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1. Descripcion del producto

El FARMNAVIGATOR Pilota es un controlador de interfaz de vehiculo de alta precisién que
proporciona funciones y caracteristicas adicionales a la pantalla FARMNAVIGATOR (G7/G12).
Ademas, FARMNAVIGATOR Pilota puede recibir informacion de direccion de la pantalla e
interactuar con el vehiculo para dirigir el vehiculo y mostrar la funcionalidad de direccién
automatica en la pantalla.

Este manual de usuario contiene informaciéon sobre como instalar, configurar y administrar las
diversas configuraciones de FARMNAVIGATOR Pilota. Consulte el manual del usuario del
monitor FARMNAVIGATOR (G7/G12) para obtener mas informacion sobre la configuracion del
campo, las areas agricolas, los patrones de guia y otras funciones relacionadas con la
visualizacion.

EI FARMNAVIGATOR Pilota se puede instalar facilmente en la mayoria de los vehiculos agricolas
de todas las marcas y modelos. Este capitulo proporciona informacion basica sobre la instalacion
de los componentes de FARMNAVIGATOR Pilota.

1.1 El sistema

El sistema completo de direccién automatica consta de:

+ Sistema de direccion: FARMNAVIGATOR Pilota

» Antena GNSS RTK: FARMNAVIGATOR todo en uno RTK (no incluida)
« Pantalla: FARMNAVIGATOR G7 / G12 (no incluido)

2. Procedimiento
de instalacion

2.1 Instalaciéon de motor de direccion automatica Pilota
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Este capitulo explica como conectar el arnés del sistema de direccién automatica al vehiculo. Para la
instalacion del motor en el vehiculo, se requiere un equipo adecuado para la correcta extraccion del
volante sin dafiar los componentes de la direccién del vehiculo.
Antes de instalar el motor eléctrico, es recomendable comprobar el estado de la direccién del
vehiculo: asegurese de que la direccion esté en buenas o muy buenas condiciones. Asegurese
de que sea posible girar el volante completamente hacia la derecha y hacia la izquierda.
A continuacion se describen los pasos para la correcta instalacion del motor eléctrico: 1.

Proceda, con las herramientas adecuadas, a retirar el volante del vehiculo;

(5555

J

2. Cuando se retire el volante, verifique que el kit de instalaciéon del motor sea correcto. Inserte

el adaptador de ranura en la columna de direccion y verifique que haya un acoplamiento
mecanico correcto;

3. Fije el volante suministrado al motor con los 6 tornillos provistos;
e

4. Fije el adaptador de ranura a la parte posterior del motor eléctrico con los 6 tornillos
provistos;

PRECAUCION: Utilice un fijador de roscas fuerte para garantizar una sujecion segura;
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6. Inserte el motor eléctrico equipado con el volante, el adaptador de ranura y el pasador

antirrotacion en la columna de direccion del vehiculo, y verifique que el
acoplamiento esté bien hecho sin juego;

ADVERTENCIA: Si se observa demasiada holgura mecanica, las piezas mecanicas pueden
danarse con el tiempo y no se puede garantizar la seguridad del operador. En este caso,

DETENGA la instalacion. El fabricante no se hace responsable de las instalaciones que no
cumplan con las instrucciones.

resistente

7. Sujete firmemente la contraparte del sujetador antirrotacion en un punto de direccién fijo y
columna.

Manteniendo el vehiculo parado, gire el volante hacia la izquierda y hacia la derecha y asegurese de
que:

- No hay juego en el acoplamiento con la columna de direccion;
- La rotacion esta bien centrada y no es excéntrica;

- No hay obstrucciones en la rotacion hasta que el final de la rueda se desplaza hacia la derecha y
hacia la izquierda;
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- La rotacién es suave y no esta sujeta a tensiones debido a la conexiéon del motor.
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2.2 Instalaciéon de antenas

Para la instalacion de la antena, consulte el manual de instalacion especifico del
monitor. Estos son los pasos a seguir:

1. Identifique el punto de fijacién de la antena en el techo del vehiculo. CONSEJO: Intente colocar
la antena en el

lo mas cerca posible del eje de direccion delantero;

2. Limpie el area de montaje de la antena con un pafio himedo y desengrasante;

3. Asegure la antena de forma segura con los accesorios incluidos en el paquete de
visualizacion; si es posible fijar mecanicamente el soporte de la antena, es preferible, de lo
contrario, use la cinta adhesiva de doble cara 3M suministrada;

4. Pase el cable firmemente desde la antena hasta el interior de la cabina, cerca de la posicion de la
pantalla;

5. Conecte la antena al conector de pantalla "GPS".

2.3 Instalacion del monitor

Para la instalacion del monitor, consulte el manual de instalacién especifico del

monitor. Estos son los pasos a seguir:

1. Fije el monitor firmemente con los accesorios incluidos en el paquete de visualizacion; 2. Conecte
el monitor a la fuente de alimentacion utilizando el cableado provisto con el monitor;

D
|6 1
Il Tml @ P5 = GPS
=5 o {els

oy 1
[]] P4 == Controller
5

-_Ig

1
P3 = Generic device
5

2A Fuse

P2

PWR + Power
PWR - supply

3. Conecte la antena firmemente al conector 'GPS'.

IMPORTANTE: Conecte el cable 'In-CAB' al monitor.
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2.4 Conexion eléctrica

Estos son los pasos a seguir para la conexion eléctrica:
A. Cabo de bateria Pelota

-

/:':CS‘\Q?‘

Fuse 30A \ >

= O

1. Localice la posicion de la bateria dentro del vehiculo y comience a enrutar el 'Cable de
bateria Pilota'. No conecte los terminales a la bateria;

2. Lleve el conector de la bateria al vehiculo. Asegurese de que el cable no esté conectado a
elementos mecanicos modviles, mangueras hidraulicas de goma, tuberias de aire
acondicionado, elementos de alta temperatura o cerca de alternadores eléctricos;

3. Conecte el conector 'C2' al 'cable principal Pilota' y asegurese de que esté bien conectado.

B. Cabo CAN Pilota
Tenga en cuenta que el cable incluye un terminador pasivo de 120 ohmios en la linea CAN.

—_—
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TO ISOBUS

TO DISPLAY

1. El conector 'TO DISPLAY" esta conectado al cable 'In-CAB' del monitor G7 o G12;

2. El conector 'TO ISOBUS' todavia esta disponible si el equipo ISOBUS también necesita
conectarse al sistema de direccion;

3. El conector 'C3' debe estar conectado al 'cable principal Pilota’;

C. Cabile principal piloto

C3

1. Conecte el conector "C1" al motor, asegurese de que esté seguro;
2. Pase el cable e instale el interruptor para desactivar el sistema en la calle en una posiciéon
accesible, claramente visible y firmemente fija;
3. Conecte firmemente el conector "C2" que termina con el 'cable de bateria Pilota’;
4. Conecte firmemente el conector "C3" que termina con el 'cable CAN Pilota’;
2.5 Conexidn de la bateria
Conecte el sistema a la bateria:

1. Cuando todo esté bien sujeto, conecte los terminales a la bateria; 2. Primero
conecte el conector negativo (negro) al terminal de la bateria.

PRECAUCION: No conecte el conector negativo a tornillos o partes de la carroceria del vehiculo;
3. Conecte el conector positivo (rojo) al terminal de la bateria.

PRECAUCION: Si se instala un aislador de bateria, se recomienda conectar el conector positivo al
conector aislador de bateria.
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3. Procedimiento automatico de ajuste y calibracién de la direccion

Una vez instalados todos los componentes, es necesario configurar y calibrar los componentes
del vehiculo. De hecho, cada vehiculo tiene unas dimensiones geométricas y unas
caracteristicas hidraulicas diferentes, por lo que se debe realizar una calibraciéon de los
sensores siguiendo los procedimientos que se describen a continuacion. Siga las instrucciones
proporcionadas con precision para lograr un resultado de conduccién correcto que se ajuste y
sea seguro de acuerdo con las especificaciones del producto.

3.1 Crear un nuevo vehiculo

Para que el sistema de direccion automatica funcione correctamente, el vehiculo debe estar
configurado. La configuracién del vehiculo consiste en introducir las medidas geométricas del
vehiculo y la posicion de la antena en relacion con el centro del vehiculo y el eje trasero del
vehiculo.

Estos son los pasos:

1. Se accede al menu "VEHICULOS" desde el meni BASE DE DATOS.

<Jfal

PRODUCTS

Figura 3.1.a - Menu del vehiculo
2. Crea un nuevo vehiculo dandole un nombre Unico;
3. Siga la pantalla e ingrese todas las cantidades requeridas. Tenga cuidado de seleccionar
correctamente si:
- La antena se instala delante o detras del eje trasero;
- La antena se instala a la derecha o izquierda del eje central del vehiculo;
- Las mediciones de la antena deben referirse a los tres indicadores que se muestran en el
plastico de la antena, el frontal al centro y el lateral a la posicion de la antena en relacién
con el eje trasero.
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Figura 3.1.b - Indicadores de medicién en la antena

- Las mediciones deben introducirse con una precision de +/- 1 cm para garantizar resultados
6ptimos en el
campo.
VEHICLE

@ KUBOTA

Front to rear
axle

Height

Antenna lateral
shift

Rear axle to
antenna

Rear axle to
trailer hitch

Rear axle to 3
points hitch

Min turning
radius

Figura 3.1.c - Medidas geomeétricas del vehiculo
- Una vez introducidas las medidas, active el vehiculo pulsando el botéon "ACTIVAR". El
vehiculo activo se puede reconocer por una marca de verificacion verde junto al nombre.
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VEHICLES +
2 items o

Name Add new

Default Vehicle | x

Delete all

Figura 3.1.d - El nuevo vehiculo estéa activo

En este punto, la unidad utiliza los ajustes geométricos proporcionados para la direccion automatica y
todas las demas aplicaciones (ISOBUS, control de seccion, etc.).

3.2 Calibracion del sensor de antena

Un componente clave del sistema de direccion automatica es el sensor de posicién, que es la
antena que recibe la posicion. La antena incluye una plataforma inercial que permite que el
vehiculo gire y mantenga la direccion y la posicion de direccién con precision. Es muy importante
realizar la calibracion con precision. La calibracion debe realizarse:
- Sobre una superficie perfectamente plana;
- Con el motor del vehiculo en marcha, pero en posicién de estacionamiento (P); - No
hay accesorios adjuntos.

En el ment >CONFIGURACION DEL SATELITE > COMPENSACION DEL TERRENO, habilite el
botén

compensacion seleccionando ON y luego "Iniciar calibracién".
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PITCH ROLL
9 0.0° (0%) 0.2° (0%)

TERRAIN COMPENSATION
. OFF

¥ ON

Figura 3.2.a - Activacion de la compensacion del terreno y calibracion inicial

La calibracién se divide en dos partes:
1. Parte 1: Coloque el vehiculo sobre una superficie perfectamente plana, en la posicion de

estacionamiento (P). Luego presione "Establecer nivel cero 1".

- Start calibration by pressing 'Set zero level 1'

Set zero level 1

, Turn the vehicle 180 degrees and proceed the
€7 calibration by pressing 'Set zero level 2'

Figura 3.2.b - Nivel cero del conjunto cero 1

2. Confirme el ajuste del nuevo nivel cero pulsando YES.
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WARNING

Set new zero level?

YES

Figura 3.2.c - Confirmacion del ajuste del nivel cero
3. Espere 10 segundos hasta que termine.

INFORMATION

Calibration phase 1 successfully
finished

0],4

Figura 3.2.d - Espere a que se complete el paso 1

4. Parte 2: Mueva el vehiculo y girelo 180° desde la posicién anterior y vuelva a colocarlo en el
mismo lugar.
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Figura 3.2.e - Rotacién del vehiculo 180°
5. Coldcate en el parque (P) y presiona "Establecer nivel cero 2".

TERRAIN COMPENSATION

£ Start calibration by pressing 'Set zero level 1'

| |

Turn the vehicle 180 degrees and proceed the
calibration by pressing 'Set zero level 2'

Set zero level 2

Figura 3.2.f - Nivel de reduccién a cero 2

6. Espere 10 segundos para que se complete la calibracion.
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INFORMATION

Calibration successfully finished

0],4

Figura 3.2.g - Calibraciéon completada con éxito

7. En este punto, la antena esta calibrada.
Tenga en cuenta que cada vez que se cambia o modifica la posicion de la antena, los pasos de
calibracion deben realizarse nuevamente.

3.3. Calibracién de la zona muerta del motor

La calibracion de banda muerta le permite determinar el valor minimo requerido para rotar la escala.
La calibracion debe realizarse:

- Sobre una superficie perfectamente plana (posiblemente concreto);

- Con el motor del vehiculo en marcha;

- No se adjuntan accesorios;

- Con el motor eléctrico encendido.

En el mend SETUP > Auto Steering y Auto Steering, selecciona DEAD BAND CALIBRATION.
1. Presione Inicio, NO TOQUE el volante durante la calibracion;
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DEAD BAND CALIBRATION

Please don't touch the steering wheel during calibration
‘ process

(&7 4 Calibration status:
in progress... (12%)

Figura 3.3.a - Inicio de la calibracion de la zona muerta

2. El volante comienza a girar muy lentamente, espere a que aparezca el mensaje de éxito de la
calibracion;

INFORMATION

Dead band calibration: completed
successfully (140)

Figura 3.3.b - Calibraciéon completada con éxito

3. Esta calibracién se verifica para garantizar que esta calibracién se haya realizado
correctamente. Es posible pasar al siguiente.
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3.4 Calibraciéon del volante

Esta calibracion permite asociar el funcionamiento del motor eléctrico al sistema hidraulico y
mecanico del vehiculo. Es importante definir el rendimiento de la direccion automatica.
La calibracion debe realizarse:
- En una superficie perfectamente plana, posiblemente un campo
(200m x 200m);
- Motor 1500 RPM, velocidad entre 4 y 8Km/h; - No hay accesorios
adjuntos.

Durante el proceso de calibracion, el vehiculo girara automaticamente a la izquierda y a la
derecha. Puede detener la calibracion en cualquier momento deteniendo el vehiculo, girando el
volante o pulsando el botén Stop. En el menu SETUP > Autogiro y Autogiro, selecciona
CALIBRACION DEL VOLANTE.

1. Alinee las ruedas del vehiculo y luego conduzca en un rango de velocidad de 4 a 8 km/h;

2. Presione Inicio, NO TOQUE el volante durante la calibracion;

Before calibration start, please fit the following conditions:
‘ 1. Drive at a speed in the range 4-8 km/h
2. Don't touch the steering wheel
3. Make sure the tractor wheels are straight when starting
calibration

Speed:

4.2 km/h

Calibration status:
in progress... (50%)

Figura 3.4.a - Calibracion del volante de inicio

3. Espere a que se complete la calibracion;
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INFORMATION

Steering wheel calibration: completed
successfully (1851)

0],4

Figura 3.4.b: Calibracion completada con éxito
3.5 Calibracidn del radio de giro minimo

Esta calibracién le permite definir el radio de giro minimo real del vehiculo. La calibracion debe
realizarse:

- En una superficie perfectamente plana, posiblemente un campo (200m x

200m); - Velocidad entre 4 y 8 km/h; - No hay accesorios adjuntos.

Durante el proceso de calibracion, el operador debe dirigir el vehiculo completamente hacia la
derecha y hacia la izquierda en dos pasos separados y esperar el mensaje de finalizacion de la

calibracion. En el ment SETUP > Direccién automatica, seleccione CALIBRACION DEL RADIO
DE GIRO MINIMO:

Before calibration start, please fit the following conditions:
' 1. Drive at a speed in the range 4-8 km/h

2. Turn the steering wheel to the extreme position and do a
couple of laps on the spot

Speed:

po. 4.2 km/h

Calibration status:
Left: not done
Right: not done

ﬁ Stop
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Figura 3.5.a - Calibracion completada con éxito
1. Alinee las ruedas del vehiculo y luego conduzca en un rango de velocidad de 4 a 8 km/h;
2. Presione Inicio y seleccione la forma en que comenzara a ir, como la derecha;

WARNING

Please, select the direction of the turn

Figura 3.5.b - Seleccionar la direccion de rotacién
3. Espere a que se complete la calibracion;

INFORMATION

Min turning radius calibration:
completed successfully (507 cm)

0],4

Figura 3.5.c - Calibracién del lado izquierdo completada
4. Luego proceda a la calibracion en el lado opuesto y luego a la izquierda;
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Before calibration start, please fit the following conditions:
' 1. Drive at a speed in the range 4-8 km/h
2. Turn the steering wheel to the extreme position and do a
couple of laps on the spot

Speed:

e 4.4 km/h

Calibration status:
Left: in progress... (70%)
Right: completed successfully (506 cm)

Figura 3.5.d - Calibracién del lado derecho en curso

5. Luego proceda a la calibracién en el lado opuesto y luego a la derecha;

INFORMATION

Min turning radius calibration:
completed successfully (522 cm)

Figura 3.5.e - Calibraciéon completada con éxito

6. La calibracién del radio de giro minimo esta completa.
4. Pruebas de campo y ajuste de parametros de direccion
automatica
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Cuando se realizan calibraciones, el estado se notifica en la pagina de configuracién, como se
muestra en el ejemplo:

>

DEAD BAND CALIBRATION

STEERING WHEEL CALIBRATION

oo

MIN TURNING RADIUS CALIBRATION

AUTO STEERING ADVANCED SETTINGS

Figura 4 - Estado de las calibraciones.
4.1 Parametros de direccion automatica

Desde la pantalla de trabajo, puede acceder faciimente a algunos de los parametros de control del
sistema de direccion automatica para personalizar mejor el rendimiento mientras trabaja. A
continuacion se muestra un breve resumen de las funciones y un consejo sobre como usarlas.

Para acceder a esta ventana, presione el boton blanco del volante en la esquina superior

izquierda.

AUTO STEERING SETTINGS
Aggressiveness of control

Steering interruptions sensitivity

Line approach aggressiveness
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Figura 4.1 - Parametros que se pueden editar durante el trabajo.

- Controlar la agresividad: un valor para mantener el vehiculo en linea; Un valor mas alto da
como resultado una implementacién mas agresiva, mientras que un valor mas bajo reduce
la intensidad de las correcciones a expensas de la precision de la linea;

- Sensibilidad a las interrupciones de la direccién: valor necesario para liberar el volante del
modo automatico al manual;

- Agresividad de la aproximacion a la linea: Un valor para ajustar la agresividad de la
aproximacion a la linea (por ejemplo, al comienzo del campo), un valor mas alto implica una
aproximacion agresiva, un valor bajo implica una aproximaciéon mas suave a la linea.

4.2 Procedimiento de prueba de precision de campo "ida y vuelta”
La siguiente es una descripcion del procedimiento de prueba de precision de campo "Ida y
vuelta™

Creacion de un nuevo empleo;

Seleccione o cree un archivo adjunto;

Seleccione o cree una nueva AB recta (50-70 metros);

Luego ejecute la linea AB creada de B a A en modo automatico;

Detenga el vehiculo, posiblemente en |a parte central de la linea, cuando el error en la linea

que se muestra en la sombra sea de 0,00 +/- 1 cm;

6. Cologue una marca en el suelo cerca de las ruedas traseras (o en el medio de la tercera
puntada);

7. A continuacion, vuelva a trazar automaticamente la linea de A a B y detenga el vehiculo
cerca del indicador de suelo;
8. A continuacion, compruebe el error real entre el paso de avance y el paso de retorno.

arLON =
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Figura 4.2 - Ejemplo de control de precisién entre viajes de ida y vuelta.

Para un funcionamiento adecuado en el campo, el error entre la posicion del vehiculo y el indicador
de tierra debe ser de aproximadamente
+/-2cm. De lo contrario, repita la calibracion del desplazamiento del terreno.
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