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I Antes de leer este manual

® Introduccion

» Este manual describe los dispositivos y las funciones especificos del Kit para readaptacién de SMART
CONSTRUCTION (en lo sucesivo, el “Kit”). Para los dispositivos y las funciones no incluidos en el presente
manual, consulte el Manual de utilizacion y mantenimiento de la maquina en la que esté instalado el Kit.

» Este manual describe las operaciones y los procedimientos de inspecciéon y mantenimiento del Kit, asi como las
instrucciones que deben seguirse para un uso seguro. Si los usuarios trabajan sin respetar las precauciones
basicas, pueden producirse accidentes. Lea toda la informacién incluida en el Manual de utilizacion y
mantenimiento y el Manual de servicio de la maquina en la que esta instalado el Kit, asi como las advertencias
y precauciones del presente manual antes de usar, inspeccionar o realizar labores de mantenimiento en
la maquina en la que esta instalado el Kit, y siga su contenido. Siga el contenido relativo a advertencias
y precauciones. De lo contrario, podrian producirse lesiones graves o pérdida de la vida.

» La Empresa no puede predecir todas las situaciones a las que se va a enfrentar un usuario del Kit. Por lo tanto,
las precauciones incluidas en el Manual de utilizacion y mantenimiento, el Manual de servicio de la maquina en
la que esta instalado el Kit y el presente manual no cubren todas las posibles precauciones de seguridad.

Si lleva a cabo operaciones, inspecciones y labores de mantenimiento en situaciones que no estén descritas
en este manual, debera tomar por su cuenta todas las medidas de precaucion necesarias para su seguridad.
Nunca realice operaciones ni tareas que estén prohibidas por el Manual de utilizacién y mantenimiento,

el Manual de servicio de la maquina en la que esta instalado el Kit y el presente manual.

* No lleve a cabo de forma errénea ningun trabajo, incluidas operaciones, inspecciones ni labores de
mantenimiento de la maquina en la que esta instalado el Kit. Un uso inadecuado podria provocar lesiones
graves o pérdida de la vida.

 Si transfiere la propiedad de la maquina en la que esté instalado el Kit, no olvide hacer entrega también del
presente manual.

» Asegurese de conservar este manual en el lugar donde tenga guardado el Manual de utilizacion y
mantenimiento de la maquina en la que esta instalado el Kit, de forma que el personal pueda consultarlo todas
las veces que desee.

* En el presente manual usamos las unidades de medida del Sistema Internacional (Sl). Las descripciones, los
valores y las ilustraciones de este manual se basan en la informacién disponible en el momento de su creacion.

» Dado que estamos mejorando el Kit constantemente, las especificaciones reales podrian ser distintas de las
descritas en el manual.

* Se ha cargado en el Kit una aplicacién de software que usa software de cddigo abierto (OSS). Para usar dicha
aplicacion, tiene que aceptar la Politica de uso que se muestra la primera vez que inicia la aplicacion. Lea
detenidamente la Politica de uso de la aplicacion de software. Puede ver la informacién sobre la licencia de la
aplicacién de software en la pantalla de menu.

« En cuanto al contenido de las condiciones del contrato, la garantia y las responsabilidades, debe entender bien
la Politica de uso de la aplicacion de software antes de usar dicha aplicacion.

 Sila aplicacion se actualiza, puede variar la vista en pantalla o el contenido mostrado.
Si el contenido descrito en el presente manual y el mostrado en la pantalla de la aplicacion son distintos,
siga este ultimo.

« Para el uso del Kit, el fabricante y el distribuidor no son responsables de la exactitud del filo de corte ni del
medidor de carga util (opcional), ni tampoco de ningun fallo en el armazén de la maquina relacionado con
la instalacion.



@® Propésito de uso

Este Kit esta disefiado para readaptar una excavadora ya existente y que sea compatible con la funcionalidad

ICT. Al disponer del Kit, sera posible usar las siguientes funciones y permitir que una maquina de tipo
convencional lleve a cabo la construccion ICT.

* Funciones 3D de guia de la maquina (*1)
* Funciones para obtener los datos del historial de construccion 3D
» Medidor de carga util (opcional) (*2)

*1 Funcidn que sirve para obtener la informacion de ubicacién de la maquina mediante el GNSS, y que ofrece una

tableta como terminal en el asiento del operario que muestra la diferencia entre los datos del disefio de la zona
de construccion y la ubicacion del filo de corte del cazo.

*2 Funcioén util para medir el peso de la tierra que se va a cargar con el cazo de la excavadora.

@® Restricciones para usuarios

Cualquier operario que trabaje en la maquina en la que esté instalado el Kit debe tener las cualificaciones
necesarias para usar una excavadora. Si desea mas informacion, consulte el Manual de utilizacién
y mantenimiento de la maquina en la que esta instalado el Kit.

® Marcas comerciales presentes en este manual
* Smart Construction, SMART CONSTRUCTION Retrofit y SMART CONSTRUCTION Pilot son marcas
comerciales o marcas registradas de Komatsu Ltd.

« Wi-Fi es una marca registrada de Wi-Fi Alliance.

Android, Google, Google Play y el logotipo de Google Play son marcas comerciales o marcas registradas
de Google LLC.

» docomo es una marca comercial 0 marca registrada de NTT DOCOMO, INC.

* iPad es una marca registrada de Apple Inc.

iOS es el nombre del sistema operativo de Apple Inc. IOS es una marca comercial 0 marca registrada de Cisco
Systems, Inc. o de sus empresas afiliadas en Estados Unidos y otros paises, y se usa bajo licencia.

* Lenovo es una marca comercial de Lenovo Corporation.
* Pocket WiFi es una marca comercial de SoftBank Corporation.

*El resto de nombres, tales como los nombres de empresas y productos usados en este manual, son, por lo
general, nombres comerciales, marcas registradas o marcas comerciales de cada empresa.

@ Declaracion de conformidad

Por la presente, EARTHBRAIN Ltd. declara que el tipo de equipamiento de radio SMART CONSTRUCTION
Retrofit cumple con la Directiva 2014/53/UE.

El texto integro de la declaracion de conformidad de la UE esta disponible en la siguiente direccion de internet:
https://smartconstruction.io/en/legal-overview/Smart-Construction-Retrofit-DoC
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1. Precauciones de seguridad

1.1 Significado de las etiquetas de advertencia
(palabras de senalizacion)

Las siguientes etiquetas de advertencia se usan en este manual y en el Kit para ayudar a los usuarios a identificar
mensajes relativos a la seguridad.
Tenga en cuenta dichas etiquetas de advertencia.

Esta etiqueta muestra lo que podria provocar lesiones graves o mortales si no se
evita el riesgo.

Esta etiqueta muestra lo que podria provocar lesiones graves si no se evita
el riesgo.

/\ PRECAUCION

Las siguientes etiquetas muestras otras precauciones que deben respetar los usuarios para utilizar el Kit y la
maquina en la que esta instalado el Kit.

Esta etiqueta muestra lo que es importante para el uso adecuado del Kit y de la
maquina en la que esta instalado el Kit.

Explicaciéon o
. Informacion util h n r.
complementaria ormacion util que hay que conoce

I 1.2 Precauciones de seguridad

PODRIAN PRODUCIRSE LESIONES GRAVES O MORTALES.

Para la seguridad de los trabajadores y su entorno, asegurese de respetar todas las alertas y medidas
de prevencion mostradas en este manual y en la maquina en la que esta instalado el Kit.




2. Esquema

I 2.1 Esquema del Kit (elementos relacionados)

A continuacion se mencionan los elementos relacionados con el Kit.

* IMU del cazo » Controlador GNSS

* IMU del brazo * Mazo de cables

* IMU de la pluma » Sensor de presion (2 uds.) (opcional)
* IMU del armazén de la maquina » Soporte de montaje, etc.

* Antena GNSS (2 uds.)

I 2.2 Diagrama esquematico

GNSS Conectionllnformation

@stribution Service
NTT docomo/JENOBA

<

GNSS
antenna

Smart Construction Retrofit Server;
(Design data As built)

GNSS correction
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Design data
Construction history
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Blade edge
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Receive: Design data / GNSS correction information
Power supply Send: Cutting edge information (As built)

(vehicle battery)

Pressure sensor | | Pressure sensor
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Tablet Wi-Fi router




I 2.3 Preparativos

Tras instalar el Kit en la maquina, se necesitan los siguientes dispositivos para usar las funciones ICT: tableta
de terminal, dispositivo suministrador de energia para la tableta, accesorio para sujetar la tableta y router Wi-Fi.
Prepare esos dispositivos, porque son necesarios para usar el Kit.

| 2.3.1  Tableta de terminal

Tras instalar el Kit, es posible usar las funciones ICT usando como terminal la tableta en la que esté instalada
la aplicacion de software.

Se ha confirmado que funcionan bien como terminales las siguientes tabletas:
* Lenovo Tab M10
* Lenovo TAB5

*No se pueden usar terminales con iOS, como el iPad.

(Explicacién complementaria)

» Si actualiza el sistema operativo, la versidon cambiara a la mas reciente en el momento de la actualizacion. Tras
dicha actualizacién, no se podra restaurar la versién antigua. Tenga en cuenta que, tras actualizar el software
a la version mas reciente, el funcionamiento de la tableta de terminal podria ralentizarse, o bien dicha tableta
podria no funcionar por no ser compatible con esa ultima version, dependiendo de la fecha de fabricacién de la
tableta de terminal que ha preparado.

« En casos muy poco frecuentes, los datos internos de la tableta podrian dafiarse o eliminarse, o bien podria no
ser posible reiniciar la tableta una vez actualizado el software. Al actualizar el software, debera estar preparado
para cualquier contingencia: siga los procedimientos correspondientes segun el método de funcionamiento
indicado por el fabricante de la tableta, tras llevar a cabo medidas de seguridad tales como copiar los datos en
un PC, etc. Para obtener informacion mas detallada, comuniquese con el fabricante de la tableta de terminal.

| 2.3.2 Accesorio para sujetar la tableta

Se trata de un dispositivo que sirve para sujetar la tableta de terminal dentro de la cabina. Prepare uno que puede
fijar bien la tableta de terminal.
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| 2.3.3  Router Wi-Fi

Para usar la funcion ICT, es necesario conectar la tableta de terminal al controlador GNSS mediante una LAN
inalambrica, y luego conectar el servidor de Smart Construction mediante la linea de teléfono maévil. Por lo tanto,
prepare un router Wi-Fi (es decir, un router Wi-Fi movil) que también se pueda conectar a la linea 4G/LTE. Se
necesita el router Wi-Fi para cumplir las siguientes condiciones.

* Normas de LAN inalambrica: IEEE802.11a/b/g/n/ac
» Numero de dispositivos compatibles con Wi-Fi que se pueden conectar al mismo tiempo: 2 unidades o mas

El router Wi-Fi validado para su uso es “FS040W”.

| 2.3.4 Dispositivo suministrador de energia para la tableta

/\ ADVERTENCIA

PODRIAN PRODUCIRSE LESIONES GRAVES O MORTALES.

» En primer lugar, coloque la palanca de bloqueo del equipo de trabajo de la maquina en la que esta
instalado en Kit en la posicion de bloqueo y detenga el motor. A continuacién, conecte/desconecte o

ajuste la posicion del dispositivo suministrador de energia y el cable de carga.

» Instale de forma segura el accesorio para sujetar la tableta, el dispositivo suministrador de energia para
la tableta y el cable de carga en un lugar que cumpla todas las condiciones siguientes para que no se
caigan.

Si se obstruye el campo de visidon mientras se usa la maquina en la que esta instalado el Kit, podria
producirse un accidente grave y lesiones graves o mortales. Su interferencia o caida pueden provocar
lesiones en el operario o dafios en la tableta de terminal o en otros objetos.
* La tableta de terminal y el accesorio para sujetarla no deben bloquear el campo de visién al usar la
maquina en la que esta instalado el Kit.

* La tableta de terminal y el accesorio para sujetarla no deben tocar las manos, etc. del operario al
usar la maquina en la que esta instalado el Kit.

* Latableta de terminal y el accesorio para sujetarla deben fijarse bien para que no se caigan.
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Para evitar que se descargue la bateria del todo mientras se usa la tableta de terminal, conecte el dispositivo
suministrador de energia para la tableta y uselo mientras proporciona energia a la tableta.

(Explicacién complementaria)

» La tableta de terminal funciona cuando esta conectada al router Wi-Fi, pero no cuando se conecta a una linea
de teléfono movil.

» Los dispositivos suministradores de energia para la tableta disponibles comercialmente son de varios tipos,
tales como aquellos que reciben energia del armazon de la maquina y de baterias portatiles de gran capacidad.
Prepare el dispositivo mas adecuado para su tableta de terminal.

» La cabina esta equipada con un encendedor de cigarrillos de 24 V y una toma de energia de 12 V.

* Muchas tabletas de terminal no se pueden usar durante mucho tiempo si no reciben suministro eléctrico.
Use la tableta mientras esta conectada a un dispositivo suministrador de energia.
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3. Antes de empezar a trabajar

® Antes de empezar a trabajar, haga lo siguiente.

Antes de empezar a trabajar con el Kit, asegurese de haber realizado lo siguiente:

Cuando se haya instalado correctamente cada pieza del Kit, verifique que el sistema funciona bien.

» Se ha instalado correctamente el accesorio para sujetar la tableta.

El cazo se ha calibrado y la funcién de guia de la maquina ha alcanzado la precision estandar.
Si no es asi, repita la calibracion.

» Compruebe que dispone de la version mas reciente de la aplicacion Pilot.

I 3.1 Aspectos importantes

/\ PRECAUCION

EXISTE PELIGRO DE LESIONES.

No se acerque a la maquina en la que esta instalado el Kit salvo que sea necesario. Si necesita acercarse
a ella, garantice su seguridad mediante el procedimiento siguiente.

Avise al operario de la maquina en la que esta instalado el Kit antes de acercarse a ella.

Acérquese una vez que el operario de la maquina haya colocado la palanca de bloqueo del equipo de
trabajo en la posicion de bloqueo y haya dado la sedal.

No salte para entrar o salir de la maquina en la que esta instalado el Kit. Asegurese de salir y entrar de
la maquina sosteniendo su cuerpo en tres puntos.

* En caso necesario, use un equipo de elevacion.
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I 3.2 Flujo de trabajo

B Uso de la guia de la maquina

- Lleve a cabo una inspeccion visual del Kit.

n Compruebe las condiciones de montaje del Kit.

Use la funcion de guia de la maquina.

3-1 Cuando la funcion ain no esta configurada o se ha sustituido la tableta o una pieza

Conéctese a la Wi-Fi.

>

Instale la aplicacién en la tableta.

(También es necesario llevar a cabo la labor descrita en el apartado 3-2.)

3-2 Al cambiar el lugar de trabajo o al comprobar la precision

Cargue el archivo de proyecto.

Compruebe la precisién de la posicion del filo de corte.

3-3 Al configurar la funcidon de guia de la maquina

» Ajuste el GNSS.

» Ajuste el cazo.

» Ajuste la calibracion de la maquina.

» Lleve a cabo la gestion de la maquina.

» Lleve a cabo los ajustes del administrador.
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B Carga util

Inicie el medidor de carga util.

Use el medidor de carga util.

2-1 En el primer uso, al cambiar de modelo, etc.

Configure el medidor de carga util.

2-2 En el primer uso o al cambiar de cazo/modelo, etc., o una vez al mes

Calibre el medidor de carga util.
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I 3.3 Inspeccioén visual del equipo

Una vez al dia, antes de poner en marcha el motor, revise si hay pernos o tuercas flojos, conectores de cables
sueltos u holgura.

| 3.3.1  Compruebe la instalacién de la antena GNSS.

1. Compruebe que los pernos de montaje de la antena GNSS no estén flojos. Si lo estan, vuelva a apretarlos
(par de apriete: 32 N-m).

’ Rear of the cab

| Right side of the machine |

57— 32 N-m

2. Al apretarlos, presione el conector de la antena GNSS en la direccion de la flecha.
Apriételos bien de forma que no se aflojen durante el uso de la maquina.

’ Rear of the cab ‘

’ Right side of the machine

| 3.3.2 Revise la instalacion del controlador GNSS.

Compruebe que el controlador GNSS esté bien sujeto.
Si no es asi, vuelva a apretarlo.
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I 3.4 Confirmacion tras la instalacion

1. Compruebe que no se haya caido ninguna de las piezas instaladas con el Kit.

2. Confirme si el sistema funciona con normalidad.

® Active el conmutador de desconexion.
@ Active el conmutador de llave y el encendido. (No es necesario poner en marcha el motor.)

24@ 5@
o O
O O O O
POWER POS LINK MODE

® Confirme el estado de la luz LED del controlador GNSS.

POWER Encendido: se ilumina al activar el conmutador de llave.

Confirmacion sobre el posicionamiento: se ilumina en el estado de
POS posicionamiento independiente del GNSS o superior.
Se apaga en el estado de ausencia de recepcion o no posicionamiento.

Se enciende cuando se reciben datos de correccion.

LINK . i ) .,
Se apaga mientras se esta confirmando la operacion.

Parpadea en RTK-Float.
MODE Permanece encendido en RTK-Fix.
Se apaga mientras se esta confirmando la operacion.

24G Se enciende mientras se esta usando la Wi-Fi de 2,4 GHz.

Se enciende mientras se esta usando la Wi-Fi de 5 GHz.
5G *En Japdn, esta prohibido usar la Wi-Fi de 5 GHz en exteriores.
Por lo tanto, esta luz no se encendera cuando la maquina se use en Japon.

3. Confirme que el mazo de cables, etc. no estén doblados ni interfieran.
Ponga en marcha el motor y mueva lentamente el cazo, el brazo y la pluma de la maquina en la que esta
instalado el Kit para revisarlos.

4. Ponga en marcha el motor para confirmar que no haya ninguna fuga de aceite procedente de la pieza del
sensor de presion debajo de la pluma.
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| 3.5 configuracién de la red Wi-Fi

Conecte la tableta de terminal y el controlador GNSS a través del router Wi-Fi.

El método para configurar el router Wi-Fi y la tableta de terminal varia en funcién de los dispositivos usados.
Para configurar el FS040W, siga los procedimientos descritos a continuacion. Para llevar a cabo la configuracion,
consulte los procedimientos para configurar el FS040W y el manual de instrucciones de su dispositivo.

(Explicacién complementaria)

Los métodos que aqui se muestran son solo ejemplos.
En el caso del FS040W, se puede configurar con Web Ul después de conectarlo de forma inalambrica.
Para obtener informacion adicional, consulte el manual de instrucciones de su dispositivo.

1. Confirme el SSID y la contrasefia del controlador GNSS.

¢ SSID: es el numero de serie del controlador GNSS.

Position to display SSID

« Contraseina: es el numero SSID escrito hacia atras.
P. ej.: Si el SSID es Retro-48A4934916E4, entonces la contrasefia es 4E6194394A84.

2. Ajuste la tarjeta SIM en el router Wi-Fi.

3. Inicie la carga conectando el router Wi-Fi a un PC usando un cable USB.
Prepare un cable de carga adecuado para su router Wi-Fi.
Cuando esté conectado, el controlador se instalara automaticamente en su PC.

4. Abra la pantalla de configuracién del router Wi-Fi en su PC e inicie sesion.

5. Introduzca la direccion de la IP del ordenador central “192.168.128.1” en la pantalla de ajustes DHCP
del router Wi-Fi.
Si es necesario, cambie el valor de las mascara de subred.

6. Cambie el SSID y la contrasefia del router Wi-Fi de acuerdo con el SSID y la contrasefia del controlador
GNSS confirmados en el procedimiento 1.

7. Desactive las funciones del separador de privacidad del router Wi-Fi.
Si estas funciones estan activadas, el sistema no funcionara porque porque no es posible intercambiar
informacion entre los distintos terminales.
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8. Refleje la configuracion del router Wi-Fi.
El router Wi-Fi y el controlador GNSS estan conectados.

9. Cierre la pantalla de configuracion del router Wi-Fi y retire el router del PC.

10. Active las funciones de Wi-Fi usando la tableta de terminal.
Se mostrara el SSID del controlador GNSS en la lista de la red de Wi-Fi.

11. Seleccione el SSID del controlador GNSS e introduzca la contrasefia.
El router Wi-Fi, el controlador GNSS y la tableta de terminal se conectan mediante Wi-Fi.

I 3.6 Instalacion de la aplicacion

Descargue de Google Play Store SMART CONSTRUCTION Pilot, la aplicacion de software necesaria, e instalela
en la tableta de terminal.

GETITON
>\0

Google Play |

Introduzca la palabra de busqueda “SMART CONSTRUCTION Pilot” en Google Play Store.
Si se instala SMART CONSTRUCTION Pilot en la tableta sin problemas, entonces el siguiente icono se
mostrara en la pantalla de inicio.

Pilot

(Explicacién complementaria)

» Para usar SMART CONSTRUCTION Pilot, debe dar su consentimiento para la Politica de uso. Cuando inicie
por primera vez SMART CONSTRUCTION Pilot, se mostrara la Politica de uso. Asegurese de confirmar los
detalles.

* Instale SMART CONSTRUCTION Pilot después de conectar la tableta de terminal a Internet. Puede usar
cualquiera de los tipos de conexién (p. ej., Wi-Fi mévil, Wi-Fi publica/corporativa).

Una vez completada la instalacion de SMART CONSTRUCTION Pilot, inicie la configuraciéon de manera que el
controlador GNSS vy la tableta de terminal se puedan comunicar a través del router Wi-Fi.
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3

1.

r‘,

g

Tablet
-> Set the same SSID and
password as

GNSS controller.

"
!
L}

(.

Set the same Wi-Fi.

GNSS controller
SSID: Retro-*******
Password: Backward reading of SSID

Unique

Wi-Fi router
-> Set the same SSID and

password -

as GNSS
controller.

SMART CONSTRUCTION
CLouD

4G/LTE
(SIM)

Proceso de inicio de SMART

CONSTRUCTION Pilot

Toque en SMART CONSTRUCTION Pilot en la pantalla de la tableta.
Se mostrara

la pantalla siguiente.

2 SMART CONSTRUC'[IQ‘
& B o~

ot

—_—

Enhanced Generatky

Machine Guidance :
Payload Meter
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3. Se mostrara la Politica de uso.

Terms Of Service

AZ-F32ARB22 3010y HIRR (-l
HE 202070508

mE e

s Gomoue)
AT RIYAN 3253 A 0y MR (-8 (LT TR E0

L BRRENERAT (T 1101 V3., ) HRUTS, TRRAORNEERY
< bxy Er SRS RS REMHODA RS E

cae
,77: R TR0y 03, ) R gAY S <3 BT

s 4o

4= susar cousTRCTon -
wT 7 acEa T om

DIEREITRE (ko5 T7 T IORE)  ARACHEREEN7 7 ¢

JAR-ATEEL LD, UBKEROBMERD 1777 L URTS

e ]

/A0y (D2T7TY) AL, SWART
SR 6 AEUR T HOMKENT 377
1oy 77 A7z TT T

numansnﬁammniumm feTe

Siiax BT S7 7!

was cem)

Hipicaucy, somssenenronscen

TBRK) C MES 3N, TLE v'ﬂnllumﬂtv

W, "nga BT 0y R
03,

4. Deslicese hacia abajo para confirmar los detalles y toque en “ACCEPT” (Aceptar).
Si no va a necesitar ver la Politica de uso en lo sucesivo, seleccione “Do not show this again”
(No volver a mostrar esto) antes de aceptarla. Se mostrara la pantalla de inicio.

. SMART CONSTRUCTId,r

E\anced Generatuy

—_—

-
Machine Guidance

Payload Meter

Version 0:9:56.6

5. Toque en “Machine Guidance” (Guia de la maquina).
Si no se ha completado la calibracion de la maquina, se mostrara la pantalla siguiente.

Notice

Failed to get setting file from
controller.
Calibrationinfo.json
RetrofitKitinfo.json
BasicSetting json
GnssSetting.json

Gnssinfo.json
PositionPosturelnfo.json
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6. Toqueen“v .
Se mostrara la pantalla principal.

+1.906 m +1.965m

7. Sino se hallevado a cabo la calibracién de la maquina, ahora es el momento.
Consulte las Instrucciones de instalacion. El destino de distribuciéon de las instrucciones de instalacion,
la ID y la contrasefa se puede consultar en el documento que se incluye con el producto.

3.8 Configuracion del idioma y de las unidades
de medida

El idioma usado por defecto en SMART CONSTRUCTION Pilot es el japonés. Para cambiar el idioma,
use el siguiente procedimiento. También se pueden cambiar las unidades de peso y longitud.

1. Toque en €§3 en la pantalla de inicio.

& Common Settings

[ g [ engion ]

| Unitof Length [ meter -

]
[ et [Mogomtas  ~ ])

ID\spl:yswu(hmgo!svteceevdmams [ nez v ])

ol 4

2. Seleccione un idioma y las unidades de medida en “Display Language” (Mostrar idioma), “Unit of Length"
(Unidad de longitud) y “Weight Unit” (Unidad de peso). A continuacion, toque en v .

- 22 -



I 3.9 Archivo de proyecto

Cargue los archivos de proyecto que se vayan a usar en la funciéon de guia de la maquina

(datos 3D de los planos del disefio).

En el menu “Project file” (Archivo de proyecto), se pueden seleccionar los siguientes menus.

Descargar archivos de proyecto

Los archivos del proyecto se pueden descargar desde el servidor de
Smart Construction.

Crear archivos de proyecto

Para crear nuevos archivos de proyecto.

Seleccionar archivos de proyecto

Para seleccionar y cargar archivos de proyecto en la tableta.

Seleccionar la superficie de disefo

Para seleccionar la superficie de disefio que se va a usar en el proyecto.

Editar archivos de proyecto

Se pueden editar los archivos del proyecto.

1. Toque en €§3 para abrir un menua.

Menu

X

Project File

Guidance Settings

GNSS Settings

Machine Calibration Settings

| | system configuration

|Administrator Settings

@
ﬁ
@
ﬁBucke( Configuration
ﬁ
ﬁ
|
ﬁ

| exit

A}

N |

\.‘_4"

\~ N NI NI NS NS N N N

2. Toque en “Project File” (Archivo de proyecto).

3 Project File

[Femzmmrr—s

T —|

i@ FEMEEBLT — % wuse )

IO 20211105 (2 ])
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| 3.9.1 Descargar archivos de proyecto
1. Toqueen[ & ]

Se mostrara la lista de los archivos del proyecto registrados en el servidor de Smart Construction.

@ Project File

[Fememmrr—s

T

i@ FEMEEBLT — % wuse G )

o @)

2. Toque en el boton de descarga del archivo del proyecto objetivo.

& Project File Download ﬂ

FEREEELT— 4

[«

[~
A A b b |}

BOM

[«

HS2TNIS

0SGB36

[«

> L0

3. Toque en v para ejecutar la descarga.

Confirm

Are you sure you want to download 30
file with a total of 112KB?
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4. Tras la descarga, toque en v para especificar el archivo del proyecto objetivo.

Confirm project selection

Do you want to change to the selected
project?

| 3.9.2 Crear archivos de proyecto

Puede crear archivos de proyecto en la tableta.

1. Toqueen[ & |

@ Project File

[Fememmrr—s

T

i@ FEMEEBLT — % wuse )

iO 20211105 (2 })

ot [ 12)
i Design surface [ e y

(Viewlayers
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3. Toque en| £ para avanzar hasta la pantalla de ajustes de localizacién/proyeccion e introduzca el sistema
de coordenadas.

<Ajustes de localizacién>

» Toque en para avanzar hasta la pantalla y afiadir los puntos de control.

P Afiadir un punto de control

Introduzca el nombre del punto de control.
Introduzca las distancias N, E y Z desde el punto de referencia.

Alinee el punto de control y el filo de corte del cazo en el borde izquierdo/centro/borde derecho del filo
de corte, y toque en [ para obtener las coordenadas.

Para usar los datos residuales horizontales/verticales, toque en ON/OFF.

iHuse OFF U
'Vuse [ OFF U

Toque en i para descartar el punto de control.

Tras finalizar todos los ajustes, toque en v para guardarlos.

<Ajustes de proyeccion>

» Toque en “Projection” (Proyeccién) en la parte superior de la pantalla.

| pecion_|

Region [ Global v

<

Projection [ UTM zone 3N

<

<
Sl -

Geoid Name [

' Datum [ WGS84

» Seleccione el nombre de Region/Proyeccion/Punto de referencia/Geoide.

» Para guardar los ajustes, toque en v en la parte inferior derecha de la pantalla.
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» Sino se ha descargado el archivo necesario, aparecera una ventana de confirmacion. Toque en v para
descargar el archivo.

Confirm

The data required for the selected
projection has not been
downloaded.

Do you want to download it?

I S

A

Para crear una superficie de disefio simple, toque en 8 para desplazarse a la pantalla “Create
simple design surface” (Crear superficie de disefio simple). Las coordenadas del filo de corte se pueden
obtener y medir en 1 - 3 puntos.

@ Create Simple Design Surface

- L0

(Medicién en 1 punto)

» Toque en “Flat Plane” (Superficie plana) y en — en la parte inferior de la pantalla.

& Create Simple Design Surface

Design Type

Flat Plane
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* Introduzca un nombre de capa.

@ Create Simple Design Surface

L0

» Alinee el borde izquierdo/centro/borde derecho del filo de corte con el punto de medicion y toque en [Z
para obtener las coordenadas del filo de corte.
» Siya ha obtenido con antelacién los puntos de medicion topografica, podra obtener las coordenadas del

filo de corte medido tocando en @
Seleccione un punto de la capa objetivo y toque en v en la parte inferior derecha de la pantalla.

La informacion sobre coordenadas se puede comprobar tocando en | £ .

@ Topographic Survey List

i Layer [ newnava_sekkeivata - y

el 4

» Pulse v en la parte inferior derecha de la pantalla para guardar la superficie de disefio.
Para usar la superficie de disefio en el proyecto, toque en v en la ventana de confirmacion.

Change confirmation

Do you want to set this data as Design
Surface?
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(Medicién en 2 puntos)

» Toque en “2 Point Sloping Plane” (Superficie en pendiente de 3 puntos) y en — en la parte inferior
derecha de la pantalla.

@ Create Simple Design Surface

<L

2 Point
Sloping Plane

el

» Aligual que en la medicién en 1 punto, introduzca un nombre de capa y obtenga las coordenadas del filo
de corte.

@ Create Simple Design Surface

" C| (e}
[ S 0 ]
.
W [53]
[ ]l 0 ]
Slope 4

i~ )
= [ ]

» El método de introduccién de la pendiente (%/proporcidén/angulo) se puede seleccionar tocando en
=

» Pulse v en la parte inferior derecha de la pantalla para guardar la superficie de disefio.
Para usar la superficie de disefio en el proyecto, toque en v en la ventana de confirmacion.
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(Medicién en 3 puntos)

» Toque en “3 Point Sloping Plane” (Superficie en pendiente de 3 puntos) y en — en la parte inferior
derecha de la pantalla.

@ Create Simple Design Surface

el

» Aligual que en la mediciéon en 1/2 puntos, introduzca un nombre de capa y obtenga las coordenadas
del filo de corte.

3 Create Simple Design Surface

» Pulse v en la parte inferior derecha de la pantalla para guardar la superficie de disefio.
Para usar la superficie de disefio en el proyecto, toque en v en la ventana de confirmacion.

| 3.9.3 Seleccionar archivos de proyecto

1.  Toque en un archivo de proyecto de la lista para que quede resaltado en color amarillo.

@ Project File

[Fememmrr—s

T —|

i@ FEMEEBLT — % wuse )

IO 20211105 (2 })
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2. Toque en v en la parte inferior derecha de la pantalla.

3. Toque en v en la ventana de confirmacion para activar el archivo de proyecto seleccionado.

Confirm project selection

Do you want to change to the selected
project?

| 3.9.4 Seleccionar la capa de visualizacién del proyecto

1. Toque en el menu desplegable de “Design surface” (Superficie de disefio).
Se mostrara una lista de las superficies de disefio disponibles en el archivo del proyecto.

@ Project File

[Fememmrr—s

[ oo soons  ~ |

 KnewMIHAMA_SekkeiData

i@ FERLEBLT— % wuse @ )
iO 20211105 (2 })
& J[ + J[ m@

2. Toque en la superficie de disefio que desee visualizar para seleccionarla.

3. Toque en v en la parte inferior derecha de la pantalla. Si aparece una ventana de confirmacioén, toque en v .
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| 3.9.5 Editar archivos de proyecto

1. Toque en el icono E del archivo de proyecto objetivo.

@ Project File

[Femzmmrs—s

T —

 KnewMIHAMA_SekkeiData

" [N————————
i@ FEMEEBLT — % wuse )

IO 20211105 (2 })

2. Es posible editar cada elemento.
(Consulte “3.9.2 Crear archivos de proyecto” para editar el nombre del proyecto, editar el sistema
de coordenadas, seleccionar la superficie de disefio y crear una superficie de disefio simple.)

@ Project Settings

i Project Name [ #emzmmers—s D
I Coordinate System [tocatization ] \QJ
i Design surface [ *newminama_sekieivata v D

View Layers

¥ KnewMIHAMA_SelkeiData EN

JED

)
Se pueden seleccionar las capas que se van a visualizar.

Cuando en la lista aparezca una marca de verificacion en la capa, esta Ultima se mostrara en la pantalla
de guia de la maquina y, si se elimina la marca, no se mostrara la capa.

Toque en el botdn de color entre “TIN” y E para cambiar el color de la capa mostrada.

@ Project Settings

i Project Name [ #emzmmers—s D
l Coordinate System [tocatization ] \Q J

)

i Design surface [ *newminama_sekieivata

View Layers

¥ knewMIHAN
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3. Cuando haya terminado de editar, toque en v en la parte inferior derecha de la pantalla.
Cuando aparezca la confirmacion, toque en v para guardar los ajustes.

LI 4

3.10 Comprobar la precisién de la posicién
del filo de corte

Antes de iniciar la jornada de trabajo, compruebe que el sistema sea capaz de detectar correctamente la posicion
del filo de corte.

| 3.10.1 Preparativos para la comprobacién

1. Active el conmutador de desconexion.
2. Active el conmutador de llave y el encendido. (No es necesario poner en marcha el motor.)

3. Encienda la tableta de terminal.

| 3.10.2 Comprobacion de la informaciéon GNSS

1. Si se ha colocado un punto de referencia/pilote estandar en el lugar de trabajo, desplace la maquina
hasta las cercanias del punto de referencia/pilote base.

2. Toque en €§3 para abrir un menua.

)

Guidance Settings

GNSS Settings

System Configuratio

Administrator Settings

Exit

o

ﬁ

@ )
BB icket Configuratio )
!M chine Calibration Settings )
ﬁ )
! )
ﬁ )

3. Toque en “GNSS Settings” (Ajustes GNSS).

B B

GNSS Basic Setting

o )|
— )
@ )

GNSS Info
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4. Toque en “GNSS Info” (Informaciéon GNSS).

E
E
3
H

Main Antenna
= )
lNuthrn(Us:d Satellte X )
!vemmlk s 0015m )
I Horizontal RHS 0014m J
!PDOP 102 )
!Ageotc 1s J
i Baseline Length From Virtual Ref Point 6900494 m J
b p
Sub Antenna
= ey
lNumhevO!Used Satelltes % )
1

|

5. Confirme que los valores de “Vertical RMS” (RMS vertical) y “Horizontal RMS” (RMS horizontal) de
“Main Antenna” (Antena principal) sean de 0,02 0 menos.
Si no fuera asi, espere hasta que las condiciones de recepcién del satélite sean buenas y vuelva
a realizar la comprobacion.

6. Toqueen® v .

| 3.10.3 Comprobacion de la precision de la posicion del filo de corte

Para comprobar la precision de la posicion del filo de corte, use SMART CONSTRUCTION Pilot en la
tableta de terminal.
Para saber como iniciar SMART CONSTRUCTION, consulte “3.7 Start-up process of SMART CONSTRUCTION Pilot”

1. Toque en S§3 para abrir un menu.

Menu - -

X

Project File

Guidance Settings

GNSS Settings

Bucket Configuration

| | system configuration

|Administrator Settings

| it

I N D NS N ) NS N NS ) N AN

mMachme Calibration Settings

2. Toque en “Guidance settings” (Ajustes de guia).
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Guidance Settings D —— X

Measurement of Cutting Edge Position

Bucket Position

Target Surface Settings

Heatmap and Sound Settings

Application settings

Guidance Color Settings

lComDass and Sound Settings

NN N

A |
-
[

-

0.168

Toque en “Measurement of Cutting Edge Position” (Medicidon de la posicién del filo de corte).

4. Seleccione “Control Point” (Punto de control) o toque en + para registrar el punto comparativo.
(Para obtener informacion mas detallada, consulte el apartado 4.2.1, “Medir la posicion del filo de corte”).

@ Tip Position Measurement

44123.954 m
22739.500m

3888 m

- [ ©
; : [ Sono ]
[ n [ n) [ mﬂ

[ oomn] | oo m] [ oomn]

ol .

5. Situe el equipo de trabajo en la Posicién 1, tal y como se muestra en la ilustracion que sigue.

-
X < i 7 v
Position 4
Position 3

Position 2
Position 1

6. Manteniendo esa posicion, seleccione el borde izquierdo/centro/borde derecho del filo de corte del cazo,

coloque el filo de corte del cazo en el punto de referencia/pilote de referencia y toque en s )
Las coordenadas del filo de corte reconocidas por el sistema se mostraran debajo de “Bucket cutting edge

position” (Posicion del filo de corte del cazo).
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Si no se puede colocar el filo de corte en el punto de referencia, mida el valor de A Z que se muestra en
la ilustracion (distancia vertical entre el punto de referencia y el filo de corte del cazo), introduzcalo en el

campo “A Z” de “Cutting edge position” (Posicion del filo de corte) y toque en ) i

Cutting edge position

- 8,

m
m

e P
U

1Z [ 0.000 m]

7. Ladiferencia entre la posicion medida del filo de corte del cazo y la posicion del punto de referencia
se mostrara en “Difference” (Diferencia).
Compruebe si dicho valor se encuentra dentro del valor estandar.

Difference

[ m | m] | ]

» Silos valores se encuentran dentro de los valores estandar: Compruebe la precision del filo de corte de
la misma manera que en las posiciones 2/3/4. Si todos los valores se encuentran dentro de los valores
estandar, quedara garantizada la precisién de la construccion.

& # 7,

» Silos valores no se encuentran dentro de los valores estandar: Confirme que los dispositivos montados no
estén flojos ni sueltos y lleve a cabo la calibracidon del cazo. Para obtener mas informacion, consulte
“5.2.2 Calibracion del cazo”.

(Explicaciéon complementaria)

Tras calcular las “Cutting edge coordinates” (Coordenadas del filo de corte), tocando en “Matching”
(Coincidencia) en la pantalla “Offset” (Desviacion), se compensaran los valores de N, E y Z mostrados en
“Difference” (Diferencia) y apareceran la maquina de construccion en la pantalla de guia de la maquina.
Toque en “Reset” (Restablecer) para eliminar los valores de desviacion que se hayan introducido.

Los valores de desviacion se pueden introducir manualmente.

Para reflejar los valores de desviacion que se hayan establecido, toque en v en la parte inferior derecha
de la pantalla.

Offset

‘ RESET H MATCHING ‘

[.\ 0.000 m] [: 0.000 m] [ 0.000 m]
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4.

Cémo usar SMART CONSTRUCTION Pilot

I 4.1 Usar la funcion de guia de la maquina

| 41.1  Iniciar el medidor de carga util

1.

En la pantalla de inicio, toque en “Start machine guidance” (Iniciar guia de la maquina).
Se cargaran los datos necesarios para el inicio y se mostrara la pantalla principal.

EANED ~ AW
BPEEE (0 B

AVAVEY T

Si el sistema no consigue obtener los datos necesarios, se avisara de un error.

Si aun no se ha llevado a cabo la calibracion, realicela de acuerdo con las instrucciones de instalacion.
El destino de distribucidn de las instrucciones de instalacion, la ID y la contrasefia se puede consultar en el
documento que se incluye con el producto.

| 4.1.2 Operaciones en la pantalla principal

Las funciones de los iconos mostrados en la pantalla principal son las que siguen:

Icono Nombre Funcion

] ; Muestra el menu.
Boton de menu

Cada vez que se toca este boton, la visualizacién de

dividid
vidida pantalla completa y pantalla dividida en dos).

Botén d bi tall
( E AN o"on de camblo a pantata pantalla cambia entre dividida y no dividida (entre

Al tocar en este botdn, se muestra la informacion del

Boton de estado GNSS cédigo de estado del GNSS

" Botdn de medicion de posicion | Al tocar en este botdn, la vista cambia a la pantalla de
‘.E':: del filo de corte medicion de la posicion del filo de corte.
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Nombre

Funcion

Botdn de establecimiento de
desviacion de la superficie
objetivo

Al tocar en este botén, la vista cambia a la pantalla de
ajustes de la desviacion de la superficie objetivo. Tras el
ajuste, se muestra la superficie de desviacion respecto
a la pendiente seleccionada.

Botdn de cambio de vista

Muestra la pantalla de cambio de vista.

Boton izquierdo

Permite cambiar a la izquierda la distancia y el angulo
hasta la pendiente y la posicion del filo de corte vistos
desde el operario.

Boton central

Permite cambiar al centro la distancia y el angulo hasta
la pendiente y la posicién del filo de corte vistos desde
el operario.

Boton derecho

Permite cambiar a la derecha la distancia y el angulo
hasta la pendiente y la posicién del filo de corte vistos
desde el operario.

Botén de adicion de punto de
medicion topografica

Registra la posicion actual del filo de corte. Al tocar en
este botdn, el punto de medicion se afiade a la pantalla
de la lista de medicién topografica.

Botdn de seleccion de la TIN
(red irregular triangulada) de la
superficie objetivo

Al tocar en este botén, se cambia a la vista en pantalla
completa de la seleccion de la TIN de la superficie
objetivo (consulte “4.1.4 Vista de seleccion de la

TIN de la superficie objetivo”). Una vez completada

la seleccion, se vuelve a la pantalla original. Se
seleccionan las TIN seleccionadas y dos o mas TIN

en el intervalo de angulos especificado.

Boton de minimapa

Al tocar en este botdén, se muestra un minimapa que
le ofrece una vista de ojo de pajaro de la totalidad del
lugar de trabajo.

Boton de ajustes del valor de
desviacion de la superficie
objetivo

Permite aumentar o reducir el valor de desviacion
vertical del valor objetivo.

Brujula de angulo de
inclinacion

En el indicador se muestra el angulo de rotacion
necesario para orientar hacia la parte frontal la
superficie objetivo.

Mostrar el angulo de rotacion
de la parte inferior del cazo

Muestra el &ngulo de rotacidn necesario para hacer que
la parte inferior del cazo quede paralela a la superficie
objetivo.

Mostrar la distancia hasta el
filo de corte

Muestra la distancia desde la superficie objetivo hasta
el filo de corte.

Visualizacién de ventana
auxiliar 1

Al tocar en este botdon, se muestra la ventana
auxiliar. Permite activar o desactivar un elemento
de visualizacion en la ventana auxiliar.
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Icono

Nombre

Funcion

Visualizacion de ventana

auxiliar 2

Al tocar en este botdn, se muestra la ventana auxiliar.
En la ventana auxiliar es posible mostrar los angulos

de balanceo y de cabeceo, el angulo de rotacién de la
parte inferior del cazo y la distancia hasta el filo de corte
de la maquina.

(Explicaciéon complementaria)

TIN (red irregular triangulada): una estructura de datos digital que representa la superficie del suelo con facetas

de tridngulos.

Esta aplicacion usa la TIN para establecer la superficie objetivo.

B Mostrar el menu

Toque en €§3

Menu m@
i Project File )
iGuldance Settings )
iGNSS Settings )
ieuckel Configuration )
iMachine Calibration Settings ) ‘
iSystem Configuration )
iAdministrator Settings )
iExut ) o

\\ /l

- \.I-/
a

€ - 0.168m

Bl Cambiar a pantalla dividida

Al tocar en E , la vista de la pantalla principal cambia entre pantalla completa y pantalla dividida en dos.

AVAVEY

rosy

< + 2.080m:

+ 1936.

%3

+1.906 m +1.965m

~ AN
(A\)
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Cambiar la vista.

2 . .
Al tocar en @i se muestra la pantalla de cambio de vista.
Al tocar en cada icono, la vista cambia de la siguiente forma.

En la pantalla dividida en dos, se puede cambiar la vista para cada una de las pantallas.

Profile Section Plan

+ Profile (Perfil): punto de vista desde el lateral del operario
» Section (Seccion): punto de vista delantero del operario
» Plan: punto de vista del cielo

» 3D: punto de vista libre 3D

B Cambiar la posicion del filo de corte

Al tocar en “L”, “M” o0 “R”, la posicion del filo de corte mostrada en pantalla cambia a la izquierda, el centro o
la derecha.

B Mostrar la informacion del GNSS

Al tocar en “UEEEETEY” | se muestra la informacion del GNSS.

o =

[secms 00 )

= -]

ﬂAgEmc

[]saselinelenzmrmwvwamwmm 6500.455m )‘

=

is ..... - J

e >

{ 1

ﬂ
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B Anadir un punto de medicién topografica

Al tocar en é se registra la posicion actual del filo de corte.

Topographic Survey Point List

Para cambiar el nombre del punto de medicién, basta con tocar en el botdn Registrar.

Toque en “Topography measurement point list” (Lista de puntos de medicion topografica) para que aparezca
una lista de los puntos de medicion.

Para guardar el punto de medicién, toque en “SAVE” (Guardar).

| 41.3 Operaciones con la vista de guia

La vista de guia en la pantalla principal muestra la superficie de disefio y la maquina en la que se ha instalado el Kit.
Es posible desplazarla con el dedo o ampliar/reducir el tamafio del contenido mostrado.

» Para desplazar el contenido mostrado, basta con deslizar un dedo por la pantalla.
» Para ampliar el contenido mostrado, basta con colocar dos dedos sobre la pantalla y alejar el uno del otro.

» Para reducir eI(_fontenido mostrado, basta con colocar dos dedos sobre la pantalla y acercar el uno al otro.
Al tocar en %i se puede cambiar el punto de vista.

M -



Vista Punto de vista

Funcion

Punto de vista desde el
lateral del operario

Permite comprobar la relacion posicional
entre el cazo y la superficie de disefio
desde el punto de vista desde el lateral de
la maquina en la que se ha instalado el Kit.

Punto de vista delantero
del operario

Permite comprobar la relacion posicional
entre el cazo y la superficie de disefio
desde el punto de vista del operario.

Punto de vista del cielo

Permite realizar la comprobacion en una
vista de ojo de pajaro de la posicion del
lugar de trabajo desde el punto de vista del
cielo del operario.

Punto de vista libre 3D

Permite ver el estado actual de la
construccion con una imagen 3D desde
un punto de vista libre.

| 41.4  Seleccionar la vista de la TIN de la superficie objetivo

Al tocar en en la pantalla principal de guia, se pasara a la vista de seleccién de la TIN (red irregular

triangulada) de la superficie objetivo.

Como superficie objetivo se seleccionara la superficie resaltada en azul claro en el centro de la pantalla.

La superficie objetivo se puede mover deslizando la pantalla.

- 42 -




 Altocar en v, se establece la superficie objetivo y se regresa a la pantalla previa.

» Al tocar en “Clear” (Borrar), se cancelara la seleccion de la superficie objetivo y se regresara a la vista
de la pantalla previa.

+ Al tocar en <J, se restableceran los cambios realizados en la vista de seleccion de la TIN de la superficie
objetivo y se regresara a la vista de la pantalla previa.

| 41.5 Establecer vista de destino

Al tocar en el minimapa, se muestra en pantalla completa la opcion de Establecer vista de destino.
Esta opcion permite establecer el destino de la maquina de construccion y ver la distancia mas corta y la ruta
hasta alli.

1. Cuando el icono de ajuste del destino aparezca en el centro de la pantalla, deslice el icono hasta la
ubicacion de trabajo.
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2. Confirme la ubicacion donde se llevaran a cabo los trabajos y toque en v .
Se mostrara el icono de determinacién del ajuste de destino. Se activara el modo de navegacion y se
regresara a la pantalla original.

» El modo de navegacién muestra el cursor de destino, la distancia mas corta hasta el destino (precision
efectiva de 0,001 m) y la linea de ruta mas corta.

» Al tocar en “Clear” (Borrar), el destino se configurara como “Not set” (No establecido).

 Altocar en <J, los cambios no se reflejaran y la vista regresara a la pantalla previa.

| 41.6  Otros elementos mostrados

B Mostrar el angulo de rotacion de la parte inferior del cazo

El indicador del angulo superior izquierdo muestra el angulo de rotacion necesario para hacer que la parte
inferior del cazo quede paralela a la superficie objetivo seleccionada, con una precision efectiva de 0,1 grados.
La direccién de rotacion quedara indicada por medio de las flechas situadas en ambos extremos y por

sus colores.

El indicador en forma de anillo muestra en color el angulo de rotacién necesario para hacer que la parte
inferior del cazo quede paralela.

Rosa: abra el cazo alejandolo de la maquina

Azul: cierre el cazo en direccion a la maquina
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B Mostrar el angulo de rotacion de inclinaciéon

Se muestra en el indicador el angulo de rotacién necesario para inclinar la superficie objetivo seleccionada
por la maquina en la que esta instalado el Kit.

(Explicacién complementaria)

De acuerdo con el ajuste, suena un pitido procedente de la tableta de terminal. Ademas, se puede ajustar
el intervalo de angulos mostrado por el indicador. Para obtener informacién sobre cémo ajustar el angulo
de inclinacion y el sonido de guia, consulte “4.2.3 Cambiar los ajustes de la brujula de angulo de inclinacion
y del sonido”.

B Mostrar la distancia hasta el filo de corte

Con esta opcién se muestra la distancia desde la superficie objetivo seleccionada hasta el filo de corte o la
distancia desde la superficie de desviacion hasta el filo de corte.

(Explicacién complementaria)

Dependiendo del ajuste, suena un pitido procedente de la tableta de terminal de acuerdo con la distancia.
Para obtener informacién sobre como ajustar el mapa de calor y el volumen, consulte “4.2.4 Cambiar los
ajustes del mapa de calor y del volumen”.

Para obtener informacion sobre como calcular la distancia (vertical o perpendicular respecto a la superficie
de disefio) y el numero de digitos de precision efectiva, consulte “4.2.5 Cambiar los ajustes de la aplicacion”.
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En el caso de la vista delantera,

+ la distancia entre el centro del filo de corte del cazo y la superficie objetivo se puede mostrar como
un valor/icono en la parte superior izquierda de la pantalla;

+ la distancia entre el borde izquierdo/borde derecho del filo de corte del cazo y la superficie objetivo
se puede mostrar tal y como sigue.
- Como un valor en el centro de la pantalla
- Como indicadores lineales en ambos extremos de la pantalla

N = T s g g,

B Mostrar el angulo de balanceo, el angulo de cabeceo, el angulo de rotacion de la parte
inferior del cazo y la distancia desde la superficie objetivo hasta el filo de corte

Al tocar en el botén de visualizacién de la ventana auxiliar situado en la parte inferior de la pantalla,
se muestran el angulo de cabeceo/balanceo de la maquina y el angulo de rotacion de la parte inferior del

cazo con una precision efectiva de 0,1 grados; la distancia desde la superficie de destino hasta el filo de
corte se muestra con la precision efectiva establecida.

Pitch Roll Bucket bottom Distance from the
angle angle rotation angle target surface to
the cutting edge

Al tocar en , se ocultara la ventana auxiliar.
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Bl Mostrar el minimapa

Toque en éx; en la parte inferior derecha para mostrar el minimapa.
El minimapa ofrece una vista de ojo de pajaro de la totalidad del lugar de trabajo.

(La parte superior muestra la direccion norte, la maquina se muestra con un simbolo /\ en verde y el punto
objetivo aparecera con un simbolo O en rosa.)

) ENECT=H |

+ Al volver a tocar en ¢ &y , se ocultara el minimapa.

» Al tocar en el minimapa, se mostrara en pantalla completa la pantalla de Establecer destino
(consulte “4.1.5 Vista de Establecer destino”).

Bl Mostrar el mapa de calor

Al activar el mapa de calor en “Application Settings” (Ajustes de la aplicacion) de “Guidance Settings”
(Ajustes de guia), se mostrara el archivo de construccion sobre el mapa de calor en la vista superior. Se
puede comprobar mediante el color la superficie mas baja por la que pasan el filo de corte o la parte inferior
del cazo respecto a la superficie del disefio. (Para obtener informacion sobre los ajustes de color del mapa
de calor, consulte “4.2.4 Cambiar los ajustes del mapa de calor y del volumen”)

. 2oee K )]

AVEVEY LTI — <
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I 4.2 Ajustar la guia de la maquina

En el menu “Guidance settings” (Ajustes de guia), se pueden seleccionar los siguientes menus:

Medir la posicion del filo de corte

Se pueden medir las coordenadas de la posicion del filo de corte
del cazo, asi como comprobar/cambiar los ajustes para modificar el
valor especificado.

“Bucket coordinates”
(Coordenadas del cazo)

Se pueden medir las coordenadas en seis puntos de la parte inferior
del cazo y comprobar los resultados.

“Target surface settings” (Ajustes de
la superficie objetivo)

Se pueden cambiar los valores de desviacién de la superficie
objetivo.

“Set Facing Angle Compass Sound
Guidance” (Ajustar guia de sonido de
la brujula de angulo de inclinacién)

Se pueden comprobar/cambiar los ajustes de la funcién para que
se oiga un sonido cuando la maquina se aproxime al angulo de
inclinacion.

“Heat map and volume settings”
(Ajustes del mapa de calor y del volumen)

Se puede mostrar el mapa de calor y se puede ajustar el volumen de
la guia de sonido segun la distancia que haya entre el filo de corte
del cazo y la superficie de disefio.

“Application settings” (Ajustes de
la aplicacion)

Se pueden comprobar/cambiar los ajustes de SMART
CONSTRUCTION Pilot.

1. Toque en 8:)3 para abrir un menu.

Menu

|
3

Project File

Guidance Settings

GNSS Settings

Machine Calibration Settings

| | system Configuration

| | Administrator Settings

|
ﬂ
ﬁ
ﬁBucket Configuration
ﬁ
|
|
ﬁ

| Exit

A

N |

\_“/

\q NI N NI NS N NI N N

2. Toque en “Guidance settings” (Ajustes de guia).
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—_——
Guidance Settings R X

Measurement of Cutting Edge Position

Bucket Position

Target Surface Settings

Heatmap and Sound Settings

Application settings

lComDass and Sound Settings
lGuldance Color Settings

N NS NS b NS | NS ) NS D N
L)

| 421 Medir la posicién del filo de corte

1.  En el menu “Machine Guidance Settings”, toque en “Measurement of Cutting Edge Position” (Medir posicién
del filo de corte).

—_——
Guidance Settings R X

l Measurement of Cutting Edge Position

Bucket Position

Target Surface Settings

Heatmap and Sound Settings

Application settings

lComDass and Sound Settings

Guidance Color Settings

N NS NS b NS | NS ) NS D N
L)

2. Proceda a la configuracién de la manera siguiente:

» Seleccione un punto de referencia
Seleccione un punto de referencia guardado.

Para realizar la configuracién manualmente, toque en + , introduzca el nombre y los valores de N/E/Z,
y luego toque en v .

Control Point
[ v ] i
-44123.954 m
22739.500 m
3.888 m

* Mida la posicion del filo de corte del cazo
Seleccione los valores de L/M/R de la posicion de medicién del filo de corte, introduzca la distancia A

Z hasta el punto de referencia y toque en O . Tras unos cuantos segundos, se mostraran las
coordenadas de la posicion del filo de corte. Si el GNSS no esta fijo, se mostrara en pantalla el mensaje

de error “RTK NOT FIX” al tocaren | & y habra que fijarlo bien antes de realizar la medicion.
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Cutting edge position

e O

m

m

i "
|

[ 0.000 m]

» Calcule el valor de desviacion de la diferencia y refléjelo en el filo de corte
Cuando se mide la posicion del filo de corte con el punto de referencia establecido, se mostrara en
“Difference” la diferencia entre el punto de referencia y la posicion del filo de corte. Al tocar en | wane | g
diferencia se ajustara al valor de la desviacion. Para cancelar el valor de desviacion, toque en RESET .

Difference

[ n] [ m] ]

Offset

‘ RESET ‘ MATCHING ‘

0.000 m] [ 0.000 m] [ 0.000 m]

3. Toque en v . Se guardaran los cambios y se regresara a la pantalla previa. Al tocar en <J , los cambios no
se reflejaran y la vista regresara a la pantalla previa.

| 42.2 Cambiar los ajustes de la superficie objetivo

Toque en “Target Surface Settings” (Ajustes de la superficie objetivo) en “Guidance Settings” (Ajustes de guia) para
avanzar hasta la pantalla de ajustes.

Se pueden modificar los valores de desviacion de la superficie objetivo y los ajustes de seleccién de dicha
superficie objetivo.

(Para obtener informacion sobre los procedimientos de seleccidn de la superficie objetivo, consulte “4.1.4 Vista de
seleccion de la TIN de la superficie objetivo”.)

@ Target Surface Settings

B Cambiar los ajustes de desviacion de la superficie objetivo
La superficie objetivo se movera hacia arriba y hacia abajo segun el valor de desviacion establecido.

1. Seleccione la direccion de la desviacion.
Vertical . desviacion en direccién vertical
Perpendicular . desviaciéon perpendicular respecto a la superficie objetivo
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2. Establezca la distancia de desviacion.
A la superficie objetivo se le aplicara el valor de desviacion introducido en “Offset distance” (Distancia de

desviacion). Al tocar en [@ se puede restablecer el valor introducido.

Offset distance

[ 0160 m]

Al introducir un valor en A, la distancia de desviacion sera mas larga o mas corta segun el valor que se
haya introducido al tocar en = . También es posible realizar esta operacion tocando en % en la pantalla

e

principal de guia. (v

4 2m0m] © | |+ 2.888m

4

La superficie objetiva tras la desviacion se mostrara dentro de las lineas verdes en la pantalla de guia.

3. Toque en v para reflejar los ajustes.

B Modificar el cambio de pendiente maximo de la superficie objetivo

En la vista de seleccion de la TIN de la superficie objetivo, se puede definir el intervalo que se va a
seleccionar como superficie objetivo.

1.  En “Maximum slope change” (Cambio de pendiente maximo), introduzca el cambio de pendiente que se va
a establecer como superficie objetivo.

Esta configuracién también puede llevarse a cabo ajustando la cantidad de cambio a Ay tocandoen . .
En la vista de seleccion de la TIN de la superficie objetivo, se puede ajustar como superficie objetivo la

superficie de disefio con una pendiente inferior al valor de cambio de pendiente maximo y adyacente a la
TIN en el icono seleccionado.

2. Toque en v para reflejar los ajustes.
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4.2.3 Cambiar los ajustes de la brujula de angulo de inclinacién
y del sonido

1. En el menu “Guidance Settings” (Ajustes de guia), toque en “Compass and Sound Settings” (Ajustes de
brujula y de sonido). Se mostrara la configuracién actual.

2. Cambiela de acuerdo con el procedimiento siguiente:

* Para “Setting range” (Intervalo de ajuste) en “Facing angle range” (Intervalo de angulo de inclinacién), se debe
ajustar el intervalo del angulo de inclinacion en el que suena el zumbador dentro del rango de 0,5 a 5 grados.

» Para “Setting range” (Intervalo de ajuste) en “Facing angle vicinity range” (Intervalo de proximidad de
angulo de inclinacion), se debe ajustar el intervalo préximo al angulo de inclinacion en el que suena
el zumbador dentro del rango de 0 a 10 grados.

* Ajuste “Volume” (Volumen) en 5 pasos.

3. Toqueen/ .
Se guardaran los cambios, y se regresara a la pantalla previa.

| 42.4 Cambiar los ajustes del mapa de calor y del sonido

Se pueden ajustar la visualizacion del mapa de calor y el sonido de los pitidos segun la distancia que haya desde
el filo de corte hasta la superficie objetivo.

1. En el menu “Guidance Settings” (Ajustes de guia), toque en “Heatmap and Sound Settings”
(Ajustes del mapa de calor y del sonido). Se mostrara la configuracion actual.

™/ [+ 1000 m] ) ===y
© 0500 m] )
= 0,040 m] 4 =

<0500 m] ) (o ——

S G EGE) E1 Gk

[
[
[
[ 1000 m] 0 Eo——

1.000m]
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2. Cambiela de acuerdo con el procedimiento siguiente:

« Al introducir los valores de “Range and Sound Volume” (Rango y volumen de sonido), es posible cambiar
el rango de visualizacién del mapa de calor.

R —_—

ange and Sound Volume

1.000 m]
0.500 ]
0.040 m]
0.500 m]

1.000 ]

|- 1.000m ]

« Al tocar en el rectangulo del mapa de calor en “Range and Sound Volume”, se pueden especificar
los colores uno por uno.

[ Range and SoundVolume S|

ange and Sound Volume

(A X X X X N X X
o00OGOCOOCS
o000OGOOOGS
(LN LN RN X J
o000O®OOOD
oo00OOOO

i - [ #nncaaz]

» En “Color Pattern” (Patron de color), es posible seleccionar entre cuatro patrones de mapas de calor
preparados con antelacion.

Color Pattern

-

« Altocaren -~ en “Range and Sound Volume”, se puede ajustar en cinco niveles distintos el volumen que
suena cuando esta proxima a alcanzarse la distancia establecida en el mapa de calor.

o) —T—T—T—T—
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| 42.5 Cambiar los ajustes de la aplicacién

1. En el menu “Guidance Settings” (Ajustes de guia), toque en “Application Settings” (Ajustes de la aplicacion).
Se mostraran los ajustes actuales de SMART CONSTRUCTION Pilot.

Nombre

Funcion

Punto de enfoque

Permite cambiar el objetivo del enfoque en la pantalla de guia con
[Filo de corte/Centro de armazodn].

Mapa de calor

Activa o desactiva la visualizacion del mapa de calor.

Visualizacion de TIN

Activa o desactiva la visualizacion de la TIN.

Visualizacion de linea de
composicion de TIN

Activa o desactiva la visualizacion de la linea de composicion de
la TIN.

Direccion de distancia

Permite cambiar el método de calculo de la distancia desde el filo de
corte hasta la superficie de disefio por medio de [Superficie vertical/
perpendicular respecto a la superficie de diseno].

Linea de guia

Cambia la linea de guia desde el filo de corte del cazo hasta la
superficie objetivo entre [Visualizacién siempre/Seleccién de TIN].

Visualizacion del armazon
de la maquina

Activa o desactiva la visualizacion del armazon de la maquina.

Nombre de punto

Activa o desactiva la visualizacion del nombre del punto de referencia.

Modo de visualizacion de
pantalla horizontal

Cambia los valores de [Angulo/Distancia] en la visualizacién
de pantalla horizontal.

Modo de visualizacion de
pantalla delantera

Cambia los valores de [Angulo/Distancia] en la visualizacién
de pantalla delantera.

Modo de visualizacion de
pantalla superior

Cambia los valores de [Angulo/Distancia] en la visualizacién
de pantalla superior.

Numero de digitos bajo el punto
decimal

Cambia la precision efectiva al mostrar la distancia desde el cazo
hasta la superficie objetivo.

Expansion de superficie objetivo

Activa o desactiva la expansion de la superficie objetivo.

Medicion topografica por medio
de la parte inferior del cazo

Activa o desactiva la funcién que actualiza el archivo de construccién
con las coordenadas de la parte inferior del cazo.

Modo de visualizacion del cazo

Activa o desactiva la funcion que muestra el cazo en el bastidor.

Longitud méaxima de la
linea base

Establece la distancia efectiva de la advertencia mostrada al alejarse
demasiado del punto de control.

Cambie los ajustes y toque en v . Se reflejaran los cambios y la vista regresara a la pantalla de guia.
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5. Cambiar los ajustes

I 5.1 Cambiar los ajustes del GNSS

En el menu “GNSS Settings” (Ajustes de GNSS), se pueden seleccionar los siguientes menus:

GNSS Basic Setting (Ajuste basico GNSS) | Muestra los ajustes basicos del GNSS.

NTrip Settings (Ajustes de NTrip) Muestra los ajustes de NTrip.

GNSS Info (Informacion GNSS) Muestra la informacion relativa al GNSS, incluido el estado
y el numero de los satélites usados.

1. Toque en €§3 para abrir un menu.

Menu

|
X

Project File

Guidance Settings

GNSS Settings

Machine Calibration Settings

| | system configuration

|Administrator Settings

@
ﬁ
@
ﬁBucke( Configuration
ﬁ
ﬁ
|
ﬁ

| exit

A}

N |

\.‘_4"

\~ N NI NI NS NS N N N

2. Toque en “GNSS Settings” (Ajustes de GNSS).

. \

NS Settings s

GNSS Basic Setting

NN

ﬁNTnp Settings

|

4

{ \
==

| 5.1.1  Comprobacién de la informaciéon GNSS

1. En el menu “GNSS Settings” (Ajustes de GNSS), toque en “GNSS Basic Setting” (Ajuste basico GNSS).
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@ GNSS Basic Setting

Type of Correction Info @VRs  Oxteral Radm)

i
i — [orsctoraaaoseazs ])
iMaskAng\e [ 15 ])
i owsecwaeyeshod [ oo ,])
imgm,a(ymm [ oss0 _])
i - I s ])
Soft Reset
Hard Reset

el 4

2. Proceda a la configuracion de la manera siguiente:

» Cambie los ajustes del GNSS
Edite los ajustes deseados y toque en “ v ”.
Se guardaran los cambios y se regresara a la pantalla previa.

]

* Restablezca los datos de correccion del satélite dentro del receptor del GNSS. Toque en “GNSS Hot Start
(Arranque en caliente de GNSS).
Una vez completado este paso, se regresara a la pantalla previa.

» Restablezca los datos de correccion (acerca de los satélites) dentro del receptor del GNSS y toque en
“GNSS warm start” (Arranque en caliente de GNSS) para volver a obtener la 6rbita de cada satélite.
Una vez completado este paso, se regresara a la pantalla previa.

| 5.1.2 Cambiar los ajustes de NTrip

Ntrip es el acrénimo de “The Networked Transport of RTCM via Internet Protocol”, que es un protocolo que permite
distribuir datos GPS diferenciales (DGPS) a través de Internet. Tenga en cuenta que el contenido que se debe
introducir varia dependiendo del servicio utilizado.

1. En el menu “GNSS Settings” (Ajustes de GNSS), toque en “NTrip Settings” (Ajustes de NTrip).
Se mostraran la informacién de autenticacion del servidor de lanzamiento de Ntrip y los registros del estado
de conexion.

@ Ntrip Settings

| l

A A A A A A

uuuuuu

<
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2. Proceda a la configuracion de la manera siguiente:

» Altocaren |Q] se obtendré el punto de montaje del servidor de lanzamiento de Ntrip.
* El nombre del punto de montaje se puede introducir manualmente.

3. Toque en v para iniciar la conexion de Ntrip.

| 5.1.3  Ajustar el GNSS

1. En el menu “GNSS Info” (Informacion de GNSS), toque en “GNSS Info”.
Se mostrara la lista de informacion del GNSS.

|

g
NN NN

&
2
K

Baseline Length From Virtual Ref Point 6900512

=

BANES IS I AN N

i Number Of Used Satellites

E

Confirme que los valores de “Vertical RMS” (RMS vertical) y “Horizontal RMS” (RMS horizontal) de “Main Antenna”
(Antena principal) sean de 0,02 0 menos.

Si no fuera asi, espere hasta que las condiciones de recepcion del satélite sean buenas y vuelva a realizar

la comprobacion.

2. Toqueen“v .
Se mostrara la pantalla previa.
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5.2 Cambiar la configuraciéon del cazo

En el menu “Bucket Configuracion” (Configuracién del cazo), se pueden seleccionar los siguientes menus:

Descargar archivo del cazo

Selecciona un archivo de la lista de archivos del cazo registrados en el
servidor o controlador de Smart Construction y lo descarga a la tableta
de terminal. Este menu también sirve para eliminar un archivo del cazo
guardado en el controlador.

Calibracioén del cazo

Tras volver a colocar el cazo, lleve a cabo la calibracién antes de registrar
el nuevo cazo en la tableta. Esta tarea no sera necesaria si ya se ha
realizado durante la instalacion del Kit.

Establecer archivo del cazo

Selecciona una archivo del cazo que se a va utilizar de la lista de archivos
del cazo guardados en la tableta y lo carga en el controlador.

Calibracion del diente del cazo

Lleva a cabo una calibracion para reflejar la longitud del diente del cazo
gastado en la guia de la maquina.

1. Toque en \ N para abrir un menu.

" | Guidance settings

GNSS Settings

Machine Calibration Settings

| | system configuration

|Administrator Settings

@
ﬁ
@
ﬁBucke( Configuration
ﬁ
ﬁ
|
ﬁ

I N D NS N ) NS N NS ) N AN

2. Toque en “Bucket Configuration” (Configuracion del cazo).

Bucketfiles

' @ Hs111797 e € @)

| 2 @

e
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(Explicacién complementaria)

» Este sistema no es compatible con aquellos cazos dotados de un mecanismo giratorio o de inclinacion.

» Al instalar un acoplador multiple, preste atencién a la posicion de medicién en el momento de llevar a cabo
la calibracion. Se mide la forma del cazo, incluido el acoplador multiple.

| 5.2.1  Descargar el archivo del cazo

1.  En el menu “Bucket Configuration” (Configuracion del cazo), toque en &
Se mostrara la informacién sobre el cazo registrado en el servidor o controlador de Smart Construction.

(Explicacion complementaria)

Para eliminar un archivo del cazo registrado en el controlador, toque en el archivo del cazo para
seleccionarlo y eliminarlo de la lista “Controller Bucket” (Cazo del controlador) y toque en [IN.

& Bucket File Download

& server

| BkT-06 3

_—
T controller
| Hs111797 (4

|1

B8 B

| BKT-0625

.

2. Seleccione un archivo del cazo y toque en & .

» Descargue el archivo del cazo registrado en el servidor de SMART CONSTRUCTION.
Toque en el archivo del cazo para descargarlo de “Server” (Servidor).

» Descargue el archivo del cazo registrado en el controlador
Toque en el archivo del cazo para descargarlo de “Controller” (Controlador).

3. Toqueenv .
Si hay un archivo del cazo guardado en la tableta de terminal que tenga el mismo nombre que el archivo
que se va a descargar, entonces se mostrara una pantalla de confirmacion.
El archivo del cazo se guardara en la tableta y se regresara a la pantalla previa.

| 5.2.2 cCalibraci6n del cazo

Tras volver a colocar el cazo, lleve a cabo la calibracion antes de registrar el nuevo cazo en la tableta. Esta tarea
no sera necesaria si ya se ha realizado durante la instalacion del Kit.

(Explicacién complementaria )

» Esta sistema no es compatible con los cazos de inclinacién o de rotacién equipados con un
mecanismo giratorio.
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» Al instalar un acoplador multiple, preste atencién a la posicion de mediciéon en el momento de llevar a cabo
la calibracion. Se realiza la medicion de la forma del cazo, incluido el acoplador multiple.

El cazo se calibra usando la tableta de terminal. Mida la forma del cazo e introduzca los valores en la tableta.
B Comprobar los puntos para realizar la medicion
Se puede usar un cazo estandar o en pendiente.

1. Toque en en “Bucket File Settings” (Ajustes del archivo del cazo) para avanzar hasta la pantalla
“Bucket Calibration” (Calibracion del cazo).

2. Seleccione el cazo que desee calibrar y toque en — en la parte inferior derecha de la pantalla.

@ Bucket Calibration

3. Compruebe los puntos de medicion del cazo estandar o en pendiente.

@ Bucket Calibration ﬂ @ Bucket Calibration ﬂ
[ ]) iswm [ ])
Bucket

B Medicion de la forma del cazo

Para poder registrar la informacion del cazo, mida las dimensiones y el angulo del cazo. Mida las dimensiones
en incrementos de 0,001 metros y mida los dngulos en incrementos de 0,1 grados.
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1. Desplace la maquina en la que esta instalado el Kit hasta un terreno llano y duro (dentro de un angulo
de pendiente de 5°), como, por ejemplo, una superficie de cemento.

2. Mida la dimensién @ (B). La dimensién O (B) es la distancia entre el pasador del cazo @ y el pasador
de la articulacién del cazo ® .
Introduzca el nimero midiendo con una cinta métrica.

@ (B

®—%

‘Qi\l\&

’ Without multicoupler ‘ ’ With multicoupler ‘

3. Mida la dimensién @ . La dimension @ es la distancia entre el pasador del cazo y el filo de corte.
Introduzca el numero midiendo con una cinta métrica. Lleve a cabo la medicion con dos personas.

’ Without multicoupler ‘ ’ With multicoupler ‘

4. Mida la dimension ® (A). La dimension ® (A) es la distancia entre la parte inferior de la cuchilla lateral
del cazo.
Introduzca el numero midiendo con una cinta métrica. En el caso de los cazos que carezcan de cuchillas
laterales, mida e introduzca la dimension de la parte mas ancha del cazo.
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AN

A N IN
I I
A (A)

5. Mida la dimension @ (F). La dimension @ (F) es la distancia entre la raiz de los dientes y el filo de corte.
Introduzca el nUmero midiendo con una cinta métrica.

' @(F) '

. J

En el caso de los cazos que carezcan de dientes, mida e introduzca la dimensién del ancho de la hoja ® (G).

— @(G)
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6.

Mida las dimensiones y los angulos de los “puntos de contorno del cazo”.

® (E): angulo del contorno del cazo (i)
® (C): angulo del contorno del cazo (i)
(D): angulo del contorno del cazo (ii)

Los dos “puntos de contorno del cazo” (i) e (ii) se deben marcar con un rotulador. El “punto de contorno
del cazo” (i) es la interseccion de la parte de linea recta situada en la parte inferior del cazo y su esquina.
El “punto de contorno del cazo” (ii) es la parte mas exterior de la linea formada al extender la linea recta
que conecta los pasadores del cazo y los pasadores de la articulacion del cazo.

’ Without multicoupler ‘ ’ With multicoupler ‘

En caso de que resulte dificil distinguir la parte de linea recta situada en la parte inferior y su esquina,
se establecera como “punto de contorno del cazo” (i) el punto en el que se presupone que el cazo toca
el suelo durante los trabajos de excavacion.
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i @

(i) =
’ With slope finishing bucket

8. Coloque la plantilla de polos magnéticos @ en el pasador del cazo. En este momento deberian quedar
alineados el centro del pasador de la parte inferior y el centro del polo.

. ©
o

®

V@

‘ Without multicoupler ‘ ‘ With multicoupler ‘

9. Cuelgue una plomada @ de la plantilla de polos magnéticos @ y ajuste el filo de corte desde el pasador
del cazo de manera que quede vertical en la misma direccion que el hilo.

10. Mida la distancia entre el punto (i) y el centro del polo con una cinta métrica e introduzca el numero en
la dimension ® .

11. Fije un hilo en la plantilla de polos magnéticos @ y estirelo hasta el punto de (i) e (ii) que desee medir.

12. En el hilo, coloque el medidor de angulos digital @ y lleve a cabo la medicion del angulo desde la linea
horizontal del pasador del cazo hasta cada uno de los puntos de (i) e (ii) ® .

+ Si el hilo queda por debajo de la linea horizontal del pasador del cazo, introduzca los valores obtenidos
al restar el angulo ® de 90° para los angulos ® y @ de los “puntos de contorno del cazo”.

» Si el hilo queda por encima de la linea horizontal del pasador del cazo, introduzca los valores obtenidos
al sumar el angulo ® a 90° para los angulos ® y @ de los “puntos de contorno del cazo”.

(Explicacién complementaria)

+ Lleve a cabo la medicién de la dimensién ® y los angulos ® @ de los “puntos de contorno del cazo” con
dos personas.

» Cuando el equipo de trabajo esta en el aire, dicho equipo desciende por accién de la deriva hidraulica.

Al medir los “puntos de contorno del cazo”, hagalo mientras comprueba la verticalidad usando la plomada @ .
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M Calibracion del archivo del cazo

Es posible introducir el valor medido de la forma del cazo en la pantalla “Bucket Calibration” (Calibracion del cazo)
y guardar el archivo del cazo en la tableta de terminal.

A Dimension @ E Valor inicial de la dimension @ o ®
B Dimension ® F (*1) Valor actual de la dimension @ o ®
C Dimensién @ Nombre del cazo (*2) Opcional (“Cazo1”, etc.)
D Dimension ® *1 En este paso no se puede introducir ningun valor en F.

. Unicamente se puede introducir al llevar a cabo la calibracion del diente del cazo.
a Angulo

. *2 Elija un nombre de cazo que sea Unico y que no coincida con ningun otro
b Angulo ® dentro de la misma empresa.

Compruebe los valores introducidos y toque en v si no hay ninguin problema. La informacion del cazo introducida
se guardara en la tableta de terminal, y se regresara a la pantalla previa.

| 5.2.3 Seleccionar un cazo

1. En la pantalla “Bucket File Settings” (Ajustes del archivo del cazo), toque en el archivo del cazo que desee
usar de la lista de archivos del cazo guardados en la tableta de terminal.

2. Altocaren @& y luego en v en la ventana de confirmacion, el cazo seleccionado estara “en uso”.

@ Bucket File Settings

[oucketnies
l § Hs111797 nie € [a)

L 2]

t=
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| 5.2.4 Calibrar el diente del cazo

Dado que el desgaste de los dientes del cazo puede afectar a la precision del filo de corte, es posible llevar a cabo
una calibracion para el grado de desgaste en cuestion.

1. Toque en el icono E del archivo del cazo de destino en la pantalla “Bucket File Settings” (Ajustes del
archivo del cazo).

2. Cuando la vista cambie a la pantalla de calibracion del diente del cazo, introduzca la longitud actual del
diente en el campo F.

@ Bucket Calibration ﬂ
Bucket Name

- )
{ ol ol | B
{ B
{ 1{ ]

©— D

{ o "

3. Altocar en v en la parte inferior derecha de la pantalla, se reflejara la entrada y la vista regresara
a la pantalla principal.
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5.3 Cambiar los ajustes de calibracion
de la maquina

En el menu “System Configuration” (Configuracion del sistema) se pueden seleccionar los siguientes menus.

“Machine Calibration”

: C L Lleva a cabo la calibracion de la maquina en la que esté instalado el Kit.
(Calibracion de maquina)

“Machine Calibration Info” (Informacién | Muestra una lista con informacion de calibracion acerca la maquina en

de calibracion de la maquina) la que esta instalado el Kit.
“Position Posture Info” Muestra informacién sobre la posicién y la postura de la maquina en la
(Informacion de posicion) que esta instalado el Kit.

1. Toque en €§3 para abrir un menu.

Menu - - |

Project File

" | Guidance settings

GNSS Settings

Bucket Configuration

Machine Calibration Settings

System Configuration

|Administrator Settings

I N D NS N ) NS N NS ) N AN

2. Toque en “Machine Calibration Settings” (Ajustes de calibracion de la maquina).

‘MzchineCzlfbralionSemngs\ e —

ﬁMacmne Calibration

@Machme Calibration Info )

ﬁPcsmon Posture Info
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| 5.3.1  Llevar a cabo la calibracién de la maquina

Toque en “Machine calibration” (Calibracion de la maquina) en “Machine Calibration Settings” (Ajustes de
calibracion de la maquina).

Para obtener informacién mas detallada, consulte las Instrucciones de instalacién. El destino de distribucion de
las instrucciones de instalacion, la ID y la contrasefia se puede consultar en el documento que se incluye con
el producto.

i Machine Name [ = re> smmmoen ])

wachoepe [ reaorisonrs ])

A

Y
AVI LTI TATTATET L

& Set the machine to the posture shoy
andlevel ground, and then continut

A e —_4
Ry
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27y 71

A1 (-180~180)

[ 00°]
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Machine Calibration Step12

| 53.2 Comprobar la informacién de calibracién de la maquina

Aviso

Es posible modificar cada uno de los elementos de ajuste; sin embargo, dado que al realizar alguna modificacion
cambia también el valor de ajuste de la calibracién, es aconsejable no realizar ningiin cambio. Si necesita
modificar algun elemento, consulte las instrucciones de instalacién. El destino de distribucién de las instrucciones
de instalacion, la ID y la contraseia se puede consultar en el documento que se incluye con el producto.

Toque en “Machine calibration Info” (Informacion de la calibracién de la maquina) en el menu “Machine Calibration
Settings” (Ajustes de calibraciéon de la maquina). Se mostrara una lista con la informacién de calibracion actual.

& Machine Calibration Info

Machine Info

Company Name komatsu

g

J5 NS NI ) NS NS DN B NS N N N

Machine Type Excavat

Machine Name PC200-11501475

Machine ID HA200362

Machine Geometry Info

Length of Boom 569m

Length of Arm 292m

04llm

Distance b/w Boom Top Pin and Bucket Side

25158
Link Pin 51

:::lan:e bjw Bucket Side Pin and Bucket Cyl o6izm

i Distance b/w Arm Top Pin and Bucket Side Link
Pin

Distance bj/w Bucket Cyl Pin and Bucket Link

| 5.3.3 Comprobar la posicién del armazén de la maquina

1. En el menu “Machine Calibration Settings” (Ajustes de calibracion de la maquina), toque en “Position
Posture Info” (Informacion de posicion).
Se mostrara informacion detallada acerca de la posicion y el &ngulo del armazdén de la maquina.
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2.

5.4 Cambiar los ajustes de calibracién
para el brazo de extension

Al tocar en “Extension arm calibration setting” (Ajuste de calibracion del brazo de extension), la vista cambiara a la

Longitude
Altitud X
I Age Of Corrections 2 )

140084860045

Toque en v . La vista volvera a la pantalla de guia.

pantalla de ajustes del archivo del brazo de extension.

Los archivos del brazo de extension se pueden seleccionar, descargar, crear y editar de la misma manera que los
archivos del cazo.

\| S Bpettern-taguchi 2
|5 Typen 2
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| 5.4.1

En el centro de la pantalla se muestra una lista con los archivos del brazo de extension guardados en la tableta

Al tocar en el archivo objetivo, quedara resaltado.

Cuando aparezca una ventana de confirmacion al tocar en | =g | toque en v para seleccionar el
archivo del brazo de extensién objetivo.

Para eliminarlo, toque en | g# ="\ |

de terminal.
1.
2.
3.

| 5.4.2

Toque en v en la parte inferior derecha de la pantalla. Se reflejara el cambio, y la vista volvera a la pantalla

original.

Extension Arm

| s~ Bpettern-taguchi Z

!b’ Type B (2) )

[« [+ |
o

1.

2.

3.

Al tocar en |I| se mostrara una lista con los archivos del brazo de extensién guardados en

el servidor.

£,
D

l Type B

=
h__J

i Bpettern-taguchi

ey AR

Cuando aparezca una ventana de confirmacién al tocar en & , toque en v para descargar el archivo
del brazo de extension objetivo.

Toque en v en la parte inferior derecha de la pantalla. La vista regresara a la pantalla original.

Seleccionar un archivo del brazo de extension

Descargar archivos del brazo de extension



| 5.4.3 Crear un archivo del brazo de extension

Para obtener informacion mas detallada, consulte las instrucciones de instalacion. El destino de distribucion de
las instrucciones de instalacién, la ID y la contrasefia se puede consultar en el documento que se incluye con

el producto.
Asegurese de completar con antelacion la calibraciéon de la maquina.

< Y )
. DT TTE ‘

ﬂ iy [T u
otmsannmtpe [ VD oot [0 )

Cwemsonaem | ExtensionAem —_—

Extension Arm Name [ Wame

3
—>

153m]| | 0640m | 0674m |

0.674m 0.001m 0.001m

—o

e
z

0.430m | | 0.410m 2.000m

Y X

e
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| 5.4.4 Editar el archivo del brazo de extension

Al tocar en E en el archivo del brazo de extension, es posible modificar cada uno de los elementos de ajuste.

Es posible modificar cada uno de los elementos de ajuste; sin embargo, dado que los cambios provocan
también una modificacion del valor de ajuste de la calibracidn, es aconsejable no realizar ningin cambio.
Si necesita hacer cambios, consulte las instrucciones de instalacion.

I |
T D
)

Extension Arm Type B

S|

m
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== TypeB 4)

—>

1smm] | 0640m 0674m |

0.674m 0.001m 0.001m

o

e
z
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I 5.5 Gestion del sistema

En el menu “System Management” (Gestidn del sistema) se pueden seleccionar los siguientes menus:

“Controller Information”
(Informacién del controlador)

Muestra informacion sobre el Kit, incluida la versién de firmware.

“Copyright”

Muestra una lista con informacion de calibracion acerca la maquina
en la que esta instalado el Kit.

“Network Settings” (Ajustes de red)

Es posible comprobar/cambiar los ajustes de red de este kit.

1. Toque en €§3 para abrir un mend.

[ Menu h - . v
-]

Project File

" | Guidance settings

GNSS Settings

Bucket Configuration

Machine Calibration Settings

System Configuration

|Administrator Settings

Exit

L N\ |

\~ NI NI NI NI N N N N

2. Toque en “System Configuration” (Configuracién del sistema).

System Configuration b —

Controller Info )
" mcopyrlgh( ) o
i‘(] Network Settings ) ."E
| { \
. S— |
| { \
| \ /
i/
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| 5.5.1 Comprobar la informacién del controlador

1. En el menu “System Configuration” (Configuracion del sistema), toque en “Controller Info”
(Informacién del controlador).

Se mostrara la informacién del controlador acerca del Kit.

2. Toque en “v .” Se mostrara la pantalla previa.

@ Controller Info

Controller Status.

Basic Info

i Manufacturer LANDLOG )
?

j s I J
j ot Wt )
. - SR— )
Controller - :
j Manufacturer kasakate )
! Model Dual GNSS Controller )
l R win )

GNSS Main Reciever

i Manufacturer ublox J ‘

| 552 Comprobar el copyright

1.  En el menu “System Management” (Gestién del sistema), toque en “Copyright”.
Se mostrara la informacion acerca del copyright.

2. Toque en v . Se mostrara la pantalla previa.

@ Copyright

Copyright © EARTHBRAIN Ltd. All Rights Reserved.
WUse Library.

- NuGetForUnit
https:/github.com/GlitchEnzo/NuGetForUnity

- UniGLTF

htps://github.com/ousttrue/UniGLTF:
+ UniJSON

htps://git

om/ousttrue/UniJSON
id

- UniHum:
https:/github.com/ousttrue/UniHumano
- Mathet N

increactive-extensions-for-unity-17276

el -4
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| 5.5.3 Comprobar/cambiar ajustes de red

1. En el menu “System Management” (Gestién del sistema), toque en “Network Settings” (Ajustes de red).
Se mostraran los ajustes de red de este kit.

2. Sidesea hacer algun cambio, toque en el recuadro de texto para introducirlo manualmente.

3. Toque en v . Se mostrara la pantalla previa.

& Network Settings

[Revossnsossass |

[v......m..

(e

fooo

[

[is2asm28250

[osss

[is2asszsass

DN NS NI ) NS NS NI NS | NS NI

[room

|

I 5.6 Ajustes del administrador

En el menu “Administrator Settings” (Ajustes del administrador), se pueden seleccionar los siguientes menus:

“Controller Information” (Informacion

Muestra informacién sobre el Kit, incluida la versiéon de firmware.
del controlador)

“Network Settings” (Ajustes de red) Muestra y cambia los ajustes de red.

“Server Settings” (Ajustes del servidor) | Muestra y cambia los ajustes del servidor.

“System Settings” (Ajustes del sistema) | Muestra y cambia los ajustes del sistema.

Muestra una lista con informacién de calibracion acerca la maquina en
la que esta instalado el Kit.
Es modificable.

“Machine Calibration Settings”
(Ajustes de calibracién de la maquina)

“Product Settings” (Ajustes de

Muestra los ajustes del producto.
producto) a u produ

“Administrator Guidance Settings”

Muestra los ajustes de guia del administrador.
(Ajustes de guia de administrador) ! Y oul n
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1. Toque en 2@3 para abrir un menu.

4

Menu v
Project File

Guidance Settings

GNSS Settings

Bucket Configuration

Machine Calibration Settings

A

System Configuration

|Administrator Settings

E
L\

[N )N N NS N NS ) NS A N

\i

£ - B.16@n

2. Toque en “Administrator Settings” (Ajustes del administrador).

Controller Settings

Network Settings

§

server settings

Machine Calibration Settings

Product Settings

NS N AN A NP NI AN

/Administrator Guidance Settings

ﬁ
@
mSye(em Settings
|
ﬁ
|

N e
5\ \\-l-/i

*Si la opcién “Lock with administrator’s password” (Bloquear con contrasefia del administrador) esté activada
en “System Settings” (Ajustes del sistema), aparecera una ventana emergente para introducir la contrasena;
introduzcala y toque en v .

e vanuauun gswngs

nc

Password

@ |
e o\

g > 1 V) g
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| 5.6.1 Comprobar la informacién del controlador

1.  En el menu “Administrator Settings” (Ajustes del administrador), toque en “Controller Info”
(Informacién del controlador).
Se mostrara la informacién del controlador acerca del Kit.

@ Controller Settings

Basic Info

I Manufacturer LANDLOG )
.

i Model 'SCRFOOATO1
!

Product No. LL-1001-00-00-0101 J

Controller

f

)
)

[ Dual GNSS Controller

Firmware Ver. vi2n

|
|
i
|
!

o
GNSS Main Reciever
o

act
!
I Manufacturer ublox )

n
d

u
e

2. Toqueen“v .
Se mostrara la pantalla previa.

| 5.6.2 Ajustarlared

Por lo general, no es necesario cambiar los ajustes de red.

1. En el menu “Administrator Settings” (Ajustes del administrador), toque en “Network Settings” (Ajustes de red).
Se mostrara una lista con los ajustes de red actuales.

@ Network Settings

UDP Communication

iomm o] o U
I - [somo ])
Http Communication

i‘mm [imasn 25 ])

i Send Port Number [ sos0 ])

Ntrip Communication

st (12108120250 ])

i — [ ])
i Tmeon [2om ])

Rest Timeaut [ 3000 ])

Data Logging [ oN OFF J

2. Cambie los ajustes.

(Explicacién complementaria )

Si esta desactivada la opcion “Data Logging” (Registro de datos), no se obtendra ningun registro. No la
desactive sin querer.

3. Toqueen“v.
Se guardaran los cambios y se regresara a la pantalla previa.
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| 5.6.3 Cambiar los ajustes del servidor

Salvo que se indique lo contrario, no se deben cambiar los ajustes del servidor.
Si lo hace, el sistema podria no funcionar bien.

1. En el menu “Administrator Settings” (Ajustes del administrador), toque en “Server Settings”
(Ajustes del servidor).
Se mostraran los ajustes actuales del servidor.

@ Server Settings

[ ntpsspitotsmartconstruction comyam

[POST) Cons

ot [ etrofitsmotify

s
[

[POST] Bucket File [ uckets/gtes

B
i
i
i
i
Jen [
B
B
i
i
I

[

[ rtrofitstretrofitid/uptoadyas:buitt

POST] Constructior

[POSTIError Info [retvofis/retrofitayyerror

{POST] Calibration info | /retroftsfretrofitd/upload/calibration

£
)
)
)
)
1)
)
1)
1)
)
1)
1)

[POST) Mzchme

[ etrofitsretrofitayuptoadrattitude
\\\\\\\

2. Cambie los ajustes. Toque en v .

| 5.6.4 Cambiar los ajustes del sistema

(Explicacién complementaria)

Si activa las opciones “Administrator Password” (Contrasefia de administrador) y “Lock with Password” (Bloquear
con contrasefa), no podra acceder al menu de configuracion del sistema salvo que introduzca la contraseia.
Si desea evitar cambios accidentales del sistema, establezca una contrasefia de administrador.

1.  En el menu “Administrator Settings” (Ajustes del administrador), toque en “System Settings”
(Ajustes del sistema).
Se mostraran los ajustes actuales del sistema.

@ System Settings

Admin Password = ])

i”dd oFF ])
immm [ ])

LockwithPassword [ o ])
DebugMode [ oN )
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2. Cambie los ajustes.

(Explicacion complementaria)

Si se activa la opcion “Debug Mode” (Modo de depuracion), se mostrara en la pantalla la informacion
de depuracion.

No se debe activar “Debug Mode” (Modo de depuracion), salvo que se vayan a llevar a cabo tareas
de solucién de problemas.

3. Toqueen“v.
Se guardaran los cambios, y se regresara a la pantalla previa.

| 5.6.5 Cambiar los ajustes de calibracién de la maquina

Aviso

Es posible modificar cada uno de los elementos de ajuste; sin embargo, dado que al realizar alguna modificacién
cambia también el valor de ajuste de la calibracion, es aconsejable no realizar ningun cambio. Si necesita
modificar algun elemento, consulte las Instrucciones de instalacion. El destino de distribucion de las instrucciones
de instalacion, la ID y la contrasefia se puede consultar en el documento que se incluye con el producto.

1.  En el menu “Administrator Settings” (Ajustes de administrador), toque en “Machine Calibration Settings”
(Ajustes de calibracion de la maquina)
Se mostrara una lista de los ajustes de calibracion actuales.

Length o
Distancel v Top Finand Bucket ide ik o]
Pin )

Distance b/w Boom Top Pin and Bucket Side [ 2515 ]
LinkPin o
Distancebjw Bcket S Pinand ucket osns]
Pin _

i Bistanceb/w Bcker yPinand st Lk [ 0600 ])
Pin _

e~ [ ool )

2. Cambie los ajustes y toque en “ v ”.
Se guardaran los cambios y se regresara a la pantalla previa.

| 5.6.6 Mostrar los ajustes del producto

1. En el menud “Administrator Settings” (Ajustes del administrador), toque en “Product Settings”
(Ajustes del producto).
Se mostraran los ajustes actuales del producto.

(Explicacién complementaria)

UUID indica una ID unica para el Kit.
No puede cambiarse.
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2. Toqueen“v.
Se mostrara la pantalla previa.
| 5.6.7

@ Product Settings

uuip [ 4289e3694b7a6c50835304eco06086fesa6 ])

el 4

Ajustes de guia del administrador

Salvo que se indique lo contrario, no se deben cambiar los ajustes de guia.
Si lo hace, el sistema podria no funcionar bien.

1.

2,
3.

En el menu “Administrator Settings” (Ajustes del administrador), toque en “Administrator Guidance Settings”
(Ajustes de guia del administrador).

Se mostraran los ajustes de guia para el usuario.

& Administrator Guidance Settings

Data transmission

| sucket e [ /Bucketsianro. ene ])
|Topog’aphy Data

Send Topography Data OFF ]
Interval Time(sec) [ 600 |
Kinematic Data

Send Kinematic Data OFF ]
Interval Timel(sec) [ a0 |
Online Notification

Send Connection Data OFF ]
Interval Time(sec) [ a0
Application Settings

. 1
Cambie los ajustes.

Toque en“v.”

Se guardaran los cambios y se regresara a la pantalla previa.
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6. Medidor de carga util (opcional)

I 6.1 Configurar el medidor de carga util

| 6.1.1  Ajustes basicos

Para usar el medidor de carga util, es necesario comprar una licencia aparte para SMART CONSTRUCTION Fleet
(SC Fleet) o SMART CONSTRUCTION Fleet lite (SC Fleet lite).

Si ya esta usted usando SMART CONSTRUCTION Fleet, siga la Guia rapida de SC Fleet (de lo contrario, siga la
Guia rapida de SC Fleet Lite) para llevar a cabo la configuracion inicial y luego realice los ajustes en su tableta.

(Explicacién complementaria)

Para usar este sistema, necesita disponer con antelacién de una cuenta en el portal de SMART
CONSTRUCTION.
Si no tienen ninguna, registrese desde la siguiente pagina web.

URL del portal de SMART CONSTRUCTION: https://scportal.pf.sc-cloud.komatsu

B Configurar la tableta de terminal

1. Inicie SMART CONSTRUCTION Pilot en la tableta de terminal.

¢ — .
Machine Guidance

Payload Meter

2. Toque en “Payload Meter” (Medidor de carga util).
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3. Toqueen €§3

Menu

Load meter
Calibration
Settings
Exit

4. Toque en “Setting” (Configuracion).

o wicseins

= E—)
| osen [ on J

| oot [0  wv]

e w | )
iAzcuvaCyMerﬂhveshola [ 06 ])

—7 ]

5. Toqueen D= . Se mostrara la pantalla para introducir la contrasena.

Password
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6. Introduzca “I?2017” (L, L, signo de interrogacion, dos, cero, uno, siete) en el campo de introduccién
de la constrasefa y toque en v .

@ Mashine Settings

[ “]
[ 1500k |
[ ]

[ 1000m |

7. Seleccione el modelo, el tipo y la especificacion (estandar o de brazo largo) en la opcion “Base Machine”
(Maquina base) de la pantalla de ajustes de la maquina.

@ Mashine Settings

Base Machine

Model [ v }

Tme [~ v ]
- /]

8. Toque en v para “Base Machine” (Maquina base), y toque en v en la pantalla de confirmacion.
Los parametros estandar para el modelo, el tipo y la especificacion elegidos se seleccionaran en la tableta
de terminal, y los ajustes se guardaran en el controlador.

Confirm

Do you want to overwrite the settings
with the parameters of the base
machine?

9. Introduzca el niUmero de serie de la maquina en la que esta instalado el Kit en “Basic information”
(Informacion basica).

(Explicacién complementaria)

Basandose en la informacién del modelo, tipo y numero de serie, se vinculara con SC Fleet (lite).
Asegurese de introducir el modelo, el tipo y el nimero de serie correctamente.
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3 Mashine Settings ﬂ

[cao ‘]

[ ‘]

[sondar =

[ram “]
[ “]
SerialNo [501475 ]
[ wose -]
[ ]

[ 1000m |

10. En caso necesario, cambie los siguientes ajustes:

* “Weight dug by one try” (Peso excavado en un intento) [kg]: valor del peso maximo mostrado en la pantalla
del medidor

» “Acquisition cycle” (Ciclo de adquisicion) [s]: ciclo de actualizacion de la informacion de SC Fleet (lite)

» “Search range” (Intervalo de busqueda) [m]: intervalo de busqueda para los camiones cercanos

11. Al tocar en el simbolo v en “Machine Settings” (Ajustes de la maquina), se guardaran los ajustes y se
regresara a la vista de “Basic Settings” (Ajustes basicos). Al tocar en el simbolo v en “Basic Settings”
(Ajustes basicos), se guardaran los ajustes y se regresara a la vista de la pantalla del medidor de carga.
Si se establece el vinculo con SC Fleet (lite), se mostrara en la pantalla del medidor de carga la lista de
camiones establecida por SC Fleet (lite).

MEDCO1

9800 kg

MEDC02

9000 kg

test-haifun

9800 kg

7241

7000k

YRA%2

6000 ke

piiz: 34

9000 kg

B

o N
[\ afpemeiin 4

(Explicaciéon complementaria)

Si no se muestra la lista de camiones, podria haber algun error en la informacién de “modelo, tipo, nimero
de serie” registrada en la tableta de terminal o en SC Fleet (lite). Confirme las entradas.
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] 6.1.2

Cambiar el cazo

1. Acceda a la pantalla “Machine Settings” (Ajustes de la maquina).
Consulte los “m Ajustes de la tableta de terminal” en “6.1.1 Ajustes basicos”.

@ Mashine Settings

[ S
[s S
[ ]
[ s ]
[ ]
[ wo]
[ nttps:/jum management komeonnect p.azu]
=
=

- 4

2. Toqueen| =
@ Mashine Settings
Lo L o
[ 5700 m | [ 2005 m | [ 0816 m |
™ Lo Ln
[ 258 m | | sa2 m | [ 2813 m |
Lr L Grownd L
[ osso m | | 189 m ] [ 0050 m |
Angle between links
Aec AcaL b
[ 842 [ 7] [ %0°]
AneL A
[ n2e] [ 1636 ¢
Polar coordinates of GC
Lot AL Lo
[ 2190 m | [ nse] [ 015 m |
Lo L A
[ or03 m | [ 130 m | [ 1]
Ln L Lne
[ oot m | [ ooz m | [ ors m |
Aone Lwe “on
20e] [ o m | [ 200
 boor oo o v |

. Se mostrara una lista con los parametros definidos.

Cambie los valores de los parametros del cazo (peso, posicion del centro de gravedad).

+ Si el peso es diferente, cambie “M_bucket” (Cazo_M) en “Work equipment weight” (Peso del equipo

de trabajo).

» Sila forma es diferente, cambie “L_NQ” y “LL_NP” en “Polar coordinates of the position of the center of
gravity” (Coordenadas polares de la posicién del centro de gravedad).

Work equipment weight
M_boom M_boomcC M_boomCR
| 1616k | | wskg | [
M_arm M_armC M_armCR
[ 215k | | sokg] [
M_bucket
[ 765 kg ]

@

194 kg |

113 kg |
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Polar coordinates of GC

L_BF A_FBL
[ 2140 m | |
L_GE L_LM
[ 0.703 m ] [
L_HI L_KJ
[ 0977 m ] [
A_ONQ L_NP
[ s0°] [




(Explicacién complementaria)

* Introduzca el mismo valor para “L_NQ”y “L_NP.”

« Consulte el valor de “C” en el archivo del cazo
y ajustelo como L_NQ = L_NP = 1/2 * C.

Bucket

4. Toque en v para guardar sus ajustes.
Tras finalizar los ajustes, lleve a cabo la configuracién. (Consulte 6.2)

I 6.2 Calibrar el medidor de carga util

/\ ADVERTENCIA

PODRIAN PRODUCIRSE LESIONES GRAVES O MORTALES.

» Antes de la calibracién, asegurese de que el entorno es seguro. Compruebe que no haya personas ni
obstaculos alrededor y haga sonar el claxon antes de empezar.

» Durante la calibracién, llevara a cabo trabajos de giro. Durante la operacién de giro, no olvide comprobar
visualmente la direccion de giro. Asegurese de que el resto de operarios estan fuera del radio de giro
durante todo el trabajo.

Si encuentra tierra en el cazo, limpiela. Si hay tierra adherida al cazo, podria fallar la calibracion.

Asegurese de llevar a cabo la calibracion antes de usar el medidor de carga util por primera vez o después de
cambiar el modelo o el cazo. Le recomendamos que también realice la calibracion mas o menos una vez al mes.

Para ello, use el procedimiento descrito a continuacion. Cuando la lleve a cabo, realice operaciones tales como el
habitual giro ascendente de la pluma.

1. Desplace la maquina en la que esta instalado el Kit hasta un terreno llano y duro, por ejemplo una superficie
de cemento.

2. Caliéntela durante aprox. 1 minuto para que la temperatura del aceite alcance al menos los 30 grados.

3. Toque en el simbolo €§3 en la pantalla del medidor de carga y luego toque en [Calibracién]. Cuando la
vista se desplace hasta la pantalla de calibracion, realice los pasos 1y 2.
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Menu
Load meter
Calibration
Settings
Exit

[Paso 1] Tal y como se muestra en la ilustracion, ajuste el angulo del equipo de trabajo de manera que el
angulo de la pluma (A) sea de 60-70 grados y el angulo del brazo (B) sea de 100 grados. Cercidrese de que
el cazo esté nivelado con el suelo en la parte delantera. El angulo actual se mostrara en el lado derecho de
“Step 1”7 (Paso 1).

pET— )

STEP1

Please adjust an arm angle asin the figure.

Una vez completado el ajuste del angulo del equipo de trabajo en el paso 1, el proceso avanza
automaticamente hasta el paso 2.

[Paso 2] Lleve a cabo lentamente la operacion de izado y giro (operacion simultanea de izado y giro de la
pluma: se recomienda un giro de unos 90 grados) a velocidad media hasta que la parte superior del brazo
exceda la altura especificada.

*En este momento, no haga funcionar el brazo ni el cazo.

El valor de la altura de la parte superior del brazo se muestra en el lado inferior de “Step 2” (Paso 2) y en el
indicador del lado derecho.

Cuando la altura de la parte superior del brazo exceda el valor establecido, la flecha del indicador de altura
cambiaraa“|.”
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Calibration ﬂ

STEP1

Please adjust an arm angle asin the figure

[A 601 |

[B 101° |

y

| 2natime f

2
| 3raime ]
 atnime o
| stnTime —_—
—
[ 3 m

[Paso 2] Haga descender la pluma hasta que la parte superior del brazo quede por debajo de la altura
especificada y regrese a la posicion del paso 1.

Cuando la altura de la parte superior del brazo sea inferior al valor establecido, significa que ha finalizado
la primera calibracion ( v ) y que se ha iniciado la segunda.

EET— )

STEP1

Please adjust an arm angle asin the figure

STEP2

moreth:

Fe—

[ mine

fanmne .

Em—
I =

[Paso 2] Lleve a cabo la operacién de izado-giro y descenso de la pluma 4 veces mas, hasta llevar a cabo
un total de 5 operaciones de calibracion

Haga descender la pluma y confirme que se ha completado ( v ) hasta la quinta calibracién, y luego toque
env .
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I 6.3 Como usar el medidor de carga util

/\ ADVERTENCIA

PODRIAN PRODUCIRSE LESIONES GRAVES O MORTALES.

» El medidor de carga util esta concebido para ayudar al operario a medir la capacidad de carga y a reducir
su carga de trabajo en la gestion de la capacidad de carga. No sirve para evitar los excesos de carga de
la maquina.

» No haga funcionar la maquina mientras se esta usando la pantalla de la tableta de terminal. Cuando use
la tableta de terminal, detenga las operaciones con la maquina.

» Cuando use la tableta de terminal, tenga cuidado para no accionar sin querer la palanca de control.

» Dé prioridad a comprobar la seguridad del entorno. No mantenga la vista fija en la pantalla de la tableta
de terminal.

» Durante la operacion de giro, no olvide comprobar visualmente la direccién de giro.

» Dado que hay que realizar trabajos de giro, asegurese de que el resto de operarios estan fuera del radio
de giro durante todo el trabajo.

Aviso

» El rendimiento del medidor de carga util es limitado. El peso indicado puede variar debido a factores tales
como la adherencia de tierra, el método de trabajo y las propiedades del terreno; por tanto, solo deberia
usarse como mera guia.

» El medidor de carga util no es un instrumento de medicion que haya superado las pruebas de
homologacién pertinentes. Por lo tanto, no deberia usarse con fines comerciales ni de certificacion.

» Cuando lo use para operaciones de certificacion, realice comprobaciones usando un instrumento
de medicion, como, por ejemplo, una bascula.

» Si el vehiculo se carga con el armazoén demasiado inclinado o inestable, no sera posible medir la carga
correctamente. Asegurese de que la maquina se mantiene lo mas nivelada y estable posible.

» Tenga en cuenta que el margen de error puede variar dependiendo del método y las condiciones
de trabajo.
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| 6.3.1  Contenido mostrado en la pantalla del medidor de carga dtil

@ 7242

MEDCO1

MEDCO02 9000 kg

test-haifun 9800 kg

7000 kg

9000 kg

T max EEBE kuo\
5338

DAYy WAt
@ @ ® ®

@8 0@ Q®

wax  2BBB g
S

@0 ® ©

N A LowAccurary

N.° Contenido mostrado

@® | Lista de camiones (nombre de camién/capacidad maxima de carga)
® | Camiodn seleccionado

® | Volumen de carga mostrado en el indicador

@ | Volumen de carga mostrado en el valor

® | Capacidad maxima de carga del camién seleccionado (peso objetivo)
® | Peso cargable restante

@ | Ajuste actual de la maquinaria de construccion (modelo-tipo)

Pantalla indicadora del peso de excavacion

® | Peso de excavacion mostrado en valor

Cantidad de excavacion maxima aproximada del cazo

@ | Indicador de advertencia cuando la precision de la carga parece deficiente
@ | Historial de carga para cada vez

@ | Botdn de ajustes

Boton de inicio/fin de la carga

® | Botdn de eliminacién del historial de carga

Boton de pausa
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| 6.3.2 Coémo utilizar el medidor de carga util

Ml Seleccion del camion

En la lista de camiones situada en la parte superior de la pantalla, toque en el camion objetivo. El camidn
seleccionado quedara resaltado.

M Iniciar medicién de carga util

Antes de empezar a excavar, toque en P para iniciar la medicion.

Bl Medir el peso de la carga

Al iniciar la medicién de la carga util y accionar la maquina de construccion en la secuencia de excavaciéon —
giro de la carga — descarga del cazo, se mide el valor de la carga util cuando se descarga el cazo y se afnade al
volumen de carga del camion.

M Cancelar el peso de la carga

Al tocar en el historial de carga, quedard resaltado. Al tocar en es estas condiciones, se puede eliminar el
historial resaltado.

B Finalizar la medicion de la carga util

Una vez que haya acabado de cargar el camion, toque en m. Asi finaliza la medicion de la carga util.

B Poner en pausa la medicion de la carga util

Al tocar en 1l durante la medicion de la carga util, esta no se computara ni siquiera al descargar el cazo.
Use esta funcién cuando lleve a cabo otras tareas durante la carga.
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| 6.3.3 Funciones del medidor de carga util

B Funcion de visualizacion del medidor

En el modo normal, tanto el medidor del peso de excavacién como el medidor del peso de carga se muestran
en color verde.

i <252 6000 kg

MEDCO1 9800 kg

MEDC02 9000k

test-haifun 9800 kg

7241 7000 kg

< w600 ke ® < w2008k &
A, S\

El medidor del peso de excavacion se muestra en amarillo cuando se ha alcanzado casi el peso objetivo
después de realizar la excavacion una vez mas.

241 7000 kg

MEDCO1 9800 kg

MEDC02 9000 kg

test-haifun 9800 kg

< 70008 ke
1 |
e\ 2 SN

Si se prevé que el peso de la carga va a sobrepasar el peso objetivo después de cargar el peso de excavaciéon
actual, entonces se muestra en color rojo el medidor del peso de excavacion.

v281

MEDCO1

MEDC02

test-haifun

TR%2

&) . n
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Si se carga el camion con el peso objetivo sobrepasado, entonces el medidor del peso de carga cambiara al
color rojo.

| <zx51

MEDCOL

MEDC02

test-haifun

T282

B Funcion de ajuste del volumen de tierra

Ajuste el volumen de tierra antes de realizar el giro.

El medidor del peso de excavacion muestra en tiempo real el volumen de la tierra que hay dentro del cazo.
Para ajustar el volumen de tierra cargado, basta con reducir el volumen de tierra que hay dentro del cazo.

(Explicaciéon complementaria)

Si el valor de la carga util no se plasma bien en tiempo real, es aconsejable llevar a cabo la elevacion de la
pluma en ese punto.

| 6.3.4 Otras funciones de la carga util

En la pantalla “Basic Settings” (Ajustes basicos), es posible activar/desactivar varias funciones de la carga util.

BB [ ON

IEMWA&%Y [ ON

nrmE [ oo~

]
WAMERE OFF “ )
| )

A
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M Iniciar carga automatica

Al activar esta funcion, la carga puede iniciarse automaticamente (con el botén P pulsado) con tan solo tocar
y seleccionar un camion en pantalla.

M Finalizar carga automatica

Cuando esta activada esta opciodn, es posible finalizar la carga automaticamente (con el botén m pulsado) si se
sobrepasa durante el cémputo de la carga util la proporcion seleccionada en la opcion “Finish settings” (Ajustes
de finalizacion) de la capacidad de carga maxima del camion.

Al tocar en el recuadro de lista “Exit Settings” (Ajustes de salida), se puede seleccionar un umbral de 60-95 %
en la lista desplegable.

M Alerta de precision de la carga

Cuando se activa esta opcion, puede aparecer un aviso en la parte inferior del indicador del peso de excavacion
cuando parezca que la precision del calculo es mala durante la carga.

Es posible ajustar el umbral para el que se emite un aviso en “Loading accuracy alert threshold” (Umbral de
alerta de precision de la carga). (Minimo: 0 Maximo: 1)

El estandar de valoracion es un valor que se reduce cuando fluctua la presién del aceite, y que aumenta cuando
dicha presion es estable. Dado que el aviso se activa cuando el valor es inferior al umbral establecido,

+ Al usar la maquina manteniendo estable la presion del aceite, es improbable que se active ningun aviso

+ Si se fija el umbral en un valor mas elevado, es mas facil que se active un aviso.

*No lo cambie si no es necesario.
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7. Especificaciones del producto

Tension nominal 10-30V
Suministro eléctrico
del controlador Capacidad recomendada

. 10A

de los fusibles
Especificaciones de Wi-Fi 802.11a/b/g/n/ac
Especificaciones de recepcion de GNSS GPS GLONASS Galilleo Beidou
Especificaciones de conectividad inalambrica (opcional) RS232C
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8. Solucion de problemas

Bl Elementos que deben comprobarse cuando aparece una pantalla de error

. Uncm(nected to cu)troller %

* - 8.168m

1. Si aparece una pantalla de error en la tableta de terminal, registre el contenido del error mostrado en el
recuadro antes de tocar en “OK”.

2. Compruebe si el conector de la maquina en la que esta instalado el Kit esta bien conectado y si se ha
producido algun problema con la conexion Wi-Fi.

W Si falla la obtencion del archivo de configuracion

Notice

Failed to get setting file from
controller.
CalibrationInfo.json
RetrofitKitinfo.json
BasicSetting.json
GnssSetting.json
Gnsslnfo.json

PositionPosturelnfo.json

Si aparece la notificacion de arriba en la terminal de tableta, puede que el archivo de configuraciéon necesario no
esté en el controlador ni en la tableta.

@ Si el cazo no esté instalado:
Se muestra el mensaje “No Bucket Selected” (No hay seleccionado ningun cazo).

® No se puede cargar el archivo de ajuste de la calibracion:
Se muestra el mensaje “Calibrationinfo.json”.
*Los mensajes de @ y @ podrian detectarse al iniciar la aplicacion por primera vez.
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® Si no se puede cargar el archivo de la configuracion objetivo:
Se muestra el nombre del archivo de configuracién que no se puede cargar. A continuaciéon se mencionan
los archivos de configuracion usados:

» BasicSetting.json

* RetrofitKitinfo.json

* GuidanceSetting.json

» ServerSetting.json
 CalibrationInfo.json

» BasicSetting.json

* GnssSetting.json

» PositionPosturelnfo.json

* Gnsslinfo.json

» ApplicationSetting.json

» SystemSetting.json

* Product.json

» CuttingEdgeOffset.json

» TargetSurfaceOffset.json

* CompassSoundSetting.json

» LightBarAndSoundSetting.json
» PayloadInfoSetting.json

» PayloadParameterSetting.json
* Network.json

* Version.json
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M Otras situaciones y elementos que se deben comprobar

Situacion

Puntos que se deben comprobar

Al comprobar la precision del filo
de corte del cazo, es valor difiere
de forma significativa.

¢ Han cambiado significativamente las coordenadas del filo de corte
del cazo?

= Debido a la fluctuacion de la posicion de la antena GNSS, el
comportamiento del filo de corte podria cambiar de forma irregular.
Si no se logra una mejoria tras esperar un rato, desplacese hasta un
espacio abierto.

¢ No vibra la maquina sobre un terreno inestable?

No se muestran los datos del
disefio.

¢,Se han configurado los datos del disefio?

= Si no se han configurado, importe los datos del disefio y compruebe
si se muestran en pantalla.

Han desaparecido de la pantalla la
maquina y el cazo.

Vuelva a tocar en la tableta para comprobar si se muestran.

¢,Se ha configurado correctamente la informacion del cazo y de
la calibracion?

La brdjula delantera no esta
orientada hacia la parte delantera.

Aunque esta orientada recta
respecto a los datos del disefio,
la maquina se tuerce.

¢,Se han seleccionado los datos de disefio deseados para la
construccion? *Los datos de disefio seleccionados quedaran resaltados.

¢ No vibra la maquina sobre un terreno inestable?

= Si la maquina esta funcionando sobre un terreno inestable en el

que vibra de forma significativa, es posible que la brujula delantera no
esté orientada hacia la parte delantera debido a las caracteristicas de
respuesta de la IMU para detectar la orientacion de la maquina. En este
caso, este hecho no supone una averia.

¢ Es correcta la configuracion del cazo para el cazo instalado?

= Si la configuracién del cazo no es correcta, la brujula delantera no
se mostrara correctamente.

¢ Hay defectos en los datos del disefo, tales como orificios o salientes?

No se muestra el valor de
la carga dutil.

¢No es errénea la configuracion del sensor de presion?

¢ No se encuentran los sensores de presion del cilindro de la pluma
colocados con los extremos superior/inferior invertidos?

La precisién de la carga util
es mala.

¢ No esta el equipo de trabajo vibrando en el momento del giro?

¢ No esta el equipo de trabajo vibrando en el momento de la calibracion?
¢ No se esta derramando tierra en el momento del giro?

¢ No hay suciedad adherida al cazo?

¢, Ha llevado a cabo la operacion de calentamiento?
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Lista de estados del sistema

La tabla que sigue muestra el estado del sistema de la tableta. Para obtener informacion sobre el método
de visualizacién, consulte el apartado 4.1.2, “Operaciones en la pantalla principal”.

Elemento

Valor

Contenido del error

AHRS
(Sistema de referencia
de actitud y de rumbo)

Ausencia de anomalias en AHRS o IMU

IMU del armazén no conectada

GNSS principal o GNSS auxiliar no medidos aun

Son aplicables tanto el valor 1 como el 2.

Se ha producido un error interno de la IMU

a | | W|IDN

GNSS principal esta ajustado en Fix (fijo) o Float (libre), pero la precision
ha disminuido o bien el rumbo no esta fijado.

»

Son aplicables tanto el valor 4 como el 5.

Informacién de
ubicacion

GNSS principal esta ajustado en FIXED-RTK

GNSS principal esta ajustado en Float (libre) y la precision es igual o menor que
el umbral de precisién elevada.

GNSS principal esta ajustado en Float (libre) y la precision esta dentro del rango
entre el umbral bajo y elevado.

GNSS principal esta ajustado en Float (libre) y la precision es igual o mayor que
el umbral bajo; GNSS principal esta ajustado en DGNSS o SinglePoint (punto
unico); GNSS principal no esta posicionado o esta en DEAD_LOCKING; o no se
han recibido datos RTCM.

No se han recibido datos de GNSS principal

Conexion a la
estacion base

No se ha producido ninguna pérdida de informacion durante los Ultimos 5 minutos
(Se considera que ha tenido lugar una pérdida de informacién cuando no es
posible recibir datos RTCM de forma continuada durante 30 segundos.)

Se ha producido una pérdida de informacién en los ultimos 5 minutos.

Se esta produciendo una pérdida de informacion (desde hace 30 segundos o mas
no se han recibido RTCM)

IMU de la pluma

Normal o no utilizada

IMU del brazo

Se ha producido un error interno de la IMU

IMU del cazo

La IMU lleva 5 segundos sin detectar ningun dato

IMU del armazoén

IMU de cazo
de inclinacion

Sensor de presién de
la cabeza de la pluma

Sensor de presion
inferior de la pluma

Normal o no utilizada
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M Lista de cédigos de error

En los numeros del 1 al 10, solo se mostrara en pantalla un elemento con la maxima prioridad hasta que mejore
el estado.
En el caso del error numero 11 y posteriores, el error se comunica en cuanto se produce.

N.° | Mensaje de error Contenido (resumen) Causa — Medida correctiva
1 Ningun error -
2 Sin conexion con | La tableta no pudo » No se ha configurado correctamente la Wi-Fi.
el controlador obtener la informacion — Compruebe si el destino de la conexién es el
procedente del controlador en la configuracion de la Wi-Fi de la tableta.
controlador. « El controlador esta apagado.
— Compruebe si esta encendido el LED del controlador.
3 La maquina no La informacioén de Cuando el valor de la informacion de calibracion es
esta calibrada calibracion tiene un incorrecto
problema y no se puede | — Compruebe si la calibracion se ha llevado a cabo
llevar a cabo el célculo | correctamente.
del filo de corte.
4 No se ha No se ha seleccionado | Archivo del cazo no seleccionado
seleccionado el aun el archivo del cazo. | — Compruebe si se ha seleccionado un archivo del cazo
cazo en “Bucket Setting” (Ajuste del cazo).
5 No hay datos de El controlador no puede | No se ha conseguido conectar la tableta al servidor de
correccion (VRS) | obtener datos distribucion de datos de correccion.
de correccién (VRS). — Compruebe la transmision/recepcion de datos de
correccion en los ajustes de NTrip de la tableta.
6 No hay datos El controlador no » La estacion fija no es capaz de enviar/recibir ningun
de correccién puede obtener datos dato de correccion (radio externa).
(radio externa) de correccién (radio — Compruebe el formato de transmision inalambrica de
externa). la estacion fija, asi como el nimero de satélites usados.
» El controlador no pudo recibir datos de correccion
(radio externa).
— Compruebe el tipo de satélite con los ajustes de
GNSS de la tableta
7 No se ha Archivo del proyecto no | Archivo del proyecto no seleccionado
seleccionado seleccionado — Compruebe si se ha completado la descarga del archivo
el archivo del del proyecto y la seleccion de dicho archivo.
proyecto
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N.° | Mensaje de error Contenido (resumen) Causa — Medida correctiva
8 Error de Se ha producido un » Puntos de referencia insuficientes para la localizacion
localizacion error en el proceso — Compruebe el punto de referencia para la localizacion.
de localizacion.  Tipo de coordenada erroneo
— Compruebe el tipo de coordenada.
» Datos residuales demasiado grandes (para 0,1 m o mas)
— Compruebe los datos residuales.
» Error de calculo de los parametros de localizacion
— Compruebe los parametros de localizacion.
9 Error de Se ha producido un Error de los parametros de proyeccion
proyeccién error de calculo en el — Compruebe el contenido seleccionado para la proyeccion.
proceso de proyeccion.
10 | Fuera del area No hay ninguna maquina| ¢ La posicion del filo de corte de la maquina de
de disefo de construccion construccion se encuentra fuera de la superficie
dentro del rango de la de disefo.
superficie de disefio. — Compruebe el archivo de la superficie de disefio y
desplace la posicién del filo de corte hasta la superficie
de disefio.
» EI GNSS no esta ajustado en Fijo.
— Compruébelo después de ajustar el GNSS en Fijo.
11 | IMU del armazén | La IMU del armazdén no * Anomalia de IMU del armazon
no detectada se~puede detectarenla | . Anomalia del mazo de cables (p. ej., rotura de un cable)
sefial CAN. — Compruebe la integridad del mazo de cables. Si no
hay ningun problema relacionado con la integridad del
mazo de cables, entonces puede que se haya averiado
la IMU.
12 | Error de software | Error de software de la | Anomalia de IMU del armazon
de la IMU del IMU del armazoén — Reinicie la unidad. Si el error persiste tras el reinicio, es
armazoén probable que la IMU no funcione bien.
13 | IMU de la pluma La IMU del armazén no * Anomalia de IMU de la pluma
no detectada se~puede detectarenla | . Anomalia del mazo de cables (p. ej., rotura de un cable)
sefial CAN. — Compruebe la integridad del mazo de cables. Si no
hay ningun problema relacionado con la integridad del
mazo de cables, entonces puede que se haya averiado
la IMU.
14 | Error de software | Error de software de la | Anomalia de IMU de la pluma
de la IMU de la IMU del armazén — Reinicie la unidad. Si el error persiste tras el reinicio,
pluma es probable que la IMU no funcione bien.
15 | IMU del brazo no | La IMU del armazén no | Anomalia de IMU de la pluma

detectada

se puede detectar en la
senal CAN.

— Reinicie la unidad. Si el error persiste tras el reinicio,
es probable que la IMU no funcione bien.
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N.° | Mensaje de error Contenido (resumen) Causa — Medida correctiva
16 | Error de software | Error de software de la | Anomalia de IMU del brazo
de la IMU IMU del armazoén — Reinicie la unidad. Si el error persiste tras el reinicio,
del brazo es probable que la IMU no funcione bien.
17 | IMU del brazo no | La IMU del armazén no * Anomalia de IMU del cazo
detectada se puede detectarenla | . Anomalia del mazo de cables (p. ej., rotura de un cable)
sefial CAN. — Compruebe la integridad del mazo de cables. Si no
hay ningun problema relacionado con la integridad del
mazo de cables, entonces puede que se haya averiado
la IMU.
18 | Error de software | Error de software de la | Anomalia de IMU del cazo
de la IMU del IMU del armazén o ) ) ) o
brazo — Reinicie la unidad. Si el error persiste tras el reinicio,
es probable que la IMU no funcione bien.
19 | Antena GNSS El controlador no puede| < El cable de la antena esta roto o desconectado.

no detectada

detectar la antena
GNSS.

— Compruebe la conexién del cable de la antena.

e Averia de la antena
— Sustituya la antena.

» Averia del controlador
— Sustituya el controlador.

114 -




