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Instruccionesde uso(IFU)

Descargo de responsabilidad

Nada en el documento implica que cualquier objecicn u otra transferencia de
patentes, marcas registradas, derechos de autor o
Se proh be la propiedad de la empresa o de cualquier tercero, o cualquier derecho

o licencia en virtud de los mismos.

No asumimos ninguna otra responsabilidad que la establecida en los t&minos y
condiciones de venta de nuestros productos.

Adem&, no ofrecemos ningunagarant Rexpresao impl Titaparalaventaoel usode los
productos, incluidala idoneidad para un uso espec fico, comercializacicn o
responsabilidad civil por cualquier derecho de patente, derecho de autor u otra propiedad
intelectual derechos.

Podemos modificar las especificaciones y descripciones de los productos en cualquier
momento sin previo aviso.

Tecnolog® y servicio

Si el contenido que necesita no se puede obtener de las IFU, comun guese con

los téenicos de instalacién de proyecto relevante.

La funcic de interfaz actual se muestra como una versién de pruebay la

funcicn de interfaz real seraSujeto a la versién actual.
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| Instrucciones de uso de los productos

Cuandoel equiponose utiliceduranteunlargo periodo de tiempo, desconecte

el cable dealimentacid paraevitar que se descargue labater Rdel veh Eulo.

®
4

Alsuministrarenerg Ral producto (sistema), debeteneren cuentael equipo

Requisitos de fuente de alimentacicn (el rango de voltaje de fuente de alimentacidnesde 12 ~24 V).

Cuandoelequipoesté&ncendidoparaelpilotoautoméico,elconductornodebeabandonarla
cabina.

Elsistemadepilotoautomdicoest&estrictamente prohibidodurantehorasy &easnolaborales.

Elsistemade piloto automdico no puede controlar lavelocidad del veh tulo. El operador debe
hacerlomanualmente. Ajustelavelocidaddel veh Tuloparagarantizarque laoperacicnserealicea

unavelocidad segurayno provocar que el veh Tulo vuelque o pierdael control.

Nodesmonteni monteel equiposinautorizacicn, delocontrarionotendr&garant &.

El entorno circundante afecta a las indicaciones de voz, por lo que solo se ejecuta la funcién de indicaciones y

lel conductor debe conducir con seguridad. Heilongjiang Huida Tech Development Co., Ltd. no se har&l

cargo de las p&didascausadaspornoescucharlasindicacionesdevoz.

[l Introduccicn del producto

1. Introduccidndel producto

Elsistemadenavegaciconpilotoautom&icoparamaquinariaagr £olaesunsistemadepilotoautomé&icoqueutilizaunmotordealto parpara
controlarelvolante. Esadecuadoparatractores, trasplantadoras, pulverizadorasdepesticidas, tractoresdeorugasyotras maquinariasagr £olas.A
travé&sdelaaplicacicnpraticaylaverificacicn,todosloscomponentesdesoporteestandisponibles,loquelohace completamenteadecuadopara
todalamaquinariaagr £olaconvolanteenChina. Entéminosdedisefd, setieneencuentaplenamente la particularidad del entornode
produccidny operacicnagr £ola, y se resuelven perfectamente los problemas pré&cticosenel proceso de producciény operacicnagr ola.

® Mejorelaprecisicndelaoperaciéndemaneraefectiva,cumplaconlosrequisitosdelaagriculturaestandarizadaymejorela calidad de los
productosagr Eolas;
@ CambiarmenoscrucesyningunaomisiébajooperaciéhmanualaningUncruceyningunaomisiébajooperacidhautoméica

operacidn,quemejoralaeficienciadelaoperacin;
@ Prolongaeltiempodefuncionamientode lamaquinariaagr £ola, el operador se detiene perolam&uinano sedetieney puede
trabajar. enel campo por lanoche;

@ Conunaoperacicnsimple,sereducelaintensidaddel controladorysecumplenlosrequisitosparaelnivel deoperaciéndel controlador.

sereducen;

2.Composicicn del producto

(1) Terminal de navegacion a bordo

@ Pantallaté&tildealtobrillode 10pulgadas, quees
claramentevisiblealsol
® Radioincorporadayotrosmdaiulos

® Ampliorangodetemperaturade-40~70°C,quees Adecuado

paratrabajaren &easespecialesyextremas. ambientedetrabajo

® Tienefuncionescomoplanificarlarutadeconduccigny

guardandodatosde operacicn

@ Compatiblecon
Beidou/GPS/GLONASS/Galileo/SBAS

@ Laaltasensibilidad derecepcicn mejorael posicionamiento
delveh Eulo.

yprecisiédndenavegacicn
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(3) Motor EM-100 (4) Sensor de actitud

® Motorde corriente continuade alto par, que es
Adecuado para varios veh tulos. precisicdnsintemoralapendientelongitudinaly

@ Bajonivel de ruido de funcionamiento, bajo poder calor fico. pendiente transversal

yaltaprecisicn

Instalado
(5) Valvula hidraulica (opcional) (6)S pio (op ]
= ~®
kﬁ =\ ."

@ VAvulahidralicaproporcional controladaelectrénicamente®  Los a&gulosdedireccicnizquierdoy derecho de lasruedas delanteras.

@ Presiéh m&imadel sistema: 210 bar Sedetectanyseenv &ndevueltaal controlador.

@ Presidvm nimadelsistema: 120 bar @ Seutilizaparacorregirymejorarla
Precisicnde conduccidnen| mearectadel veh Eulo

@ Liderandolaaplicacicndel &gulodelgiroscopio

esquema de reconocimiento

® Admiteautoestimaciéndelerrordeantena, f&ildeusar.

desmontado y montado, y calibracidh es

Norequerido

@ Latecnolog Rdecompensacicn del terreno garantizalanavegacicn.

@ Niveldeproteccicn IP67, tamafd compacto, f&il de usar.

3. Interfaz de software

o 3 H20 fixed

camera off noservice  Numberof ATKstate

g Not configured

Il

LY
-
plot

m
AT
farm tools

ask for help|

®

setup

Click to drive

2999

autonomously

1. Interruptor de camara

2. NUmero de satéites: NUmero de satdites buscados

3. Estado diferencial RTK: fijo/flotante/pseudorango/punto
(nico

4. Desviacicn lateral: Es negativa cuando el veh ulo

estéen el lado izquierdo de la ruta de navegacicn y es
positiva cuando el veh Tulo estaen el lado derecho de
la ruta de navegacion.

5. Velocidad en tiempo real

6. Area de operacid: en mu

7. Estado de conexi de los perifé&icos del equipo

8. Informacicn de alarma: solicita la causa de la falla
del equipo.

9. Informacicn de la estacidn base: Indica la forma
actual de la estacidn base (estacién temporal, estacicn
md&vil, estacidn base grande y estacicn base pequef®)

10. Marcar: Posicién de la marca

11. Modo de cuidado: Operacicn sencilla, interfaz con fuente
grande.

12. Pantalla de brillo: cambio de modo d #noche;

13. Cambio de idioma: chino/uigur;

14. Mejor escala

15. Informaci de la parcela: incluye parcelas locales y
parcelas cercanas (descargable)

16. Configuracid de la I mea AB: incluye la
configuracié del campo, la limpieza de la interfaz, el
restablecimiento de los datos y el restablecimiento del
punto B

17, Configuracié de herramientas agr £olas; Incluye
la configuracién del ancho de las herramientas

agr £olas y la configuracidn répida de | meas de
entrega.

18. Arrastrar: incluye arrastrar hacia la izquierda y
hacia la derecha, restaurar la | fiea AB y arrastrar hasta
aqu T

19. Ayuda: incluye ayuda con un solo clic, instrucciones de
uso y renovacid de la tarjeta SIM.

20. Ajuste répido de paranetros

21. Configuracicn de la interfaz

22. Cambio de estado de conduccicn
manual/automdica

23. NUmero de equipo

- 4-




I11.Uso del producto 3.3 Ajustes de las herramientas agr £olas

Hagaclicenelbotén"Herramientasagr £olas"enelladoizquierdodelapantallaparaingresaralainterfazdeconfiguraciéndeherramientasagr £olas, quepuedeconfigurar
31 Encendido elanchodelasherramientasagr £olas, ladistanciadesdeel puntodeoperaciéndelasherramientasagr £olashastaelpuntodesuspensién, el ancho de las filas de

conexid, ladesviacidndelasherramientasagr €olasyotrainformacién.

< farmtools 2023-01-11

Enciendaelsistemade navegacicn
handover line em
i

presionandoel interruptor de pantallaenel lateral

O overlapping @ omission

implement
offset Working point cm

Y e Y S
3.2Confirmarestadosde RTKy perifé&icos %ﬁswﬂ v o T ——

deviation deviation

Antesde utilizar el piloto automéico, compruebe si el RTK y los perifé&icos funcionan
I 1 i IMPLEMENT
correctamente. Pase al siguiente paso unavez que funcionen correctamente. ‘

[ 3 &2

camera off no service Alarm Information)

3.3.1 Establecerelanchode lasherramientas agr £olas

Comosemuestraenlafiguraacontinuacién, debe medirelanchodeoperacindelasherramientasagr £olasrealesantesdela operaciény medir
ladistanciareal desdeel puntomediodelapistahastael puntomediodelapistadespuédearrastrarlas herramientasagr £olas.

G gl
; drag and
HES IS drop AsegUresedequeelanchomedidodelasherramientasagr £olasseacorrecto, delocontrario, afectar&lacrestacombinada. Ingreseelancho de las
herramientas agr £olas después de lamedicicn.
ask for help parameter
setup Click to drive
‘autonomously




Posicioncentralde ejedetomadefuerza

Posicicn central de las herramientas agr £olas

3.4  Establecerlarutade navegacicn

3.4.1  Establecerlal nearecta AB

Cuando el veh Eulo se dirige al borde del campo, gire la parte delantera del veh Eulo hacia la
direccicn de operacidn, haga clic en el botén "A" en la pantalla y establezca el punto A.
Conduce el veh tulo hasta el final del campo manualmente, haz clic en el botén "B" en la

pantalla y establece el punto B. Completa el dibujo de la | fiea AB.

( Create new parcel @ Okm/h 2023-01-11 16:45:45

lot name

work |
|
@ AB straight line
A =
O diagonal raking
O parallel curves

Seleccione lal mea AB parael tipo de modo de operacién

Prueba:

Alinstalar lal mea AB, el veh Eulo no debe trabajar lo m& lejos posible y debe conducirse
sin carga. Cadavezqueelveh Eulocambiadetrazado,esnecesariorestablecerlal iea ABuna
vez.Silaoperaciédnnoserealiza. Sise derramael mismod &, se puede llamaralamismal nea

AB para continuar laoperacién al d Bsiguiente.



3.4.2Establecer curvas paralelas

Seleccione curvas paralelas para el tipo de modo de operacié. Haga clic en el punto A en el borde
del campo, conduzca el tractor hasta el otro extremo a lo largo del | mite del suelo y haga clic en el

punto B; la | hea AB generada es una curva paralela

< Create new parcel © okm/h 2023-01-11 16:46:43

lot name

'ﬂ‘u ase enter a parcel name

work
O AB straight line
O diagonal raking
Minimum turning Met
@ parallel curves 10

SURE

Seleccionar curvas paralelas para el tipo de modo de operacicn

Notas:
(D Alinstalarlal fieaAB, el veh Eulonodebetrabajarlomé&lejosposibleydebeconducirsesincarga.

(2)Siemprequeelveh Tulocambiedetrazado, esnecesariorestablecer lal ieaAB unavez.Sila
operacicnnohafinalizado el mismod &se puede llamar alamismal mea AB paracontinuar la

operacicnal d siguiente.

3.4.3 Establecer rastrillaje diagonal

Hagaclicen el bot& L ite de grabacicn en el borde del campo, hagaclicenel punto A, conduzcael

tractor hasta el otro extremo del campo, hagaclicenel punto B, regreseeltractordel puntoBalpunto Aalo

largodelosotrostresladosyhagaclicenelbotén"Detenergrabacién™y la trayectoriageneradaesla

trayectoriaderastrilladodiagonal.

< Create new parcel @ Okm/h 2023-01-11 16:47:30

lot name

work
O AB straight line
@ diagonal raking
Minimum turning Met
O parallel curves 10

Seleccione larastra diagonal para el tipo de modo de operacicn

Notas:
(D Alinstalarlal ieaAB, el veh Eulonodebetrabajarlom&lejosposibleydebeconducirsesincarga.

(2)Siemprequeelveh Eulocambiedetrazado, esnecesariorestablecer lal ieaAB unavez.Sila
operacicnnohafinalizado el mismo d &se puede llamar alamismal mea AB para continuar la
operacicnal d &siguiente.

(3) Puede girar automéicamente de acuerdo con larutaplanificadadurante laoperacicn de rastrillado
diagonal.

- 10~



3.3.4Configurar untrabajo circular

Seleccioneelmododeenrutamientosegtnlasituaciénreal

Modol:Paraelméododeradio,esténelcentrodelc fculo,elcentrodelacoladelaherramientaagr Eolaest&ercadelcentro delc fculo,hagaclicenelpuntoO,

conduzcahastaell mitemanualmente, tangenteell iiteexteriorizquierdo/derechodela herramientaagr Eolaall iiteexteriordelbloguecircularyhagaclicenel
puntoAparagenerarlatrayectoriadeoperacién.

< New parcels © 3.4km/h

December 6,2021 10:24

Please enter parcel name

Operation mode

Circular operation-radius \/ ‘

=

Modo2:Paraelmé&ododetangente, marcaell mitedelaparceladetrabajocircularconelbordeexteriordelasherramientasagr €olasdel mismo lado.

Hagaclicenelpunto A, delamismamanera, marqueel punto By el punto C, y latrayectoria de operacié se puede generar después de marcarel
puntoC.

< New parcels © 3.4km/h

December 6, 2021 10:24

Please enter parcel name

Operation mode

Circular operation-tangent \/ ‘

Nota: Lasposicionesdelostrespuntosde ABCdebenestarenlatriseccicndelc fculo.Esdecir, elesquema

Diagramadel modo de operacidn. "

3.4.5 Establecer el modo de funcionamiento del bucle

Hagaclicenel punto Aenel borde del campo paramarcar, conduzcael veh Eulohastael otro extremo del borde del campomanualmentey hagaclicenel

puntoB,luegoconduzcaalrededordelbordedelcampoformandounc fculomanualmenteymarqueelpuntoCyelpuntoDenlaesquinaasuvezpara generarla

trayectoriadeoperacién.

< New parcels © 3.4km/h

December 6,2021 10:24

Please enter parcel name

Operation mode

Return operation v ‘

o=

Seleccione el modo de bucle parael tipo de modo de operacicn

Nota: El modo de operacién de bucle solo se puede aplicar a terrenos cuadrados y
rectangulares regulares.

— 12_



3.5 Piloto automéico V. Funciones comunes

41 Cdculodelasiguiente fila

Indicaestado Funcicn Condicionesb&icas: La precisicn de lal mearectade navegacicn es normal, el anchoy el valor faltante de las
herramientas agr £olasson

@ El piloto automaico del sistema
. estalisto i inici i Ai . _ " . .
Naranja Hlaga clic para niciar el priow automstico Secolocan correctamente y las herramientas agr £olas quedan fijadas firmemente sin temblar.
Pasosde puestaenservicio
@ El sistema estaen piloto Haga clic para detener el piloto automaico a.Realice laoperacicn de piloto automédico, conduzca dos veces aunavelocidad constante y midael
Vi automaico. anchode las crestas de unicdnactuales. (Nota: elanchodelaoperacicnesel anchode losdos puertosde
siembram& externos)
Elsistemano puedeiniciarel piloto| ~ Nosepuedeiniciarel pilotoautom&ico, b. Adquisicicndedatos: Paralascrestascombinadasactuales, encuentrelaposiciénconunaprecisicn
i Rojo =T verifiquelafalla del mearecta de0~1cm, midael anchode lacrestacombinadatresvecesaunadistancia, calculeel
valor promedioy calcule la diferenciaentreelvalorrealyelvalorideal.
¢. Datosdeentrada: seleccioneladireccidndedesviacicnreal delafilade conexicn, ingreseel valorde
diferenciayhagaclicen Aceptar paracompletar el ajuste répido de lafilade conexin.

3.4 Apagado

0.00

camera off 7V0127CW “::‘;ﬁ’:(’f' RTKstate 2 areamu

Periphe
normal

Quick adjustment of the transfer line
@ Thetransfer line left side is too large or the ri

O The transfer line right side is too large or the left side is too small

drop
Apagueel sistemade p— peramaser
navegacion sﬁ — I ) gm

13- -14-



4.2 Arrastre

Puedearrastrar larutade navegacicnyarrastrarlahacialaizquierday hacialaderechapara
quelarutadenavegacidnalcancelaposicidnideal.

Avrrastrar hacia laizquierda:Haga clic en Arrastrar, laruta
de navegacin se mueve hacia laizquierda Arrastrar
hacia laderecha:Haga clicen Arrastrar, larutade
navegacicn se mueve hacialaderecha

Restaurar| mea AB:Seborraréntodoslosregistrosdearrastrey serestauraréaprimeral nea AB del
grdicoactual.

Avrrastre hastaaqu FArrastre laruta de navegacién alaubicacién especificada

o4 = &
s . - 0.00 Peripherals are

camera off Ao1Z7ew " -
voizrew acamu  orP Alarm informatios

= RN

) I 4
m'r;nm dragleft dragright

drag and
farm tools ﬁ%ﬁ % drop

reset AB li... drag here

’ =l
ask for help drag history parameter
set up Click to drive
autonomously

4.3 Compartir parcela

431 Usocompartido de unasolam&juina

El usuario1creaunnuevogrdico. Despuésdeterminar detrazar lal mea AB, hagaclicen"Enviar
gr&ico" enel botn "Operacicn" para comparte lal mea AB conel usuario 2.

Tambiénpuedehacerclicen"Cargargr&ico"paracargarlal neaABalanube.

[ = &2 fixed 0.0 T e
camera off 7voi27cW  Mumberof RTKetate . vl Parvhecsi e

satelites
& >
- - -_ _‘1 =

Alarm informatio

22 Not configured

an net filed
H.—— L%
plot > more
G 20230111 e A
T
drag and
[T ot name: 20230111-170010 ontinue wor i
14
3 work mode: AB straight line area:0.00mu ‘ o~
- implement width: 300cm handover line width:omission Ocm -

ask for help

© ©
setup Click to drive
autonomously
1.44m 24
Notas:

(1) Elusuario 1 debe ingresar el 1D del dispositivo del usuario 2

(2) Elusuario 2 debe esperar a que se comparta lainformacién en lainterfaz principal y
hacer clicen Aceptar paracompartir lal mea AB conel usuario 1.

- 16—



4.3 Parcela cercana

Lasparcelas cercanas contienenmodos de listay mapa (el modopodr &

lograrse con lared disponible)

Elusuario puede importar la| mea AB requeridaatraves del modo de listay
mapa en parcelas cercanas para su operacicn.

i)
AT,
farm tools

ask for help

0.00

area mu
net filed

current plot prileg

parameter

@

- Autopilot nat
ea:0.00mt
area:0.00mu available

-17-

4.4 Marca

Lainformacié de ubicacién de laparcelaactual se puede marcar mediante laposicién del veh Euloy, luego, cuandoel

veh Tuloseacerquea laposiciéh marcadaen laoperacién de piloto automéico, selesolicitar&gue lohaga.

ﬂ Not configured

A
—_
plot
m
AT
fam tools

ask for help

08

| setup

1o ©

o=
=0

parameter

Click to drive
autonomously

Nota: (1): Ladistanciaindicadase puede modificaren Configuracién.

45 Modo simple

Enlainterfaznormal,hagacliceneliconoModosimple”paraingresar.Eliconodemodotienetextom&grandey

funcionesmas simples. Lasfuncionesrequeridasestanamanoy loscontenidosrequeridosesténalavueltade laesquina.

Hagaclicenelicono debajo de "Modo simple™ para regresar répidamente al "Modo normal”.

(a4
camers off noserv

‘ ﬂ Not configured

A
-
plot

m
I

farm tools.

| ask for help

0,

setup

jce  Mumber of
satellites

B 21 fixed

RTKstate

0.00

areamy

m ol o s

drag and
drop

parameter

Clickto drive:
autonomously

Nota: Sideseadepurarel veh tulo,depUreloenmodo normal, y ladepuraciéanoes

necesaria. soportado en modo simple.
- 18,



4. 7Canara

La canara que proporciona el sistema puede monitorear el funcionamiento de las

4.8 Borrar interfaz, restablecer datos, restablecer punto B

Borrarinterfaz: hagaclicenelbotén"Borrarinterfaz' paraborrar latrayectoriade conduccicn

herramientas agr Tolas en tiempo real. Puede hacerclicenelboténdelacanaraenlaesquina delgréicoactual (trayectoria de operacicn amarilla) Restablecer datos: hagaclicenel

superiorizquierdaparaabrirlao cerrarla. bot& "Restablecer datos" pararestablecer lal iea AB del gr&fico actual y suinformacién

de trayectoriade conduccin.

Restablecer punto B: si el punto B estéenrutado incorrectamente, hagaclic en el botén "Restablecer punto
B" enlapantallapararestablecerel punto B.

fixed

RTKstate

= % #21 focad 0 000 , &
camenoft  7voiz7cw  umbero RTKstate * aeamu  ponrerERM®
g Not configured ‘a @
Al as B W S
drag and =m LS
o drop plot clearinter.. reset data CE
& ) & |
AR, drag and
ask for help parameter T o reset poin...set headla..| “gop
® (©) &
setup Autopilot not
avalable ask forhelp parameter
setup Click 1o drive.
° g

4.6 Puntodeacceso WiFi

Elusuario puede conectarse al punto de acceso WiFi del teléfono md&vil paraconectarse alared.

o B2l g
camera off noservice  Number of RTKstate Alarm information|
T}
g Not configured @ kS
Y =
[ Zm
plot more
n A
AT o drag and
farm tools drop
o=
A
| ask for help b parameter
| setup Click to drive
| autonomously
i
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4.9 Paranetros V.Problemas comunes

Elté@minolateral serefierealadesviacicnlateral yelt&minorumboserefierealadesviaciédn del &nguloderumbo.

Enteor &, lasensibilidadaumentacuandolarespuestadeladirecciéndel veh Euloala 5.1Andisisdefallasde lainformacicndel equipo
desviacicnnoespositivay disminuye cuando larespuestade ladireccién del veh Tuloala
desviacidnesexcesiva.

Valor recomendado Barrade estado Informaci Andisis de estado
O del
_ _ _ _ estado
Compensacid de terreno: 50 Ganancia de giro: 4 Modo universal Estado de posicionamiento o Normal
(entrada 120-lateral 70-rumbo 30) Modo de tierra dura (entrada 120- Fijacion
I mea recta 120) Modo de terreno blando (entrada 120-lateral 70- Elncmerodesatditesquerecibeelequipoes
rumbo 30) Modo de adaptacié completa (entrada 120-lateral 70- ez menorolaserl del satdite es deficiente
rumbo 30) Generalmente, se utiliza el modo universal y el modo de Noserecibe lasefl delaestacicnbase
terreno blando debe usarse para condiciones de terreno blando Pseudorango

. Sdoseresuelveunpuntodeposicidn (noserecibelasefal)
Punto (nico

Control No hay sefal de satéite

— — ———————————— =

I Universal Mode | hard mode |sof( ground mode | Full adaptation | Fuentededatos La estacién base no estéconfigurada
(recammended) made .
, < No configurado
Linear sensitivity BEaii] LRENINEE l Recommended value:120 Normal
Normal
Line entry sensitivity Eli] LREIIEE l Recommended value:120
Cajadecontrol Compruebe laconexicn del mazodecablesprincipal
Temain compen?::&r: -0 ALl Recommended value:50 Hlaeal ekl
Normal
Steering gain adjustment JECEIE] (Il Recommended value:4 Yaconectado
Sensor de agulo Compruebe laconexi& del mazo de cables del giroscopio
Noconectado
Normal
Yaconectado

Angulodelaruedadelantera Lainicializacia s Coelveh Buloese
Sininicializan ainicializacicn se producirécuando el veh Eulo esté

parado durante un tiempo prolongado y comenzaraa
desplazarse hacia adelante unaciertadistancia (la
velocidades>1,6km/h).
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5.1 Andisisde falloscomunes

Fendmeno de falla

Andisis de causa

Solucicn

Laterminalnoseinicia El fusible estaguemado Cambiar fusible
1
5 Elmotornogira Fallo del motor Reemplazar el motor
PEmERIEn(s e a.Mostrar el motivo de 3. Reemplace el terminal
pantalla flash la terminal; de pantalla;
Eé@?:;g?[(:pal e b. Reemplazar el arné&
. s -~ . |principal de navegacia.
3 dlme_nS|cn es_t{;\darada, Terminal:
c. Alimentacicn del B
cable principal El amés (C- Reemplace el ames de
del receptor est& cableado principal de el
bloqueado: receptor;
d. El arnés de d. Cargue la bater ®/ajuste
alimentacicn/alimentaci [la tensicn cable
(n de la bater R esta
suelto
4 Parada del piloto autom&ico Conexidn de cable Compruebe la conexicn
anormal del cable
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