacion del implemento si se recibe una
sefial de elevacion.

o Sielimplemento esta abajo pero no se mueve, se muestra un simbolo
rojo circular con freno.

o Unrayo dentro de los soportes indica que una valvula de direccion esta
en un estado de circuito abierto

o Un pararrayos con conductos radiantes indica un cortocircuito directo en
la vélvula de direccion

o Un tridangulo de advertencia CAN con un “?” o0 “I” Se han indicado
mensajes CANbus desconocidos, en conflicto 0 descartados que sugieren
problemas de conexién CAN
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o Un indicador de velocidad a la derecha muestra la velocidad de avance que
debe coincidir con la velocidad del tractor. De forma predeterminada, la barra
de velocidad es verde hasta 11kph y roja sobre 15kph, lo que normalmente es
un limite de funcionamiento razonable, aunque la guia continuara a
velocidades mas altas.

o Un punto verde y chevrones rojo/verde debajo de la imagen indican el
desplazamiento lateral o la posicién de direccion del disco. Un galén rojo con
una barra vertical indica que se ha alcanzado el limite de recorrido. Esto no
debe permitirse durante periodos prolongados.

o El indicador de desviacion fina muestra la cantidad de sesgo izquierdo o
derecho establecido por el usuario. Esto se utiliza para compensar la
desalineacion menor de la camara lateral, pero también puede ser util en
pendientes laterales. De forma predeterminada, el desplazamiento fino tiene
seis pasos 1cm en cualquier direccion, aunque el numero y el tamafo de los

pasos es configurable.
Offset
-
—~——

o Es posible invertir el desplazamiento fino aplicado en una sola prensa,
utilizando la herramienta de inversion de desplazamiento fino que se
puede activar desde la pagina de informacion y diagnostico del sistema.

Sin movimiento

Pantalla de trabajo en funcionamiento pero inmovil

La funcion de los botones de la pantalla tactil situados a la derecha de la
pantalla se indica a continuacion:

e Simbolo de llave inglesa, este boton accede al menu de configuracion (seccion
9).

e Simbolo de camara doble en sistemas multicamara y en blanco para sistemas
de camara unica. Este boton de la pantalla tactil alterna entre las camaras que
afectan a la imagen principal mostrada y el contexto de desplazamiento fino.
De forma alternativa, al pulsar una imagen en miniatura también se
seleccionara para la visualizacién a tamafio completo.

Las camaras adicionales se utilizan normalmente para proporcionar
informacion adicional de orientacion, pero es posible configurar el sistema para
gue una camara o camaras adicionales proporcionen una funcion de CCTV.
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Consulte “Configuracion disponible en el editor avanzado” para obtener
instrucciones sobre cémo lograrlo.

<— mueve el desplazamiento fino a la izquierda 1cm, o cuando esta en modo
manual, los movimientos laterales / direccién 7% a la izquierda.

— mueve el desplazamiento fino a la derecha 1cm, o cuando esta en modo
manual, los movimientos laterales / direccion 7% a la derecha

Boton de la pantalla tactil etiquetado con camara — El grafico de mano
desactiva la direccion de vision y permite al usuario moverse a la izquierda o a
la derecha manualmente en pasos del 7% de la carrera del sensor de posicidén
por cada pulsacién de los botones de flecha. Para las maquinas con direccion
de disco con un bastidor de deslizamiento libre, esto se logra dirigiendo
automaticamente los discos para mantener la posicion de deslizamiento
deseada. Para evitar dafios mecanicos, estas funciones solo funcionan cuando
se levantan o se mueven.

En el modo manual, las lineas verdes que representan la plantilla y las cruces
moradas se bloquean en la pantalla mientras se conserva una imagen de video
en directo. Son Utiles para ajustar cAmaras (seccion 7).

Vuelva a la guia de vision pulsando de nuevo el mismo boton, ahora etiquetado
con la mano — grafico de la camara. De forma predeterminada, los
discos/desplazamiento lateral permanecen en la posicion en la que se
colocaron manualmente hasta que se inicia el movimiento de avance con guia
visual 0 se detecta una elevacion del implemento. El dltimo centralizara el
desplazamiento lateral/discos. Como alternativa, los sistemas can configurarse
de forma que los discos/desplazamiento lateral se centralicen al entrar en
modo manual (seccién 9,3).

Para las maquinas de desplazamiento lateral de una sola seccion, el control
manual se mantiene de forma predeterminada cuando se avanza con una
pantalla de seguimiento normal que se muestra para que el operador pueda
ver si es probable que la guia visual tenga éxito. También es posible configurar
el sistema desde la pagina “Informacion y diagndstico del sistema” para activar
automaticamente la guia de la cdmara en cuanto se detecta movimiento.

Para maquinas con espesores de guiado mecanico instalados, el boton del
modo de guiado cambia entre el modo manual, el modo de espesores y el
guiado por vision. En el modo de guia manual o de espesores, la barra
deslizante de desplazamiento fino se sustituye por un simbolo grafico que
indica el modo en uso.

Al pulsar el boton de la pantalla tactil con una imagen del logotipo de la casa,
podra volver a la pantalla de inicio

Desde la pantalla de inicio, al pulsar el boton de la pantalla tactil con el
logotipo del interruptor de encendido, se accede a una pantalla de apagado
desde la que puede confirmar el apagado.
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7. Llegar a trabajar en el campo

Para garantizar una buena orientacion, es importante quela plantilla, como se ilustra
en las lineas verdes, recorte las filas tal y como aparecen en la imagen de video en
directo. Los siguientes pasos describen como obtener la mejor coincidencia y, por lo
tanto, lograr la mejor orientacion.

Consejo: Durante los primeros cientos de metros de funcionamiento después de
la puesta en marcha, el sistema de guia aprende un término que compensa los errores
menores en la orientacion de la cdmara. Siempre que sea posible, recomendamos
gue las series de configuracién (paso 3 a continuacion) se realicen en el cultivo
mostrando las filas més claras disponibles para que este término, conocido como
“‘inclinacién de la camara”, se aprenda lo mas rapido y con la mayor precision posible.
Las hileras de alta visibilidad también ayudan a realizar comprobaciones manuales
de alineacién (paso 2). También recomendamos evitar las pendientes laterales
durante el funcionamiento inicial. Una vez que la configuracion estd completa, se
pueden abordar situaciones mas desafiantes. También es posible ver la inclinacion
de la cAmara y restablecerla manualmente (consulte la seccién 9,3).

Paso 1 - SeIecuon deI archivo de conﬁgurauon y el tamafo de recorte

o Tillett

En la pantalla de trabajo, pulse el boton de configuracién de la pantalla tactil con el
simbolo de una llave inglesa. Esto cambia la pantalla a la pantalla de configuracion.

Ajustar la configuracion
Pecpeiio ~Bem » Hediano ~15cm 4 Grande ~308cm
« Carvots Lettuce Wheat
Verde Rojo G &R

Camara 0:
5 Hileras, Espacio 30.0cm
Altu a 1.9, Look ahead 0.55M
Delate de los cultivadores 0004
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La linea superior de esta pantalla indica los ajustes de tamafio de cultivo (altura) en
las categorias de pequefio, mediano y grande. Las alturas asignadas a estas
etiquetas varian segun la altura de la camara y se muestran. Asegurese de que la
opcion resaltada se corresponde con el cultivo en el que esta trabajando.

Compruebe que los ajustes del archivo de configuracion seleccionado sereproducen
en la parte inferior de la geometria de recorte de coincidencia de pantalla. Por ejemplo,
gue el nimero de filas visualizadas por la cAmara corresponde al nUmero que se esta
rastreando y que el espaciado entre filas en el suelo corresponde a los niumeros de la
pantalla.

Ademas, asegurese de que los ajustes del archivo de configuracion seleccionado
coinciden con el numero de camaras instaladas.

Si la geometria del implemento o del cultivo no coincide con los ajustes del archivo de
configuracion seleccionado, seleccione una configuracion alternativa. Si no hay
disponible una configuracion adecuada, consulte la seccion 9,3 para obtener
instrucciones sobre coOmo crear una.

Para volver a la pantalla de trabajo, pulse el boton de la pantalla tactil etiquetado con
una flecha de bucle hacia atrés.

Paso 2 — Comprobacién de la altura y el angulo de inclinacién de la cdmara en el
campo

Dibuje el cultivo y coloque el cultivador en una seccion tipica de hilera de cultivo. La
cultivadora debe estar nivelada y ajustada sobre las hileras con la mayor precision y
rectas posibles con la camara a su altura de funcionamiento normal (como se muestra
en la pantalla “Set up”).

Presione el boton de la pantalla tactil etiquetado como “Manual”, las lineas verdes
superpuestas que representan la plantilla deben bloquearse en el centro de la
pantalla.

Las lineas verdes superpuestas sobre la imagen en tiempo real deben alinearse con
las filas de recorte, como se muestra a continuacion.

Consejo
Si las hileras de recorte son dificiles de ver en la imagen de video en directo, puede
mejorarlas colocando objetos de alta visibilidad, como una tira de madera,
exactamente sobre la linea central de la fila.

Precaucion

Si las lineas verdes superpuestas no son simétricas en la pantalla (en mas de 3
grados), es posible que sea necesario restablecer el valor de inclinacion de la camara.
Consulte el menua de configuracion y diagnostico avanzado de la seccion 9.
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Si las lineas verdes aparecen mas estrechas o méas anchas que las hileras de cultivo
reales, compruebe el “tamafo de cultivo” seleccionado en la pantalla
“CONFIGURACION” y cambie si es apropiado. Si esto no resuelve el problema, puede
ser que la altura de la camara (medida desde el centro de la lente hasta el nivel del
suelo) no coincida con la cifra que se muestra en la pantalla “Configuracion”. La mejor
solucion es medir la posicidn correcta y mover la camara en consecuencia. Una
alternativa menos precisa, pero a veces satisfactoria, es ajustar la altura de la camara
hasta que la “imagen” se vea correcta como se ilustra a continuacion:

Configuracién de la cAmara de campo mediante laopcion c e

Sila camara es demasiado baja, la plantilla aparecera
mas estrecha que las hileras de cultivo. En este caso,
levante la camara.

Si la camara es demasiado alta, la plantilla aparecera
més ancha que las hileras de cultivo. En este caso,
baje la camara.

Si la plantilla coincide con la pantalla central, pero no en la parte superior o inferior,
compruebe que el implemento esta nivelado. Si se trata de la inclinacion de la camara,
es posible que sea necesario ajustar el angulo.

Si las lineas de la plantilla parecen mas estrechas
gue las filas de recorte en la parte superior de la
imagen, pero mas anchas en la parte inferior, gire la
camara hacia arriba para que se vea mas adelante.
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Si las lineas de la plantilla aparecen mas anchas que
las filas de recorte en la parte superior de la imagen
pero mas estrechas en la parte inferior, gire la cAmara
hacia abajo para que se vea menos adelante.

El mejor seguimiento se lograra cuando las lineas de plantilla estén centradas en
todas las filas que se estan realizando el seguimiento.
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Configuracion de camara alternativa mediante la opcion de medicién
No siempre es conveniente configurar la camara en un campo con cultivo.

También es posible, y a menudo es mas preciso, alinear la camara mediante la
medicion de la siguiente manera:

Desde la pantalla de trabajo vaya a la pantalla “Set up” tocando el boton de llave
inglesa. Seleccione el archivo de configuracion que desee utilizando los botones de
flecha (el texto azul se vuelve blanco cuando se selecciona). Tome nota de las
distancias llamadas “mirar hacia adelante” y “altura de la camara”.

Una vez comprobado que el implemento esta completamente bajado y a su
profundidad de trabajo normal, ajuste la altura de la camara de modo que coincida
con la cifra indicada en la configuracion. Ahora marque un punto en el suelo
directamente debajo de la lente de la camara (idealmente usando un plomero). Desde
ese punto, mida hacia adelante a lo largo del suelo y coloque un objeto a la distancia
de “Mirar hacia adelante” como se ilustra en el diagrama de abajo. Vuelva a la pantalla
de trabajo y seleccione el modo manual. Apareceran cruces moradas en la imagen.
Ajuste la inclinacion de la camara para que los cruces se alineen con el objeto
colocado a la distancia de “mirar hacia adelante”.

Ahora la cAmara esta correctamente alineada.

Altura

h aZh B B

Mire hacia adelante

Nota: Recuerde apretar los pernos aflojados durante el proceso de ajuste.

Paso 3: Funcionamiento inicial y ajuste de la posicion lateral de la cdmara

Cuando esté satisfecho, la camara esta correctamente alineada y tiene una buena
coincidencia de plantilla, vuelva a la pantalla de trabajo. Puede estar seguro de que
la maquina esta lista para el seguimiento si aparece una linea de cruces azules en
el centro de la pantalla. También se colocaran lineas verdes y se rastrearan las
hileras de cultivo individuales.

Nota

Para los recorridos iniciales, casi todas las cruces deben ser de color azul y formar
una linea vertical relativamente recta. Si este no es el caso, 0 se muestra un
simbolo de advertencia de seguimiento triangular, la maquina no esta correctamente
configurada o las hileras de cultivo no estan suficientemente bien definidas para el
funcionamiento inicial.
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Si el seguimiento parece correcto, inicie lentamente. El implemento debe alinearse
rapidamente con las hileras de cultivo. Es probable que después de una corta
distancia se haya establecido en una pequefia desviacion lateral. Los
desplazamientos pequefios se pueden corregir mediante la funcion de
desplazamiento fino. Boton de la pantalla tactil etiquetado con las flechas izquierda y
derecha para ajustar el desplazamiento fino. Cada pulsacion de una tecla de flecha
sesga el desplazamiento lateral en pasos de 1cm (3/8”). Continue por el campo
deteniéndose ocasionalmente para comprobar la posicion lateral. Si el
desplazamiento preciso requerido excede el nUmero de pasos disponibles, la
camara debe moverse fisicamente como se describe a continuacion y repetir el paso
3.

Es responsabilidad del operador decidir en qué momento se pierde el sistema
de guia visual. Si el sistema pierde la pista de hileras de cultivo, el operador
debe guiar cuidadosamente el implemento hasta la siguiente referencia
correcta.

Tillett & Hague Technology Ltd no asume ninguna responsabilidad por dafios o
pérdidas de cultivo.

Después de aproximadamente 100m de alineacion de carrera (“inclinacion de la
camara”) deberia haber sido aprendido y el sesgo lateral estabilizado. Si el
desplazamiento fino es superior a dos pasos, recomendamos mover fisicamente la
camara a lo largo del marco de la herramienta en la distancia equivalente y
restablecer el desplazamiento fino a cero.

Consejo
Si el desplazamiento fino se establece a la izquierda, entonces la camara debe
moverse a la derecha como se ve desde atras mirando hacia adelante.

Una vez que esté seguro de que el seguimiento es preciso y fiable, se puede aumentar
la velocidad de avance. La interaccion mecéanica de cultivadores y escudos en el suelo
normalmente limitaria la velocidad a menos de 15 km/h, aunque la guia continuara
funcionando a velocidades mas altas, aunque con una precision reducida. La barra
de velocidad se pone roja a velocidades superiores a 15 km/h y se registra un exceso
de velocidad en el archivo de error. Para aplicaciones de velocidad mas baja, es
posible reducir el rango del indicador de velocidad para adaptarlo a la aplicacion
(seccion 9,3).
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8. Notas sobre el funcionamiento diario con una maquina
correctamente configurada

Antes de la operacién, compruebe que las conexiones eléctricas e hidraulicas
estdn seguras y que no hay obstrucciones en el desplazamiento
lateral/movimiento del disco.

Al colocar el implemento en el campo por primera vez, compruebe que las lineas
superpuestas verdes que representan la plantilla se alinean con las filas de
recorte y que las cruces azules superpuestas aparecen aproximadamente en el
centro de la imagen.

Proceda con precaucion durante los primeros metros, comprobando que el
indicador de velocidad en pantalla coincide con los tractores y que la alineacion
del implemento es correcta. Si el rendimiento es satisfactorio, se puede aumentar
la velocidad. El seguimiento debe ser satisfactorio hasta 20 km/h, aunque las
consideraciones sobre el movimiento del suelo probablemente dicten una
velocidad menor.

Se guardan ajustes de desplazamiento precisos de sesiones anteriores, por lo
gue normalmente no es necesario ajustarlo a menos que se hayan realizado
cambios en la posicion de la camara.

Las pendientes laterales pueden provocar algan error lateral debido al efecto
“crabbing” del tractor en la pendiente. Normalmente esto no es significativo, pero
en casos extremos puede ser necesario utilizar la funcién de compensacion fina
para compensar. Si se trabaja de esta manera, recuerde invertir la desviacion
cuando se dirija en la direccion opuesta y volver a un ajuste de punto muerto
cuando se detenga el trabajo 0 se mueva a una zona plana. Se puede utilizar una
técnica similar para compensar el cultivo doblado lateralmente por un viento
cruzado. La herramienta Invertir desplazamiento puede ser Util en estas
circunstancias.

Cada vez que el implemento se levanta en los extremos de la hilera, se
centralizard listo para la siguiente secuencia.

Al final del dia, apague el sistema pulsando el boton de la pantalla tactil con el
logotipo del botén de encendido y el sistema se apagard automaticamente. EI LED
del boton de encendido se apagarda, pero seguira parpadeando cada 5 segundos,
lo que indica que el accesorio sigue recibiendo alimentacion. En este estado, el
consumo de corriente es insignificante.
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9. Pantallas y menus de mformauon
&Tllett o |

9,1 Pantalla de configuracion

Se puede acceder a la pantalla de configuracion desde el botén superior derecho de
la pantalla tactil “llave inglesa” en la pantalla de trabajo.

La navegacion por la pantalla de configuracién se realiza moviendo el cursor sobre
las opciones mediante los botones de la pantalla tactil etiquetados con flechas.
Cuando el cursor esta sobre un ajuste, su texto cambia de azul a blanco, lo que indica
gue esta seleccionado.

Tres ajustes “Tamafo de recorte”, “Configuracién” y “Color de recorte” (funcién
opcional) se pueden modificar en la pantalla de configuracién. Los ajustes de
“Tamano de recorte” y “Color de recorte” se almacenaran desde la sesién anterior
para la proxima vez que ejecute esa misma configuracion.

Ajustar 1a configuracion

Peueiio ~Bem P Hediano ~15cm 4 Grande ~30cm ++
« Carrots Lettuce Wheat
Rojo G &R

Céamara 0:

5 Hileras, Espacio 30.0cm
Altu a 1.99M, Look ahead 0.59M —
Delante de los cultivadores O.00M

“Tamano de recorte” aumenta el tamafo de la plantilla para compensar que el dosel
del cultivo se acerque a la cAmara a medida que crece. Esto evita la necesidad de
ajustar fisicamente la altura de la camara cuando se mueve entre cultivos de
diferentes alturas. Hay ajustes para cultivos pequefos, medianos y grandes. La
definicion de pequeiio, mediano y grande se escala aproximadamente segun la altura
de la cdmara de acuerdo con esta tabla.
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Altura de la camara | “Pequefio” “Medio” “Grande”
<0,5m 0 5cm cm (2 pulg.) >10 (47)
0,5m —1m 0 10cm cm (4 pulg.) >20cm (8”)
>1m <5cm cm (2 pulg.) 15cm cm (6 pulg.) >30cm (127)

En la configuracion inicial, el valor predeterminado sera mediano, aunque el tamafio
de recorte se guarda de la sesion anterior, independientemente del archivo de
configuracion quese utilizé por ultima vez.

“Configuracion” permite a los usuarios seleccionar entre archivos de configuracion
preprogramados alternativos para diferentes geometrias de siembra de cultivos que
requieren diferentes plantillas.
Los pardmetros principales del archivo de configuracion elegido se muestran en la
parte inferior de la pantalla de configuracion, son:
Numero de camara
Visualizacion: Num. De filas que se utilizan para el seguimiento.

Espaciado: El espaciado entre las hileras que se estan visualizando.

Altura de la camara: Distancia vertical desde la lente hasta el suelo durante el
trabajo
Mira hacia delante de la camara: Distancia horizontal a lo largo del suelo desde un
punto verticalmente por debajo de la lente hasta la linea central de la vista (marcada
por cruces en el modo “Manual’).

“Crop color” (instalacién opcional) — Para cultivos verdes seleccione “Green”. Al
seleccionar “Rojo” se invierte la segmentacidon de color para que se rastree a las
plantas que son completamente rojas. Cuando los cultivos tienen hojas exteriores
rojas y un centro verde, los usuarios deben seleccionar “R & G”. También es posible
seleccionar el color “Personalizado” que puede sesgar el color utilizado por el sistema
para buscar follaje. Esto puede ser ventajoso en cultivos como brassicas o alliums
con un color azul / verde (a menudo se ha encontrado que un valor de
aproximadamente 30 es satisfactorio). Cuando el color personalizado esta activado,
se puede ajustar tocando el icono de planta en la pantalla de trabajo. Desalentamos
la activacién del color personalizado a menos que sea absolutamente necesario, ya
gue agrega complejidad y puede, si no se configura correctamente, reducir
drasticamente el rendimiento

Para plantas con colores particularmente inusuales que no se pueden rastrear
utilizando cualquiera de las opciones de color normales, se puede instalar una camara
infrarroja. Estas camaras son detectadas y reconocibles automaticamente por
imagenes de video monocromas. Se recomienda probar todas las demés opciones
antes de recurrir a cAmaras infrarrojas, ya que la iluminacion lateral provoca un sesgo
hacia el lado mas brillante de la hilera de cultivo que requiere un ajuste manual de
desviacion fina para compensar.

Si no hay disponible una configuracion adecuada, puede crearse utilizando el editor
de archivos de configuracion (seccién 9,3).
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9,2 Menu de informacidn y diagndstico del sistema

Para acceder a esta pantalla desde la pantalla de configuracion, pulse el boton de la
pantalla tactil superior derecha con el simbolo de llave ++. La havegacion dentro de
esta pantalla es similar a la pantalla de configuracion.

Los tres primeros elementos de esta pantalla son solo informativos y el usuario no
puede cambiarlos. El area se basa en la distancia recorrida x la anchura del
implemento.

Configuwacion y diagnostico avanzado

Version del softuare hoe-6.10.3
Tiempo de ejecucion (horas/minutos) 1:51
0.16

8:37 horas
0.05 hectéarea
Hetricas
-0.2°
No se ha probado
3i

eave maual on moving Mo

o to mawal if lost No
No
No
Mo
Entradas
8.0.16

Los elementos restantes de esta pantalla son los siguientes:

Trabajo actual
Proporciona contadores reiniciables para el tiempo transcurrido y el &rea tratada.

Unidades
Al seleccionar, se alterna entre unidades métricas e imperiales. Este cambio afecta
a todas las pantallas de usuario y al editor de archivos de configuracion.

Inclinacién de la camara

La inclinacién de la camara es una medida de la desalineacién angular de la camara
en el plano horizontal. Este angulo es estimado por el programa de computadora
durante las operaciones de campo. La tasa de cambio es mayor durante las
ejecuciones iniciales y después de restablecer a cero. Se estabiliza después de
aproximadamente 100m de funcionamiento. Durante esta fase inicial de aprendizaje,
a veces es necesario reajustar el desplazamiento fino (seccion 7).

Como la inclinacién de la cdmara se relaciona con un equilibrio de la camara en
particular, es necesario restablecerla a cero manualmente y permitirle estimar un
nuevo valor cada vez que se mueve la camara. Sin embargo, los pequefios ajustes
laterales de la cAmara deslizdndose dentro de la carrera de un soporte de la camara
no deben requerir un reinicio, ya que el equilibrio de la caAmara no debe verse
afectado significativamente. Para restablecer a cero, resalte RESET y pulse el boton
RETURN.

Precaucion
Después de restablecer la inclinacion de la cAmara, probablemente sera necesario
ajustar la desviacion fina.

Las desviaciones de la camara de mas de 3 grados indican una alineacion deficiente
gue requiere mejoras.

Desplazamiento de camara (solo presente con varias camaras en la misma
seccion)
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La desviacion de la camara es el error lateral entre dos 0 mas camaras instaladas
en la misma seccion. Al igual que la inclinacion, se estima durante las operaciones
de campo. La tasa de cambio de este desplazamiento estimado es mayor durante
las secuencias iniciales y después de restablecer a cero. Hay tantas
compensaciones como cadmaras en una seccion. La primera camara es
maestra/datum de la que se derivan los desplazamientos y, por lo tanto, siempre
tiene un desplazamiento cero.

El propdsito de estimar la alineacion lateral incorrectay la compensacion automatica
es evitar la necesidad de una configuracion mecanica muy precisa.

La inclinaciéon de la camara influye en el desplazamiento de la camara, de modo que
el restablecimiento de la inclinacion restablece ambas cifras para todas las camaras
instaladas. Sin embargo, el restablecimiento de la desviacion no restablece
automaticamente la inclinacion.

Pruebe la direccion

Esta funcibn comprueba una serie de componentes y ajustes relacionados con el
desplazamiento lateral o la direccion de disco. Se incluyen la comunicacion del
microcontrolador con el ordenador principal, la direccion del flujo hidraulico, la
velocidad de movimiento, la polaridad de conexién del potencidmetro de
desplazamiento lateral/disco y la continuidad sobre la carrera. También detecta
obstrucciones mecanicas que impiden el recorrido completo esperado, lo que resulta
en el mensaje “HIT STOP”. Esto se consigue ejercitando el cilindro hidraulico y
registrando la respuesta. Por lo tanto, es necesario activar el suministro hidraulico.
En el caso de maquinas de varias secciones, se le pedira que seleccione la seccién
gue desea probar. Esta prueba también sirve como una calibracion inicial de la
direccion de la direccion (cuando se ve en la direccion de desplazamiento) a través
de una serie de preguntas en pantalla.

Si se instala una valvula hidraulica direccional proporcional (el interruptor no 3 del
interruptor DIP de 8 vias del mdédulo del implemento debe estar activado), la prueba
de direccion incluye un movimiento adicional para calibrar la velocidad de
movimiento.

Precaucion
Asegurese de que el mecanismo de direccion no tiene obstrucciones ni personas
antes de correr.

Avisos acusticos

Cuando se selecciona “Si”, suena un zumbador dentro de la consola cuando
aparecen en la pantalla de trabajo simbolos de advertencia como el simbolo de
seguimiento deficiente. El valor por defecto es “Si”.

Deje el manual en movimiento
Cuando se selecciona “Si”, el control automatico de la camara se hace cargo
cuando se detecta movimiento. El valor por defecto es “No”.

Vaya al manual si se pierde

Cuando se selecciona “Si” el control se cambia a manual si el sistema no esta
seguro de la posicion de la hilera 'y el zumbador sonara durante cuatro segundos. Si
se selecciona “No”, intentara reubicar las filas y continuar con la guia de vision. El
valor por defecto es “No”.

Centrar al entrar en el manual
Cuando se selecciona “Si”, el desplazamiento lateral o los discos de direccion se
centralizaran siempre que se seleccione MANUAL. Si se selecciona “No”, el
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desplazamiento lateral o los discos permaneceran en su posicion actual hasta que
se haga una entrada de direccion manual. El valor por defecto es “No”.

Seleccion automatica de espesores (sélo se muestra con espesores de guia
de cultivo mecanicos instalados)

Cuando se selecciona “Si” cae automaticamente de la guia de vision a la guia de
espesores cuando uno de los espesores se desvia. El valor por defecto es “No”.

Activar inversion de desplazamiento fino

Al seleccionar “Si”, se afiade un boton tactil en la pantalla de trabajo debajo de la
barra de desplazamiento fino con flechas opuestas que cuando se toca gira la
direccion de desplazamiento fino . El valor por defecto es “No” y solo debe
cambiarse para trabajos en pendientes laterales o en vientos cruzados.

Registro de errores

Registro de mensajes de error generados automaticamente (por ejemplo,
conexiones de camara y microcontrolador y desviacion excesiva de la camara). Al
seleccionar “view log” se muestran mensajes que pueden ayudar con el diagndstico.
No todos los mensajes indican fallos graves. Al salir tienes la opcién de seleccionar
“Borrar” que borra los mensajes o “cerrar’ que vuelve al menu sin borrar. Los
mensajes se guardan entre sesiones.

Sugerencia Cuando busque anuncios por teléfono, es util tener un registro exacto de
palabra por palabra de cualquier mensaje de error y anotar los codigos de error
NuUMEricos.

MC version
Muestra los nimeros de version de cualquier placa de microcontrolador instalada.

Para salir de la pantalla del menu de estado y diagnéstico, pulse el boton inferior
derecho de la pantalla tactil con la etiqueta de flecha de bucle hacia atras.

9,3 Editor de archivos de configuracion

Los archivos de configuracion almacenan informacién relacionada con un patrén de
siembra de cultivo especifico y la geometria del implemento/tractor que es necesaria
para el seguimiento de hileras. Cada combinacién de un patron de recorte o
geometria de implemento diferente requiere su propio archivo de configuracion.

El editor de archivos de configuracién permite a los usuarios experimentados crear y
editar archivos de configuracion. Se accede desde el menu de informacion y
diagndstico del sistema pulsando el botdn de la pantalla tactil etiquetado con un
simbolo de archivo y l4piz. Los usuarios deben introducir un PIN para evitar la
entrada accidental en el editor. El valor predeterminado es 1,2,3,4.

El editor es multilingtie, aunque las traducciones no estan disponibles en todos los
idiomas. Cuando las traducciones no estén disponibles, se mostrara el inglés. El
uso de simbolos gréaficos hace que algunas funciones sean independientes del
lenguaje.

El editor utiliza la pantalla tactil para la navegacion y la entrada de datos.
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dit configurations:

Descripcion general de la pantallay como editar archivos

Al entrar en el editor de configuracion, se presenta a los usuarios una lista de
archivos de configuracién introducidos previamente disponibles en texto azul. Al
tocar el nombre de un archivo, se selecciona ese archivo, se resalta en blanco y se
antepone un caracter “>”.

Los botones de la parte derecha de la pantalla realizan acciones en el archivo
seleccionado, crean nuevos archivos o cambian la configuracion de idioma.

Nota:

El botén superior derecho con un dibujo de un solo archivo y un simbolo “+”
crea un nuevo archivo. Si se presiona, los usuarios tienen una serie de
opciones con respecto al tipo de maquina para el que desean crear un
archivo. Si sigue estas opciones, se producir4 una configuracion
predeterminada que ofrece el mejor punto de partida para una nueva
configuracion. El archivo recién creado se agregara a la lista, dado el nombre
“nuevo” y seleccionado listo para editar.

NB Es muy raro que los usuarios creen una nueva configuracion a partir de
los valores predeterminados de esta manera. Por lo general, es mas facil y
seguro usar la funcién de copia (ver mas abajo) para crear un nuevo archivo
basado en uno que estaba instalado de fabrica y ya se sabe que funciona.

El segundo botén abajo que representa dos archivos copia el archivo
seleccionado y agrega esa copia a la lista con el nombre “nuevo”. Esta
seleccionado y listo para su edicidon. Este es el método preferido para crear
nuevos archivos en una maquina en funcionamiento.

El tercer botén abajo que representa un archivo y un lapiz inicia el proceso de
ediciéon en el archivo seleccionado, presentando una lista de los parametros
del archivo de configuracion que estan disponibles para la edicion.

El cuarto botdn de la pagina superior del editor de configuracién que
representa una bandeja elimina el archivo seleccionado.

El boton inferior etiquetado con una flecha de bucle hacia atras vuelve al
menu de inicio.

La préxima vez que ejecute el sistema, debe seleccionar el archivo de

configuracion adecuado, ya que la edicién de un archivo no lo selecciona
automaticamente.
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Configuracién disponible en el editor estandar

Beet

[o]

Lel 1]

Pantalla del editor de archivos de configuracion con la configuracion estandar
seleccionada

En el modo de edicidn hay tres botones en la parte inferior derecha de la pantalla:

- El botén superior marcado con un simbolo de llave “++” selecciona la
version avanzada del editor. Esto ofrece una gama mas amplia de
ajustes, pero rara vez es necesario en circunstancias normales y solo
debe utilizarse con precaucion.

- El segundo boton de la parte inferior cambia entre unidades métricas e
imperiales.

- El botdn inferior etiquetado con una flecha de bucle hacia atras devuelve
a los usuarios al siguiente nivel hacia arriba.

Al tocar un elemento, aparece un teclado apropiado (letras para editar nombres,
numeros para ingresar numeros) o presenta otra lista de parametros de nivel inferior
para seleccionar. Para quitar el teclado de la pantalla, presione su tecla de retorno.

-]

Teclado numeérico con “?” Funcion de ayuda

Configuracién general

El primero ofrece la oportunidad de cambiar el nombre del archivo de configuracion.
Puede tener hasta 8 caracteres y debe ser significativo para el operador.
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El resto de las categorias de ajustes se refieren a los subcomponentes de la
maquina. Es posible tener mas de uno de estos subcomponentes en una sola
maquina. Por ejemplo, una maquina puede tener dos o mas cadmaras, por lo que
habréa la opcion de editar la configuracion de cada una de estas camaras de forma
independiente. Por razones relacionadas con convenciones internas de
computacion, la numeracion de estos subcomponentes siempre comienza en cero,
por ejemplo, la primera cAmara tiene el nimero de indice 0 y la segunda 1.

Para editar la configuracion de cualquiera de estos subcomponentes toque el
numero de indice azul en “[ ]” para el subcomponente que desea editar. Esto le
llevara a la pagina de edicion de ese componente en particular. Una vez que haya
terminado de editar ese subcomponente, puede volver a la pagina anterior pulsando
el boton con una flecha de bucle hacia atras.

Configuracién de seccion
Una seccion se define como un bastidor que tiene direccion independiente. La
mayoria de los implementos solo tendran una seccion. Sin embargo, es posible
tener un implemento con hasta tres secciones dirigidas de forma independiente.
Esto resulta Gtil cuando se requiere abarcar varios recorridos de
sembradora/trasplantadora.

ion 0 (disc steered) :

ictth {m)}

[Steering am length (m)

Edit paraneters

Archivo de configuracion “Seccioén” pantalla del editor estandar
Los ajustes son:

“Anchura” es el ancho de trabajo de esa seccion y solo se utiliza para calcular el
area trabajada, “Longitud del brazo de direccién” (distancia D en la figura siguiente),
solo para maquinas con direccién de disco, Y “Camaras montadas” que asigna qué
camaras estan montadas en esa seccion, por ejemplo, O para una camara, 0,1 si
hay dos instaladas.

“Longitud del brazo de direccion” D
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También es posible editar otros parametros del mecanismo de direccion.

ection 0 steering:

Pot scale {(m/bit)

Pesk travel (m)

Archivo de configuracion “Parametros de direccion” pantalla del editor estandar

Para las maquinas de desplazamiento lateral que utilizan un sensor de posicion
lineal, la “Escala de Pot” se obtiene tomando la carrera completa del sensoren my
dividiéndola por el rango digital en bits. Nuestra electronica acepta sefales de 0V a
5V y utiliza un convertidor de 12bit, es decir, 4096 bits. Un potenciometro impulsado
por nuestra referencia 5V proporcionard una salida de 0-5V que da una escala
digital de 0 a 4096. Para un potenciometro 0,5m que seria 0,5m/4096 = 0,00012207
m/bit. Para un sensor de posicién dentro del cilindro con una salida de 0,5V a 4,5V,
la escala digital seria de 409 a 3687, un rango de 3278 bits, por lo que un sensor de
posicion de 0,5m tiempos tendria una escala de 0,5m/3278= 0,00015253 m/bit.

El “recorrido maximo” se mide desde la posicidn central, por lo general ajustado
para ser un poco menos de la mitad del recorrido total del sensor.

Para las maquinas de direccion de disco, el recorrido maximo se convierte en una
desviacion angular maxima en grados desde la posicién central y la escala de
potenciometro se convierte en la carrera giratoria completa del sensor de posicion
giratoria en grados divididos entre 4086 (para una salida de 0-5V).

Ajustes de la camara

Los tres primeros ajustes estan relacionados con la geometria de montaje de la
camara, como se ilustra a continuacion. La altura de la camara es la distancia
vertical en m (o pulgadas con unidades imperiales configuradas) desde el nivel del
suelo hasta la lente de la camara cuando el implemento esta a su altura de trabajo
normal. Mirar hacia adelante es la distancia horizontal desde un punto directamente
debajo del centro de la lente de la camara, el centro de la imagen en el plano del
suelo (representado por cruces en modo “manual’). “Distancia por delante de los
cultivadores” es la distancia horizontal en m (o pulgadas con unidades imperiales
establecidas) desde un punto verticalmente por debajo de la lente de la camara
hasta las hojas del cultivador. (Si se instala el software en hilera, esta distancia se
denomina “distancia por delante de los rotores/boquillas” incluso si se opera en
modo entre hileras)
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Altura

*V}* * *

«——p¢ >

Mire hacia adelante

Distancia por delante de los
cultivadores

Los siguientes ajustes se relacionan con lo que se ve en la imagen. El nUmero de
hileras y su separacion.

El Num. De filas introducido aqui determina cuéntas filas se utilizan para crear la
plantilla.

El espaciado entre filas es normalmente uniforme en todo el campo de vision y, por
lo tanto, es una sola cifra. Sin embargo, algunas geometrias de cultivo con un
numero de diferentes espaciamientos de filas en la misma escena requieren una
disposicion mas compleja. La sintaxis para esto se basa en la suposicién de que el
patrén es simétrico con respecto a la linea central y comienza con el espaciado de
filas central que se extiende hasta el borde. Las figuras estan delimitadas por
comas. En el caso de un numero par de filas, la primera cifra es siempre el
espaciamiento de filas completo, no la distancia desde la linea central a la siguiente
fila. Los siguientes ejemplos cubren configuraciones probables.
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Ejemplo de espaciamiento irregular de Num. Impar de filas
Espaciamiento de hileras 5 0,4,05
I
|

0,5m 0,4m

A
Y

A
A

0,4m _ 0,5m
!
I
Ejemplo de espaciamiento regular de no de filas
Espaciamiento de hileras 4 0,4

—»
< Ll

0,4m

A

A

!
|
!
|
|
0,4m-
|
!
| 0,4m
!
|
i

Ejemplo de juegos de filas agrupados

Espaciamiento de hileras 12 0,2,0.05,0.05,0.2,0.05,0.05

0.05m 0,05m I 0,056m 0,05m

0,2m

0,05m 0,05m 0,05m 0,05m

En el caso especial de seguir solo una hilera, se lograra el seguimiento mas preciso
con el espaciamiento entre hileras establecido entre dos y tres veces el ancho del
follaje del cultivo con un minimo absoluto de 20cm mm.
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Archivo de configuracion de la pantalla del editor estandar “Camara”

La ayuda sensible al contexto esta disponible en el editor de configuracion para la
mayoria de los parametros pulsando el botén rojo “?” tecla del teclado de la pantalla
tactil.

Configuracién adicional disponible en el editor avanzado

En circunstancias normales no deberia ser necesario alterar ninguno de los
parametros adicionales enumerados en el editor avanzado. Sin embargo, para
aquellos que quieran hacer cambios mas avanzados, se enumeran aqui.

Ajustes generales adicionales
La version avanzada permite al usuario cambiar el nUmero de camaras y
microcontroladores instalados.

Por ejemplo, la adicion de una camara adicional se puede lograr aumentando el
numero de camaras instaladas por una. A continuacion, se le preguntara si desea
asignar esta camara a una seccion con fines orientativos. Normalmente
responderias “Si”. Si también desea copiar los ajustes de configuracién de la
configuracion de la camara anterior, también puede responder “Si” a la siguiente
pregunta. Sin embargo, también es posible configurar cada camara de forma
diferente si es necesario.
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Pantalla del editor de archivos de configuracién con la configuracién avanzada
seleccionada

También es posible afiadir ca meras adicionales que no se utilizan como guia, sino
gue proporcionan una funcion de CCTV. Para agregar una camara para este
propdsito, no asigne esa cdmara a una seccion. Las cdmaras montadas en la
pagina de la seccion de edicion de la configuracidn permanecen sin cambios. En la
pagina de edicion de configuracidon de la cAmara relacionada con la camara
adicional, introduzca 0 filas y no introduzca un espaciado entre filas. La camara
producird una imagen en la pantalla de trabajo sin graficos superpuestos que se
pueden seleccionar de las miniaturas de la manera habitual.

La escala del cuentakilometros se refiere a la distancia recorrida entre los recuentos
desde el codificador de la rueda del cuentakildbmetros. Se calcula a partir de los
impulsos por revolucién (PPR) del diametro de la rueda de acoplamiento del suelo
de acuerdo con la formula: PI x Diametro de rueda / PPR. Tipicamente, habra
aproximadamente 12 dientes o esparragos en una rueda haciendo PPR =12. PI
=3,14. Asi, por ejemplo, una rueda de 0,3m mm de diametro con 12 dientes tendria
una escala de odémetro = 3,14 x 0,3/ 12 = 0,0785 m/bit.

Ajustes de seccion adicionales

La distancia detras del eje trasero es la medida entre las cultivadoras y el eje trasero
del tractor.

Es posible definir qué microcontrolador se utiliza para controlar la direccion de la
seccién y desde qué microcontrolador esa seccion debe tomar su estado de
elevacion y velocidad odométrica. Si el numero del microcontrolador para el
cuentakildmetros se deja en blanco, se calculara la velocidad odométrica a partir del
flujo de caracteristicas a través de imagenes sucesivas.

Finalmente, las cAmaras montadas en una seccién se asignan enumerandolas por
numero de indice con delimitacién de comas. Por ejemplo, un equipo de dos
camaras puede tener cAmaras montadas 0, 1

ection 0 (Rear mounted side shift) :

idth (m)

Distance behind tractor rear axle {(n) 4.5

it on pC

Edit parameters

Archivo de configuracion “Seccion” pantalla de editor avanzado para un implemento
de desplazamiento lateral
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La version avanzada de los parametros de direccion permite a los usuarios alterar el
valor de la lectura del sensor de posicion que se define como central (normalmente
2048).

También hay una serie de parametros relacionados con el control de la direccion:

Se puede establecer la banda muerta (el error minimo de direccion que resulta en
una accion correctiva). Los valores mas pequefios aumentan la precision, pero
pueden causar oscilaciones rapidas de la direccion si la velocidad de la direccion
(flujo de aceite) es demasiado alta. Como estandar, se establece en 0,006m.

La region lineal, la velocidad méxima y la curva caracteristica de las vélvulas estan
relacionadas con el control de las valvulas hidraulicas proporcionales. Es posible
gue sea necesario ajustarlas para adaptarlas a algunas véalvulas proporcionales. La
experiencia muestra que los valores predeterminados son una buena base para
comenzar y funcionarén para la mayoria de las valvulas. Su funcion se explica
mediante un diagrama/grafico en la ayuda (?) instalacion.

Las maquinas con direccién de disco (no se muestran en el ejemplo) pueden
equiparse con un potenciometro adicional para mostrar la posicion de deslizamiento
de desplazamiento libre lineal en la barra de luces de la pantalla de trabajo. Los
pardmetros para este potenciometro de barra de luces adicional se derivan de la
misma manera que lo haria para una maquina con desplazamiento lateral. Si el
recorrido maximo de la barra de luces se ajusta a cero, el sistema asume que no
hay un sensor de posicion de la barra de luces independiente y la barra de luces de
la pantalla de trabajo mostrara el angulo del disco de direccion en su lugar.

El término de amortiguacion se refiere a la direccion de disco.
ection O steering:
Pot scale (m/bit)
Pot centre
Peak travel (m)
ontrol deacband ()
ional valve settings:

inear region ()

aximm speed (1n/sec)

alve characteristic asrve

Ajustes adicionales de la camara

Los pardmetros adicionales de la camara son la distancia focal de la lente y una
figura relacionada con la correccién de distorsion de la lente. Sin embargo, las
camaras a partir del nimero de serie 717 tienen estos datos de lente almacenados
internamente, lo que tiene prioridad sobre los datos del archivo de configuracion,
making estas cifras son irrelevantes, excepto cuando se instalan camaras mas
antiguas.

También es posible cambiar el indice del bus de la camara, aunque no se debe
cambiar desde el nimero de camara en azul anterior sin tomar el consejo de un
experto.
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7]
1.55

548292

2]

5

6.3

Archivo de configuracion “Camara” pantalla de editor avanzado

Caracteristicas opcionales

Estos permiten a los usuarios facilidades adicionales. El primero permite a los
usuarios seleccionar opciones de color de recorte distintas del verde estandar a
través de la pantalla de configuracion. Como un refinamiento, esa eleccion se puede
ofrecer por camara. Para reducir la complejidad, recomendamos no habilitar mas
opciones de color de las que son esenciales para un buen rendimiento. La opcion de
color predeterminada es entre “Verde”, “Rojo” (para cultivos de hojas rojas) y ‘R &
G” (para cultivos con una mezcla de hojas verdes y rojas). Se puede seleccionar un
color personalizado de tono fijo como opcion de color adicional. Se puede habilitar
otra herramienta gréfica opcional que permite variar ese matiz personalizado desde
la pantalla de trabajo o de configuracion avanzada.

Hay dos opciones relacionadas con la personalizacién de la desviacion fina que
pueden ser Utiles si se requiere una carrera adicional trabajando en pendientes
pronunciadas, por ejemplo. Uno permite cambiar el nUmero maximo de pasos de
desplazamiento fino (el valor predeterminado es 6) y el otro permite modificar el
tamano de esos pasos (el valor predeterminado es 10mm).

El rango de la barra de velocidad que se muestra en la pantalla de trabajo se puede
cambiar del predeterminado 20kph, lo que resulta Gtil para situaciones en las que se
prevén velocidades de trabajo mas bajas y se requiere un rango de velocimetro mas
adecuado.
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Dt ional Features:

Dffer crop colow dhoice
Per camera colow choice
Allow custom colowr use

Custom colow value

Enable custom colow adjustment

e max. fine steps
er fine step size {(m)

eedometer range (kph)

Archivo de configuracion “Caracteristicas opcionales” pantalla del editor avanzado
(Y=seleccionado N=no seleccionado)

Dffer crop colow choice
Per camera colow choice
Allow custom colowr use
Custom colowr value ]
Enzble custom colowr ad iustrent [y 1
The upper 1init of the speedometer

er max. fine stef spale. The actual displayed speedoveter
range may be lower if the operation

er fine step size being performed 1imits foruard speed.

B o |

Ejemplo de ayuda sensible al contexto obtenida pulsando en la tecla del cuadro rojo
de pantalla.
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10. Mantenimiento y almacenamiento

Siga las instrucciones de mantenimiento y almacenamiento que se indican a
continuacion para garantizar que su sistema de guia de precision se mantiene en
orden de funcionamiento de primera clase.

1. Compruebe regularmente el tendido de las mangueras y los cables y protéjalos
contra rozaduras.

2. Aunque todos los componentes estan disefiados para ser resistentes a la
ducha, recomendamos que la consola se aloje en un entorno seco y que el
implemento no esté expuesto a la humedad durante periodos prolongados
cuando no se esté utilizando.

3. Asegurese siempre de que la alimentacion se suministra desde una fuente de
alimentacion que esté correctamente protegida por fusible (10 - 20 amperios).

4. AseguUrese siempre de que se cumple la polaridad de suministro correcta.
AZUL = - negativo, MARRON (lado fundido) = + positivo.
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11. Herramientas del menu de servicio (incluida la configuracién USB
y el procedimiento de copia de seguridad)

Exit

Back wp configaation to USE device
Restore configaation from USE device
Apply uxdate from USE device
Capture inages to USE device

Select language

Adjust camera allocation

View archived logs

View harduare nap

View installed softuare

Remove softuare (with caution !)
Reset PIN

Desde la pantalla de inicio, los usuarios pueden acceder a un menu de servicio
tocando el simbolo de herramientas. El menu de servicio, ilustrado anteriormente,

Copia de seguridad de la configuracién en USB

La copia de seguridad crea un archivo que contiene todos los parametros
almacenados en todos los archivos de configuracion de una consola, asi como
informacion como registros de errores y desviaciones de la camara. Puede ser muy
til para diagnosticar fallos, restaurar sistemas después de un fallo de hardware y
como medio para configurar maquinas nuevas en un entorno de fabrica.

Para realizar una copia de seguridad en un dispositivo USB, la memoria debe
insertarse en el puerto USB de la consola antes de acceder al menua de servicio. Si
este no es el caso, o si el dispositivo USB no esta formateado en la forma correcta,
vera una pantalla negra con el mensaje “No se ha encontrado ningun dispositivo de
almacenamiento USB”. Se recibiran mensajes similares para otras operaciones que
requieran una memoria USB.

Si la consola tiene un dispositivo USB valido conectado, guardara una copia de
seguridad de los datos de configuracién en el primer directorio del dispositivo. El
nombre del archivo esta en el formato “backup_0.tgz”. Si ya hay archivos de copia
de seguridad almacenados en el dispositivo, la copia de seguridad se nombrara
numéricamente uno mas alto que la Gltima copia de seguridad. Los archivos de
copia de seguridad se pueden copiar en otro equipo y cambiar de nombre, pero los
nombres deben tener el formato backup*.tgz, donde * puede ser una cadena de
caracteres alfanuméricos excluyendo espacios. Asegurese de que su computadora
portatil o computadora no intente abrir/desempaquetar el archivo, ya que esto puede
danfar el archivo en un formato ilegible.

Restaurar configuracién desde USB
Para restaurar los datos de un dispositivo USB, la memoria debe insertarse en el
puerto USB de la consola antes de entrar en el menu de servicio.
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Si no se pueden encontrar archivos de copia de seguridad en el dispositivo USB o
los archivos de copia de seguridad se han dafiado, vera una pantalla negra con el
mensaje “No se puede abrir el archivo de copia de seguridad”.

Si se encuentra mas de una copia de seguridad en un dispositivo USB, se puede
elegir la copia de seguridad desde la que desea restaurar.

Al restaurar desde una copia de seguridad especifica, puede elegir si desea aplicar
la restauracion solo a los datos de configuracion o a todos los ajustes, como el
medidor de area, las horas de funcionamiento, las desviaciones de la camara, etc.
En la mayoria de los iones de situacion, solo sera necesario restaurar los datos de
configuracion desde. La restauracion de archivos no elimina los archivos ya
almacenados en una consola. Cuando se duplican los archivos de configuracion, se
sobrescribe la version antigua.

Restore just config files, or all saved settings 7

> Just Config
All

Aplicar actualizacion desde dispositivo USB

La herramienta de actualizacion actualiza el software de la aplicacion y, por lo tanto,
se puede utilizar para mantener las maquinas mas antiguas actualizadas con las
Ultimas caracteristicas.

Es importante que cuando se le envie un archivo de actualizacion del formato
update*.tgz se asegure de que su computadora portatil/computadora no intente
abrirlo o desempaquetarlo, ya que esto puede causar dafios. Cuando desee aplicar
una actualizacion a una consola, se recomienda copiar y pegar este archivo en el
directorio superior de su dispositivo USB.

Si hay varias actualizaciones almacenadas en su dispositivo USB, se le dara un
menu para decidir qué actualizacién desea seleccionar e instalar en la consola.

Select wpdate to install
> wdate-5.10.0

update-6.7.0
update-THT
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Una vez que la actualizacién se haya instalado correctamente, vera una pantalla
negra con el mensaje:

“Instalando actualizacion, hecho”

Captura imagenes en un dispositivo USB

Esta funcién guarda una imagen fija que se puede enviar por correo electronico a un
experto para su analisis. Es una herramienta particularmente Util cuando se utiliza
junto con la copia de seguridad, ya que la informacién combinada es util para el
diagndstico remoto de fallas.

Asegurese de que se ha insertado un dispositivo USB y seleccione la funcién de
captura. Vera una pantalla con una pequefia imagen de video en vivo y botones
tactiles en el lado derecho. Para capturar una imagen, toque el botén con el logotipo
de la cdmara. Oira un sonido de zumbador y se creara un directorio “images_0" en
la memoria USB y una imagen “camO_0.tiff" colocada en ese directorio. Puede
capturar mas imagenes con la misma camara, y se numeraran secuencialmente en
el mismo directorio.

Si se instalan varias camaras, estas se pueden seleccionar con los botones de
flecha izquierda y derecha y las imagenes capturadas de ellas de la misma manera
y nombradas de acuerdo con el indice de la camara.

Seleccione Idioma

Al seleccionar esta funcion aparece una pantalla con una serie de banderas
nacionales. Al tocar una bandera, ésta se resalta con un borde blanco y cambiara el
idioma al correspondiente a la bandera. Cuando faltan traducciones o estan
incompletas, el idioma vuelve al inglés. En la practica, las traducciones son en su
mayoria completas para las pantallas de los usuarios, pero hay brechas
significativas en la mayoria de los idiomas para el editor de archivos de
configuracion. Si desea contribuir a las traducciones, estaremos encantados de
proporcionarle una tabla de traducciones.

Ajuste la asignacion de la cdmara

Esta herramienta ajusta el orden en el que aparecen las camaras en la pantalla de
trabajo, de modo que, por ejemplo, la miniatura de la izquierda se corresponda con
la cAmara de la izquierda del implemento. Alternativamente, las camaras se pueden
intercambiar mecanicamente.
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El orden de las camaras de arriba a abajo en la herramienta se relaciona con el
orden en que las camaras se mostraran en la pantalla de trabajo de izquierda a
derecha. La herramienta muestra el indice de bus, el nUmero de serie de la camara,
el tipo de lente y una miniatura de imagen en vivo para la identificacion de la
camara.

Los botones de flecha finos del lado derecho se utilizan para seleccionar la camara
gue desea reorganizar. Las flechas gruesas ajustan el orden de la camara
seleccionada.

El simbolo de bandeja permite eliminar de la lista el Ca mera seleccionado.

Una vez que se ha establecido el orden correcto de la cAmara, se puede pulsar la
flecha de retorno para volver al menu de servicio.

Ver archive logs
Esta es una lista de mensajes de error de una linea que se han eliminado o
desbordado del registro de errores.

Ver mapa de hardware

Esta herramienta enumera todas las placas de microcontroladores conectadas y los
dispositivos CAN accesorios. Los ID de direccion de cada componente conectado
también se pueden ver para garantizar que la direccién que ha previsto para cada
componente es correcta. Esto solo es necesario cuando se trata de maquinas de
varias secciones o maquinas con multiples dispositivos CAN agregados.

0 version 8.0.10 in mode 2 Ethernet uC
CAN address 00: 6.1.0  Feeler or Hanual irput
1 version 8.0.7 in mode 2 Ethervet uC

Ver el software instalado
Enumera el software cargado, por ejemplo, la guia entre hileras junto con el nUmero
de version.
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Elimine el software

Esta es una funcion para eliminar los modos de funcionamiento no deseados, por
ejemplo, después de vender un sistema de demostracion, es posible que desee
eliminar el modo de demostracion. Sin embargo, es muy rara vez requerido y nunca
debe ser seleccionado a menos que usted esta absolutamente seguro de que desea
eliminar el software de forma permanente.

Restablecer PIN

Para restablecer el PIN, se debe introducir el codigo de acceso antiguo (valor
predeterminado de fabrica = 1,2,3,4). Si el cddigo antiguo se ha perdido, péngase
en contacto con nosotros para obtener instrucciones de restablecimiento.

12. Problemas con el motor

Cdédigos LED parpadeantes

Como ayuda para la localizacion de averias, la mayoria de los componentes del sistema
estan equipados con LED cuyo modo de iluminacién puede proporcionar informacién sobre
el estado del sistema y cualquier condicién de error.

LED del botdn del panel frontal de la consola

En condiciones normales, con alimentacion de 12V V conectada a través del modulo del
implemento, pero con la consola apagada, el LED del panel frontal emite un breve parpadeo
a intervalos de 5 segundos. Cuando se enciende y funciona normalmente, el LED se ilumina
de forma continua.

Otros patrones de iluminacién indican condiciones de error que utilizan los siguientes
codigos:

e Un solo parpadeo de 0,2 s seguido de 1 s apagado indica que la placa ITX no se ha
podido iniciar

e Dos, tres o cuatro parpadeos de 0,2 s seguidos de 1 s apagados indican diferentes
errores en la pantalla tactil.

Médulo del implemento

El médulo del implemento tiene un LED verde instalado cerca del prensaestopas de entrada
del cable de alimentacion. No se ilumina en absoluto cuando el sistema esta apagado.
Durante aproximadamente 10 segundos en el arranque inicial, esta continuamente
encendido, lo que indica que esta esperando a que se registren los dispositivos CAN. A
continuacion, normalmente pasara a un periodo de parpadeos lentos (1,6 sen1,6 s
apagado) en un ciclo continuo que indica que el sistema esta listo, pero inactivo, sin



61

demandas procedentes de la consola a través de Ethernet. Este estado continuara hasta
gue se muestre la pantalla de trabajo y se haya iniciado el seguimiento de las hileras de
cultivo. Una vez recibidas las demandas de la consola, se inicia un ciclo de parpadeo
continuo rapido (0,2 s en 0,2 s apagado) que indica que se estan transfiriendo datos
Ethernet. El LED volveréa a parpadear lentamente al acceder a las pantallas de configuracion
o al editor de configuracion.

Otros patrones de iluminacién indican condiciones de error que utilizan los siguientes
codigos:

e Un solo parpadeo de 0,2 s seguido de 1 s apagado indica que se han encontrado 2
dispositivos con la misma direcciéon CAN

¢ Dos parpadeos de 0,2 s (es decir, 0,2s en 0,2s apagado 0,2s encendido) seguidos
de 1 s apagados indican demasiados errores CAN para funcionar

o Tres parpadeos de 0,2 s seguidos de 1 s apagados indican que hay un componente
conectado gue no se ajusta a los tipos conocidos.

Médulos manuales y de espesores

Ambos mddulos contienen una placa de microcontrolador que tiene un LED verde y cuatro
LED rojos que se pueden ver retirando la tapa.

El LED verde se ilumina continuamente en estado inactivo y parpadea al 50% con 50% de
apagado a 2Hz cuando funciona con normalidad. Parpadea brevemente a 2Hz V si la fuente
de alimentacion de los detectores de proximidad esta cortocircuitada.

Los LED rojos se iluminan con sus correspondientes entradas.
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Cddigos de averia de la consola (como aparecenen los mensajes de error y el

registro de errores)

Estos cddigos de averia numéricos pueden proporcionar informacién mas especifica que la
descripcidn escrita que se muestra en la pantalla. Tome nota de estos cédigos cuando
informe de errores.

cttnn c=class, tt=tipo de 2 digitos, nn= canal/indice

Oxxxx codigos de error internos

00100 error de cota de estado/covarianza
00200 error de signo de varianza

00300 otro error numérico

cadigos de error de la cAmara 1xxxx
101xx exceso de inclinacion
10300 no se ha encontrado ningun puerto
10400 ningun dispositivo en absoluto
10500 solo el adaptador
106xx algunos dispositivos, pero no se han encontrado camaras
107XX Camara no compatible
108xx Fallo de inicializacion
109xx no puede iniciar la captura
110xx no se puede iniciar la transmision de video
111xx no puede resolver las asignaciones de GUID
112xx Tiempo de espera en una camara en particular
11300 no hay datos de NINGUNA camara
la conexion de la cAmara 11400 es demasiado lenta

2xxxx cédigos de error uc
201xx no se encuentra el dispositivo que desea
202xx tiempo de espera en la recepcion de datos
tiempo de espera de 203xx en recepcion de diagnéstico
204xx falta sincronizacion en el paquete
suma de comprobacién 205xx incorrecta
206xx recibi6 el paquete de datos no lo que pedimos
207xx otro error de formato de datos
20800 sin UCS en absoluto
209xx Numero excesivo de errores del bus CAN
210xx Més de un dispositivo configurado con el mismo ID
211XX Dispositivo CAN no reconocido
212xx Sobrecarga de salida de la vélvula

codigos de error de hardware 4xxxx

el cuentakilometros 40100 parece estar equivocado
40200 Error POT

40300 Alarma del ventilador de la CPU

40400 Alarma térmica de CPU



5xxxx Errores del operador

50100 jlIr demasiado rapido!
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Diagramas de flujo
Los problemas se han dividido en tres categorias enumeradas a continuacion:

1. La consola no se inicia correctamente
2. Laconsola muestra una pantalla de trabajo, pero los discos de desplazamiento

lateral/direccion no responden
3. Todos los sistemas parecen estar funcionando, pero el rendimiento de seguimiento

del cultivo es deficiente
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La consola no se inicia correctamente

Si
¢Aparece la pantalla de inicio?
A\ 4 No
¢Aparece la pantalla de trabajo? R v
¢Aparece algun texto en la pantalla?
Si No
A 4 Si J No
¢Responde la imagen al movimiento y
4 ?
delante de la camara’ ¢ Se ilumina continuamente el pulsador del panel frontal?
Si No No l Si
y
Apague el dispositivo con el boton ¢El pulsador parpadea brevemente cada 5 segundos?
inferior derecho de la pantalla tactil.
Si la pantalla esta congelada, B
mantenga pulsado el botén del No v Si v
panel frontal iluminado durante unos . Hay 12V | hufe d M lsado el
3 segundos hasta que aparezca una CI' ay X _fe”de Tznc ute : e b a:rjtegga pij Sf 0 _eS
pantalla de texto en negro. z;.lmclan;auon e la consola oton durTmIe s. ¢Se
Al apagar la camara, compruebe las Inolar: gr_lc_ler|1 ela UIZ %Se
conexiones de la camara y vuelva a No Si inicia fa consola
iniciarla. Si el problema persiste, v
consulte a su concesionario « Compruebe la tensién y \ 4
la polaridad de la bateria Compruebe los No
« Compruebe el fusible del fusibles de las
mazo de cables cerca de palas montados en
v la bateria la placa de
e Compruebe la conexién circuitos en el
Para problemas adicionales, consulte las de la consola a la bateria modulo del
otras guias de solucion de problemas imnlamanta
A 4
A Posible fallo en la consola.
¢ Hay un mensaje que diga “Conexién de camara no establecida”? Consulte a un experto
No
Si v
¢ Hay un mensaje que diga “No se detectaron microcontroladores”?
l Si l No
Apague y compruebe las conexiones entre el tractor y el implemento; Tome nota de los mensajes que
compruebe que los anillos de bloqueo del conector encajan en su sitio. aparecen en la pantalla y busque
Reiniciar. ¢Funciona correctamente? el asesoramiento de un experto
No
\ 4
Observe el LED verde en el médulo del implemento
e  Noiluminado indica que no hay alimentacion o esti defectuoso
e  Parpadeo lento 1,6 s en 1,6 s apagado = estado inactivo, sin comunicacién por microcontrolador
. Parpadeo rapido 0,2 s en 0,2 s apagado = buena comunicacién con el microcontrolador
A 4 y

Apague el equipo, compruebe que el cable de la camara y las conexiones

. o . . . Tome nota de los mensajes que aparecen
no estén dafiados y que los anillos de bloqueo hayan encajado en su sitio. -
Reiniciar en la pantalla y los cddigos de parpadeo

del LED y busque asesoramiento de

Si el problema persiste, solicite asesoramiento experto
expertos
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2. La consola muestra una pantalla de trabajo, pero los discos de desplazamiento
lateral/direccién no responden.

¢Es laimagen de video en directo? Compruebe que la imagen responde al movimiento delante de la cAmara

Si

\ 4

No

A

y

Compruebe que el suministro hidraulico esta activado y conectado

v

¢ Se centra el mecanismo de desplazamiento
lateral cuando se levanta el implemento?

No

Si

A 4

Apague la consola, compruebe las conexiones de
la cdmara y reinicie. Si el problema persiste,
busque asesoramiento de un experto

¢ Se muestra el icono de elevacion del implemento y
desaparecen las cruces superpuestas en la pantalla de
video cuando se levanta el implemento?

Cambie al control manual de desplazamiento lateral/direccion y
ejerza el desplazamiento lateral/direccion.
¢ Funciona correctamente el cambio manual?

|

Si

Si
\4

No

¢ Muestra la barra de velocidad un
valor similar al de los tractores y
desaparece el icono de freno
parado al moverse?

Ejecute la funcion de
Si prueba de la direccion
desde el ment de
diagnoéstico avanzado.

No

y

No

Compruebe que el sensor de
levantamiento del implemento
funciona correctamente. Puede
gue esté desajustado o que el
cable esté dafiado

de velocidad. Si utiliza una rueda,

asesoramiento de un experto

Compruebe el dispositivo de medicion

compruebe que esta tocando el suelo
y girando. Aseglrese de que no esta
dafiado y conectado correctamente.

Si los problemas persisten, busque el

¢ Se ha superado la prueba de direccion?

No

Si

¢La prueba sugiere que no
hay flujo de aceite?

y

Si

valvulas.

Compruebe que el suministro hidraulico esta presurizado.

Compruebe que los LED rojos de la placa del microcontrolador
(dentro del médulo del implemento) se encienden para indicar que
las valvulas estan encendidas y comprobar las conexiones a las

en el seguimiento del cultivo

Siga el procedimiento de localizacién de
averias para obtener un rendimiento deficiente

¢ Sugiere la prueba que la velocidad de direccion es demasiado rapida o

AAarmacinda lantan

No

A 4

¢La prueba sugiere invertir la direccion del flujo?

No

A 4

¢La prueba sugiere “HIT STOP"?

lNo

Si

Si

Invierta las
conexiones

Para otros mensajes de
error o si los problemas
persisten, consulte a un
experto

Compruebe si hay
obstrucciones mecanicas,
aungue este mensaje también
puede aparecer si el
movimiento es demasiado

hidraulicas al tractor,
pero tenga en cuenta
gue esto también

invertira el flujo a otras
partes del circuito.

\ 4

Ajuste el caudal de aceite
hidraulico para producir el
régimen de direccion
correcto controlando el flujo
del tractor o ajustando las
valvulas/limitadores de flujo
montados en el implemento
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3. Todos los sistemas parecen estar funcionando, pero el rendimiento de seguimiento es
deficiente
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Con el implemento en funcionamiento, ¢ aparecen las lineas verdes que representan la plantilla simétricamente en la

imagen y estan alineadas con las hileras de recorte?

v

Si

Con el implemento en funcionamiento, aparecen
cruces en el centro de la imagen y ¢ desaparece el

icono de elevacién?

¢No

¢Las lineas verdes de la plantilla aparecen sesgadas > 3°?

v Si No
+ S No Compruebe la inclinacién de Y
.o ;,Se ha seleccionado
¢Sintomas de un mal ) v la camara. Si se selecciona > gl archivo de
seguimiento de la vision? El d 3°, restablezca desde el mend confiauracion
e Las cruces amarillas o rojas sensor de i S0y diaandsti 9
9 de informacion y diagnostico . d do?
se mueven erraticamente elevacion del si | Si adecuado®
! ! de estar el sistema y vuelva a
e Triangulo de advertencia de pue empezar No
seguimiento persistente Qanado o mal \ 4
+ Bajacalidad de imagen < instalado v Seleccione un archivo
1/3 . . . '
Es posible que la camara no esté adefc_uado enel menﬁ de
ajustada correctamente o que se configuracion. Si no hay
haya seleccionado una altura de disponible un archivo
P cultivo inadecuada; consulte la adecuado, puede crear
Si ¥ seccién 7 uno mediante el editor
. . de configuracién
¢ Estéa sucia la | No
.| ¢Eldesplazamiento lateral se desplaza a toda la
Si v 7| carrera casi inmediatamente al avanzar?
Limpie la .
D No S ] No
¢Se ha cambiado la camara Es posible que tanto el ¢Elindicador de velocidad registra un valor
o se ha perturbado? potenciémetro como el sistema similar al del tractor y desaparece el icono
hidraulico estén conectados de de parada?
. forma incorrecta
Si l No y _
No v S

Restablezca el angulo
de inclinacion de la
cémara desde el
menu de diagndéstico
avanzado

¢ Parece que el seguimiento se
ha desprendido de una rueda
del tractor u otra obstruccion en
la imagen?

A

Compruebe el sensor de
velocidad (instalado en
una rueda de control de

¢Laimagen se congelay la
barra de calidad de imagen
desciende
intermitentemente?

profundidad) y sus

conexiones

Si
v

No

Si es posible, mueva la cdmara y edite el
archivo de configuracion para seguir las
filas que salen de > ¥ fila entre el cultivo y
cualquier obstrucciéon. Como ultimo
recurso, pinta la obstruccién de color gris

Si

]

A

¢No

¢ Parece que el

desplazamiento

El sensor de levantamiento puede
estar mal ajustado y funcionando
cuando las ruedas de profundidad
siguen los contornos del suelo

lateral o los discos
de direccion oscilan
rapidamente o
actGan muy
lentamente?

¢ Permite la configuracion realizar un

NO+

' v Si

Asegurese de que los discos

Puede que el caudal hidraulico

seguimiento del Num. Maximo de filas? de la direccion o del

estabilizador encajan

adecuadamente en el suelo y
de que las cadenas de

Si

[

retencion estan apretadas.
Las pendientes laterales o el
viento cruzado pueden
requerir un desplazamiento
fino manual

El rendimiento mejora a medida
que se realiza un seguimiento de
mas filas. Edite los archivos de
configuracién y ajuste la posicion
de la cadmara para maximizar los

numeros de fila. ¢El cultivo es predominantemente verde?

esté ajustado demasiado
alto/bajo, ejecute la prueba
hidraulica desde el menu de
informacion y diagnostico del
sistema

Si

A4

mas adecuada.
No

Como ultimo recurso,

Los cultivos muy pequefios o la infestacion severa de malezas pueden dificultar el

seguimiento. Los cultivos como puerros y brassicas con un tono azul pueden beneficiarse

del ajuste de color personalizado Try 30 - 50

considere una camara
infrarroja.

Si es necesario, habilite la
opcién de color opcional y
pruebe la opcion de color
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Anexo — Sistemas hidraulicos

El sistema hidraulico necesario para operar un sistema de desplazamiento lateral o
direccién de disco es conceptualmente simple que implica una valvula de control
direccional Unica para dosificar el aceite hidraulico a cada lado de un cilindro
hidraulico. Sin embargo, a menudo se necesitan componentes adicionales para
controlar la tasa de flujo de aceite, como los restrictores variables y los reguladores
de presion.

Una amplia gama de sistemas de potencia hidraulica del tractor introduce otras
consideraciones a la hora de disefiar el sistema hidraulico del implemento.

Esta nota no pretende ser un tutorial de disefio completo, sino una guia para los
arreglos mas comunes y una discusion de algunos de los problemas.

Por lo general, es rentable para los fabricantes de implementos proporcionar sus
propios sistemas hidraulicos adaptados a sus propias necesidades. Sin embargo, si
es necesario, la tecnologia Tillett and Hague puede suministrar sistemas hidraulicos
basicos como parte de un paquete completo de guiado y control.

Comenzaremos considerando los sistemas de toma de fuerza hidraulica del tractor.
Estos pueden clasificarse ampliamente como “centro abierto” o “centro cerrado /
deteccidn de carga”. Los sistemas de centro abierto generalmente se encuentran en
tractores mas antiguos o econémicos, donde el aceite se suministra desde una
bomba de engranajes a una velocidad proporcional sélo a las rpm del motor. Para
estos sistemas se prefiere una valvula de control direccional de “centro abierto” en la
gue su posicién central proporciona una ruta de retorno sin obstrucciones para que
el aceite regrese al tanque.

A B

Vélvula de centro abierto /\/\/\/ - | \A/\/\
/ X

Pl [T

Si se utiliza una valvula de centro cerrado en la que los puertos estan cerrados en la
posicion central, el aceite se vera forzado a volver al depdsito a través de una
valvula de descarga de presion (la valvula propia del tractor normalmente se ajusta
justo por encima de 200 bares). Esto es ineficiente y puede crear grandes
cantidades de calor que pueden dafiar tanto el tractor como el implemento.

Los tractores con algun tipo de sistema de deteccion de carga mantienen una
presion baja en espera y solo desarrollan presion completa del sistema cuando se
detecta flujo. Estos sistemas pueden utilizar “valvulas de centro cerrado”, donde la

z - -Z

linea de presion esta bloqueada en '~~~ =% ~oorent Ao e

A B

Valvula de centro cerrado / = o \
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Una ventaja de las valvulas de centro cerrado es que es posible colocar valvulas
adicionales en paralelo en el mismo circuito hidraulico. Esto puede resultar util
cuando el implemento también cuenta con nivelacion automatica o elevacion de los
dientes, pero resulta incoOmodo suministrar cada uno de estos servicios desde su
propia corredera de tractor independiente.

También es posible accionar varias valvulas de centro cerrado con un tractor
equipado Unicamente con una bomba de engranajes y sin deteccion de carga, pero
requiere una valvula de descarga adicional. Esa valvula esté dispuesta para estar
normalmente abierta de modo que el aceite del tractor regrese al depdsito con una
pequefia caida de presion cuando no se acciona ninguna de las valvulas. La valvula
de descarga debe estar cableada de tal manera que se cierre cuando cualquiera de
las otras véalvulas de control funciona, dejandolas con la presion y el flujo del sistema
completos. Tillett and Hague pueden proporcionar una placa de circuito con
multiples entradas 6pticamente aisladas que son logicamente “O” a una salida de
valvula de descarga para este proposito.

En algunos tractores es posible regular el caudal maximo de cada corredera de
forma independiente. Excepcionalmente, esto puede ser suficiente para controlar la
velocidad a la que el cilindro de direccion se mueve hasta el objetivo deseado de
aproximadamente 0,1m km/s. Sin embargo, debido a que los cilindros de direccién
normalmente tienen un didmetro pequenio, la tasa volumétrica requerida es inferior
al minimo ofrecido por el tractor. Ademas, los dos lados del cilindro de direccion a
menudo tienen diferentes areas que requieren diferentes caudales en cada direccién
para lograr la misma velocidad lineal. Para regular la velocidad de la direccién, es
normal instalar limitadores variables en la salida a cada lado del cilindro.

No es raro que los restrictores variables estén casi completamente cerrados para
lograr la velocidad de direccion requerida. Esto hace que el ajuste sea muy sensible
a pequenios ajustes y a la temperatura del aceite. Puede ser ventajoso reducir la
presién a través de los restrictores con un regulador de presion, lo que les permite
operar con orificios méas grandes, reduciendo asi su sensibilidad. Esto también tiene
el efecto de reducir la fuerza generada por el cilindro de direccién, que normalmente
no es un problema, ya que las fuerzas de direccion no necesitan ser altas.

A continuacion se muestra un circuito tipico, tal como se proporciona en el conjunto
de bloque de valvulas direccionales estandar de Tillett and Hague, que muestra
cémo se pueden utilizar todos estos componentes en un circuito hidraulico.
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Valvula proporcional de centro cerrac
Prop M A s W
% N
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La direccion proporcional requiere un disefio de circuito de centro cerrado. Las
tolerancias internas finas de las valvulas de control proporcional requieren un filtro
de tuberia de presién para proteger contra dafios en las valvulas. Para activar la
opcion de control proporcional de un médulo de implemento con capacidad de
control proporcional, el interruptor DIP nimero 3 debe estar EN la posicion ON,
como se muestra a continuacion:

Los pardmetros del sistema de control relacionados con el control proporcional se
pueden encontrar en el editor de configuracion en la seccion 9,3. Es posible que sea
necesario ajustar el parametro de la curva caracteristica de la vélvula para adaptarlo
a la valvula elegida.

A continuacion se muestra un circuito tipico para el bloque de valvulas direccionales
proporcionales de Tillett and Hague.
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Si el sistema hidraulico del tractor lo permite, reduzca el flujo de aceite del tractor a
un nivel adecuado. el 10% del flujo maximo suele ser suficiente.

Configuracién de la valvula de control direccional estandar:

Conecte el mandmetro del punto de prueba y, después de comprobar que el cilindro
hidraulico funciona de forma segura, encienda el suministro de aceite del tractor. El
manometro debe indicar cero, ya que el aceite pasa sin restricciones a través de la
valvula direccional de centro abierto. Haga arreglos para que la valvula direccional
funcione de modo que el cilindro se mueva completamente hasta un extremo de su
carrera. La presion debe aumentar hasta el valor establecido por el reductor de
presion. de 20 a 40 bares es normalmente suficiente. Si es necesario, se puede
ajustar aflojando la tuerca de bloqueo 17mm y realizando el ajuste con una llave
Allen 4mm. Si esta utilizando el sistema de control para accionar la valvula, se
apagara una vez que se haya alcanzado la posicién deseada, por lo que puede que
necesite un asistente para ver el manémetro mientras se acciona la valvula y el
cilindro esta en movimiento.

Si invierte el sentido de funcionamiento de la valvula direccional, el cilindro se
movera al otro extremo de su carrera. Utilice el mando de la valvula de control de
flujo (aguja) correspondiente para controlar la velocidad de movimiento. Una
velocidad de 0,1m/s es normalmente un punto de partida satisfactorio, pero se
puede ajustar mas tarde. Siga invirtiendo la direccién del flujo y ajustando los dos
mandos de control de flujo hasta que la velocidad sea satisfactoria en ambas
direcciones. Si encuentra que el ajuste del control de caudal es demasiado sensible,
puede intentar reducir ain mas la presion de funcionamiento mediante la valvula
reductora de presion.

Una vez que esté satisfecho con la presion, puede retirar el manémetro de punto de

prueba.
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1 Valvula de control Valvula de control direccional de centro abierto utilizada
direccional para desviar el flujo de aceite
2 Bobina de solenoide 12V Activa la valvula para dirigir el flujo de aceite
3 Regulador del reductor de Se utiliza para ajustar la presiéon de funcionamiento
presion y tuerca de blogueo
4 Indicador de punto de Se utiliza para medir la presién de funcionamiento, (solo se
prueba requiere para la configuracion y no para el funcionamiento
rutinario)
5 Vélvula de control de flujo Se utiliza para ajustar el caudal a las funciones de
direccién izquierda y derecha de forma independiente

Configuracién del sistema hidraulico proporcional:

Después de comprobar que el cilindro hidraulico funciona de forma segura, active el
suministro de aceite del tractor.

Utilice la aplicacion de prueba de direccion que se encuentra en la pagina de
configuracion avanzada y diagnéstico para comprobar y calibrar el circuito de control
proporcional.

La velocidad méxima del cilindro se puede aumentar o disminuir en el editor de
configuracion, de serie se establece en 0,1m/s.

Presion del
1 tractor

Vuelva al
tractor/depdsito de

4
Cilindro
hidviilica
Nombre de pieza Funcion de pieza
1 Vélvula de control Control direccional proporcional
proporcional
2 Bobina de solenoide Activa la valvula para dirigir el flujo de aceite
proporcional
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3 Regulador del reductor de Se utiliza para ajustar la presion de funcionamiento
presion y tuerca de blogueo
4 Indicador de punto de Se utiliza para medir la presién de funcionamiento, (solo se
prueba requiere para la configuracion y no para el funcionamiento
rutinario)

Localizacion de averias hidraulicas:

La pagina de configuracion avanzada y diagnéstico incluye una prueba de la
direccién que puede ser Util para diagnosticar problemas hidraulicos. En caso de
duda, ejecute esta sencilla prueba. Le preguntara de forma interactiva qué direccion
esta a la izquierda y cudl es la correcta, le mostrara si el suministro hidraulico esta
conectado de forma incorrecta o se cree que esta invertido, si el caudal es
demasiado alto o demasiado bajo. La prueba también intenta diagnosticar sensores
de posicion defectuosos detectando sefiales de salida irregulares o un atasco
mecanico para el que aparece el mensaje “HIT STOP”. El mensaje “HIT STOP”
también puede ser activado por problemas hidraulicos como aire atrapado o bajos

caudales.



