
 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

CHCNAV NX510   

ユーザーマニュアル 

２０２４年２月版 

 

[サイドバーは、テキストの重要

なポイントを強調したり、スケ

ジュールなどの情報を追加して

簡単に参照できるようにしたり

するのに便利です。 

これらは通常、ページの左側、

右側、上部、または下部に配置

されますが、ドラッグして好き

な位置に簡単に動かせます。 



 

 1 

目次 

1 はじめに............................................................................................. 5 

1.1 著作権..................................................................................... 5 

1.1.1 著作権 2022-2023...................................................... 5 

1.1.2 商標............................................................................. 5 

1.2 安全警告................................................................................. 5 

1.3 法律への適合......................................................................... 6 

1.3.1 FCC 適合宣言............................................................. 6 

1.3.2 日本の法律への適合................................................. 7 

1.3.3 CE（EU）..................................................................... 7 

1.3.4 ANATEL（ブラジル）................................................. 7 

2 製品概要............................................................................................. 8 

2.1 システムの紹介..................................................................... 8 

2.2 主要な構成機器..................................................................... 9 

3 標準的な取付け方法....................................................................... 11 

3.1 プロダクト パッケージ................................................... 11 

3.2 取り付けのステップ........................................................... 14 

3.2.1 固定金具と工具のリスト....................................... 14 

3.2.2 操舵システムの点検（取付け前の確認）.............. 16 

3.2.3 オリジナルのステアリングホイールの取り外し
............................................................................................... 16 



 

 2 

3.2.4 電動ステアリングホイールの取り付け............... 18 

3.2.5 レシーバーの取り付け........................................... 22 

3.2.6 タブレットの取り付け........................................... 23 

3.2.7 ホイール角度センサーの取り付け....................... 25 

3.2.8 カメラの取り付け................................................... 26 

3.2.9 ケーブルの接続....................................................... 27 

3.2.10 ラジオアンテナの取り付け................................. 30 

3.2.11 ER-2外部 Rxラジオの取り付け.......................... 31 

4 ソフトウェアの紹介....................................................................... 34 

4.1 メインのインターフェース............................................... 34 

4.2 システムの設定................................................................... 45 

4.2.1 ガイドライン........................................................... 46 

4.2.1.1 ガイドラインのインターフェース........... 46 

4.2.1.2 新規............................................................... 49 

4.2.1.3 U-タン........................................................... 58 

4.2.2 農場管理................................................................... 62 

4.2.2.1 農場管理のインターフェース................... 62 

4.2.2.2 圃場の管理................................................... 68 

4.2.2.3 圃場の詳細................................................... 69 

4.2.3 作業機....................................................................... 74 

4.2.4 車両管理................................................................... 74 

4.2.5 ステアリングのキャリブレーション................... 75 



 

 3 

4.2.5.1 インストールの設定................................... 75 

4.2.5.2 ホイール角度センサー............................... 80 

4.2.5.3 ステアリングのコントローラー............... 81 

4.2.5.4 インストールエラーキャリブレーション
....................................................................................... 84 

4.2.5.5 アドバンストセッティング....................... 87 

4.2.6 レシーバー............................................................... 89 

4.2.6.1 内部および外部ラジオ............................... 90 

4.2.6.2 複数の作業モード....................................... 92 

4.2.7 GNSS モード............................................................. 95 

4.2.8 受信衛星の選択..................................................... 100 

4.2.9 故障診断................................................................. 100 

4.2.10 システム設定 ......................................................... 102 

4.2.10.1 基本設定................................................... 102 

4.2.10.2 警報設定................................................... 104 

4.2.10.3 ポート設定............................................... 104 

4.2.10.4 その他の設定........................................... 116 

4.2.10.5 バックアップと設定の復元................... 118 

4.2.10.6 パラメータ............................................... 119 

4.2.10.7 パラメータの設定................................... 119 

4.2.11 APN の設定............................................................ 120 

4.2.12 安全性................................................................... 121 



 

 4 

4.2.12.1 最大オートステアリング速度............... 121 

4.2.12.2 自動操舵に入れる最大速度................... 123 

4.2.12.3 手動停止................................................... 124 

4.2.12.4 疲労運転警告設定................................... 124 

4.2.12.5 モーターボタンの自動操縦機能........... 126 

4.2.13 本機について....................................................... 126 

4.2.13.1 フローカード........................................... 127 

4.2.13.2 登録........................................................... 127 

4.2.13.3 アップグレード....................................... 130 

5 クイックガイド............................................................................. 140 

5.1 電源オン............................................................................. 140 

5.2 レシーバーの設定と確認................................................. 140 

5.3 作業機の設定..................................................................... 141 

5.4 ガイドラインの設定......................................................... 141 

5.5 オートステアリングを開始............................................. 141 

5.6 電源オフ............................................................................. 142 

6 メインテナンス............................................................................. 143 

7 主要ハードウェアの規格............................................................. 143 

 

 

 



 

5 

1 はじめに 

1.1 著作権 

1.1.1  著作権 2022-2023  

CHCNAV | 上海華測ナビゲーション有限会社。全著作権所有。

CHCNAV と CHC Navigation は上海華測ナビゲーションの商標です

。その他の商標はそれぞれの所有者の財産です。 

1.1.2  商標  

この出版物で言及されているすべての製品名およびブランド名

はそれぞれの所有者の商標です。 

 

1.2 安全警告 

CHCNAV NX510 SE/Pro/Plus GNSS 自動操舵システムを使用する際

、以下の安全警告を遵守してください： 

システムを使用する前に、システムの適切な使用を確保するた

め、ユーザーマニュアルの操作手順を読み、理解してください。 

システムの運用中には、地元の交通規則と安全基準を厳密に守

り、安全な環境と条件での安全な運用を確保してください。 

システムを使用する際に、システムと機器の状態と性能を定期

的にチェックし、正常な運用と高精度のナビゲーション性能を

確保してください。 

システムの運用中に、集中力と警戒心を保ち、疲労運転を避け、

事故を予防してください。 
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急斜面や断崖のような危険な場所、水たまり、泥地などの危険

な場所でのシステムの使用を避け、個人の傷害や機器の損傷を

防いでください。 

システムが異常または故障のある場合、システムの製造元、輸

入元または販売代理店にすぐに連絡し、技術サポートとメンテ

ナンスサービスを受けてください。 

システムを操作する際、機器を物理的な損傷や気象要因から守

り、長期間の安定性と信頼性を確保してください。 

使用中にシステムと機器の関連する保守と保守要件を守り、機

器の寿命を延ばし、正常な運用を確保してください。 

システムを使用する際、周囲の環境と他の人の安全に注意し、

事故を避けるために異常な状況が予見された場合は迅速に対応

してください。 

上記は標準的な安全警告であり、特定の安全警告の内容は、デ

バイスモデルおよび地元の規制基準によってわずかに異なる場

合があります。 CHCNAV NX510 SE/Pro/Plus GNSS 自動操舵システ

ムを使用する際には、関連する安全警告と使用手順を慎重に読

み、遵守しシステムの安全性と正常な使用を確保してください。 

1.3 法律への適合 

1.3.1 FCC 適合宣言 

FCC Part 15（米国適用） 

製品の電磁放射は、適用される FCCの規則と規制に適合するよ

うにテストされています： 

使用は以下の 2 つの条件に従う必要があります： 

(1) このデバイスは有害な干渉を引き起こしてはなりません 
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(2) この機器は、望ましくない動作を引き起こす可能性のあ

り、受信したあらゆる干渉を受け入れなければなりません。 

NX510 SE/Pro/Plus 自動操舵システムには FCC ID が含まれてい

ます： 

SY4-A02043 

SY4-A02041 

XMR201903EG25G 

1.3.2  日本の法律への適合 

日本の電波法と日本の電気通信事業法の適合。  

• このデバイスは、日本の電波法と日本の電気通信事業法に基

づいて認可されています。 

• このデバイスは部品の変更や改造をしてはいけません（その

場合、認可番号は無効になります）。 

指定された無線機器の表示： 

受信機（PA-3 Plus、PA-3 SE、PA-3 Pro） 

タブレット (CB-H10)    

1.3.3  CE（EU） 

適合性宣言：ここに、上海華測ナビゲーション技術有限会社は

、NX510が 2014/53/EU の必要条件およびその他の関連規定に適

合していることを宣言します。適合性宣言のコピーは、上海華

測ナビゲーション技術有限会社で入手できます。 

1.3.4  ANATEL（ブラジル）  

モデル：PA-3 SE、PA-3 PRO＆PA-3 Plusおよび CB-H10  



 

8 

この製品は家庭用の環境では適していません。なぜなら、電磁

干渉を引き起こす可能性があるため、ユーザーはこれらの干渉

を最小限に抑えるために必要な措置を取らなければならないで

す。 

この機器は有害な干渉から保護されておらず、適切に承認され

たシステムに干渉を引き起こすことはありません。詳細につい

て は 、 ア ナ テ ル の ウ ェ ブ サ イ ト を ご 覧 く だ さ い 。 – 

https://www.gov.br/anatel/pt-br 

 

2 製品概要 

2.1 システムの紹介 

NX510 SE/Pro/Plus は、多くの種類の農機に簡単に後付けできる

自動操舵システムです。 

コンパクトで最新のオールインワンのソリューションを手頃な

価格で提供します。作業性や生産性が大幅に向上し、動作はタ

ブレットで視認しながら作業でき、オペレーターの疲労が軽減

されます。 

https://www.gov.br/anatel/pt-br
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2.2 主要な構成機器 

・レシーバー：GNSS(グローバル・ナビゲーション・サテライ

ト・システム)の受信機であり、衛星信号を受信して車両の正確

な位置、方向、および速度を判定するために使用されます。こ

れは自動運転の基礎となり、車両の現在の位置に関する正確な

情報を提供することで、高精度な自動運転を可能にします。 

 

・電動ステアリングホイール：ステアリングモーターとステア

リングホイールで構成されており農機の操縦を制御します。モ

ーターはステアリングで車両の動きを制御するために使用され

ます。自動操舵システムは、ルート計画およびナビゲーション

アルゴリズムによって生成されたコマンドを実行するためにこ

のモーターを利用し、車両が予め計画されたルートに沿って安

全に走行します。 

・タブレット：タブレットは、自動操舵システムの設定のため
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のユーザーインターフェースとして使用されます。生産者やオ

ペレーターは、タブレットを使用してルートを設定し作業状況

を監視し、システムを制御することができます。また、タブレ

ットは車両の運転状況をリアルタイムでモニタリングするため

にも使用されます。 

 

・ホイール角度センサー（※日本仕様はオプション）：車両の運

転中にステアリングホイールの速度情報を取得および提供しま

す。これは車両が予め定義されたルートに正確に移動するため

に重要です。センサーデータは方向制御システムをキャリブレ

ーションし、車速１０ｋｍ以上の高速作業時の精度を維持する

のに役立ちます。 

 

カメラ：車両の後部に配置され、リアルタイムの画像を提供し

ます。カメラは自動操舵中に複数の用途があります。障害の認

知に使用され機械が衝突や作物の損傷を回避するのに役立ちま

す。 

 

これらの部品は農業生産の効率と精度を向上させるためにさま

ざまなタスクを自動操舵システムで実行させることができます。 
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3 標準的な取付け方法 

3.1 プロダクト パッケージ 

すべての部品は 1つのボックスにパッケージされています。 

上層部: 

 

下層部: 

 



 

12 

 

パッケージの部品リスト: 

部品の名称 モデル イメージ 数量 

電動ステアリングホ

イール 

と各種農機用スリー

ブ 

CES-T 

 

1 

レシーバー（受信

機） 
PA-3 

 

1 

タブレット CB-H10 

 

1 

角度センサー 

※日本仕様はオプシ

ョン 

GAセ

ンサー 
 

1 

カメラ 
F23A22

0-FC 
 

1 

ボールホルダー  

 

2 
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ダブルソケットアー

ム 
 

 
1 

スタンダード金具  

 

1 

T-金具  

 

1 

Tマウントキット 

(A&B) 
 A B

 

1 

メインケーブル  

 

1 

角度センサーケーブ

ル 
 

 

1 

カメラケーブル  

 

1 

ラジオアンテナ  

 

1 
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3.2 取り付けのステップ 

3.2.1  固定金具と工具のリスト 

使用推奨工具 名称 イメージ 数量 目的 

 

H6-6mm六角

ドライバー 

M860内六

角ボルト 

 

3 

Tマウン

トキット

（A＆B）

を取り付

ける 

PH2-5mmフィ

リップスドラ

イバー 

M511皿ネ

ジ 
 

8 

スリーブ

をハンド

ルに取り

付ける 

16mmスパナ M10ナット 

 

4 

Tブラケ

ットを T

マウント

キットに

取り付け

る 

8mmスパナ 
M516外六

角ボルト 
 

6 

Tブラケ

ットをモ

ーターに

取り付け

る 
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8mmドリル 

ST5.525セ

ルフドリリ

ングスクリ

ュー  

10 

ホイール

角度セン

サー/カ

メラ/タ

ブレット

ブラケッ

トを取り

付ける 

溶接機 

Tブラケッ

ト延長スタ

ッド  

1 

Tブラケ

ットの長

さを延長

する 

 
ハーネス固

定ベース 
 

6 

ケーブル

タイを取

り付ける 

 10mm スパナ 
U字型固定

ブラケット 
 

2 

タブレッ

トブラケ

ットを取

り付ける 

 
ケーブルタ

イ 

 

50 

ケーブル

を取り付

ける 
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3.2.2 操舵システムの点検（取付け前の確認） 

取り付ける前に、車両の制御機能が正常であるか、デッドゾー

ン（ステアリングクリアランス）が正常であるかを確認してく

ださい。 

デッドゾーン＜20° 利用可能な範囲 

20°<デッドゾーン＜

70° 

NX510 を取り付けることはできます

が、デッドゾーンを 10〜30度に修正

する必要があります 

デッドゾーン＞70° 車両を修理してください 

 

3.2.3  オリジナルのステアリングホイールの取り外し 

a) オリジナルのステアリングホイールのセンターカバーを取り

外します。 
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b) ステアリングホイールを固定し、スリーブツールを使用して

オリジナルの車両スプラインボルトを緩め、オリジナルの車両

スプラインボルトを取り外します。 

 

 

c) ステアリングホイールを引き抜いてください。取り外しが難

しい場合は、ハンマーを使用してスプラインシャフトをゆっく

り叩く必要がありますが、ステアリングホイールが損傷しない

ように注意してください。 

 

 

d) スリーブ（各種農機により適合するサイズが異なります）を

ステアリングホイールに取り付ける前に、スプラインに取り付
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けてサイズが合っているかを確認してください。 

 

3.2.4  電動ステアリングホイールの取り付け 
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a) スリーブがスプラインに合う場合、電動ステアリングホイー

ルの保護カバーを取り外し、スリーブを配置し、M5*11 の皿

ネジで（6個）スリーブを固定してください。 

 

 

b) M5*16 の六角ボルト（2 個）を使用して、T ブラケットまた

はスタンダードブラケットをモーター底面に取り付けてくだ

さい。 

 

 

c) M8*60 の六角ボルト（2 個）を使用して、T マウントキット

をスピンドルに固定してください。 
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d) Tブラケットを Tマウントキットに挿入してください。 

 

 

e) ステアリングホイールを保持し、ツールを使用してスプライ

ンボルトを締めてください。 
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f) M10ナット（2個）を使用して、Tブラケットを Tマウントキ

ットにしっかりと取り付けてください。 

 

 

g) 最後にステアリングホイールを揺らし、締まっているかどう

かを確認し、またステアリングの隙間が大きすぎないか再度

確認してください。 
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3.2.5  レシーバーの取り付け 

 

 

a) レシーバーは、できるだけ車両屋根の中央に取り付ける必要

があり、取り付け方向はできるだけ車両と平行にする必要が

あります。 

b) 取り付け位置を確認した後、屋根をきれいに拭き取り、ブラ

ケットの取り付けを確認してください。 

c) レシーバーブラケット（自在ブラケット）を調整し、レシー

バーが水平に配置され、またレシーバーの矢印が前を向いて

いることを確認してください。 
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3.2.6 タブレットの取り付け 

タブレットの取り付けには、写真に示されているような場所に

ボールベースを取り付ける必要があり、元の車両のケーブルに

損傷を与えないようにする必要があります。通常、取り付けブ

ラケットを固定するための 2つの方法があります。 

a) Aピラーまたは Bピラーに 3本以上のドヴェイルねじを取り付

け、それによりボールベースを固定し、その後 RAMブラケットで

タブレットを取り付けます。  

b)トラクターのクロスバーに Uボルトでボールベースを固定し、

ドライバーの習慣に合わせて調整します。 
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セルフドリリングスクリューで機体

の鉄部に固定します。 
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c) 取り付けが完了したら、ダブルソケットアームでタブレット

を適切な位置に調整することができます。 

 

 

3.2.7  ホイール角度センサーの取り付け 

a) ホイール角度センサーは、車両との衝突を避けるためにで

きるだけ水平に右前車軸に取り付けることが推奨されます。 

b) ホイールプラットフォームに取り付けプレートを取り付け

る際に注意してください。 
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3.2.8  カメラの取り付け 

カメラはどこにでも取り付けることができます（ワイヤーハー

ネスの長さの範囲内で）。 
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3.2.9  ケーブルの接続 
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名称 ケーブル図 接続 

メインのケー

ブル 

 

A→レシーバー 

B→ステアリング

ホイール 

C→角度センサー

のケーブル 

D→タブレットポ

ート 3 

E→バッテリー 

F→タブレットポ

ート 1 

G: 電源スイッチ 

カメラのケー

ブル  

H→カメラ 

I→タブレットポ

ート 2 

角度センサー

のケーブル 

 

J→C  

K→ホイール角度

センサー 

a)  配線の注意事項 

· 配線時に、まずスレッド穴の位置を確認し、配線ハーネスを

順番にスレッド穴の外側から通してください。 
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· 配線時に、まず外部の配線ハーネスを整理し、その後キャビ

ン内の配線ハーネスを整理してください。 

· 配線時に、高温、油っぽい、傷つきやすい場所、ファン、排

気管などの近くを避けるように注意してください。 

· 配線時に、過度な締め付けや緩めを避けるために、一定の長

さを残してください。配線ハーネスの配置は滑らかで、ねじ

れていてはいけません。 

· 配線時に、ホイール角度センサーが回転軸とともに回転する

ため、ホイールを左右に最大限まで回す場合を考慮して十分

な長さを残してください。 

· 配線後、余分なケーブルタイの長さを切り取ってください。

取り付けが完了したら、元の車両用品を適切に保管し、ゴミ

を片付けてください。 

 

b) 電源接続方法と注意事項 

· レシーバー、タブレット、およびステアリングホイールに接

続する前に、直接電源オンまたは複数回の電源オフによる損

傷を防ぐために、まずバッテリーに接続してください。 

· バッテリーに電源コードを接続するプロセスでは、まず正極

（＋）に接続し、次に負極（－）に接続してください。  

· 正極（＋）に接続する際は、スパナの使用に注意し、接触を

禁止します（スパナがバッテリーの正極に触れるとき、スパ

ナのもう一方の端が車両の金属部品などの導電体に触れない
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ように注意します）。 

· 12V / 24V バッテリー、元のバッテリー電源を使用する場合

は、正極（＋）に正（赤色）のケーブルを接続し、負極に負

（黒色）のケーブルを接続してください。 

· 12V / 24V バッテリー、追加のバッテリーを直列に接続する

場合、正極（＋）に正（赤色）のケーブルを接続し、他のバ

ッテリーの負極（－）に負（黒色）のケーブルを接続します。

下の図に示す通りです。 

・ 機体に特殊な電源装置等が設置してある場合、専門家に適切

な接続を依頼または確認して、正しく接続してください。 

 

 

3.2.10 ラジオアンテナの取り付け 

ラジオアンテナの取り付けは必須ではありません。これは、お

客様が NX510の内蔵ラジオモードを使用している場合のみ必要で

す。通常、基地局の信号の受信を向上させるために、車両の屋

根にラジオアンテナを取り付けることをお勧めしています。 
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a. 車両のトップに磁気ラジオアンテナを金属が含まれるエリア

に配置し、アンテナの底にゴムプロテクターを保つようにし

ます。車両の屋根がプラスチック製の場合は、両面テープを

使用した取り付けなどの代替方法を使用してください。 

b. ラジオアンテナケーブルを PA-3 レシーバーのラジオポート

に接続します。 

 

3.2.11  ER-2 外部 Rx ラジオの取り付け 

NX510PRO および NX510PLUS モデルには内蔵ラジオが含まれてい

ないため、お客様が内蔵ラジオモードを使用したい場合は、外

部の ER-2 Rxラジオを接続してベースステーションからデータを

受信する必要があります。 

a) ラジオモジュールを取り付ける前に、NX510システムの電源を

切ってください。 

b) ER2製品パッケージには外部ラジオモジュール、ラジオアンテ

ナ、配線ハーネスが含まれています。 

パッケージ:  
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ER-ラジオ モジュール: 

 

 

磁気ラジオアンテナとケーブル: 

 

 

ラジオコンバーターケーブル: 
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c) 配線ハーネスの接続は以下の通りです。 

1はラジオアンテナポートを意味します；2は通信ポートを意味

します；3はタブレットポート3を意味します；4はメインケーブ

ルに接続されます；5は他のCHCNAVデバイスのための2つのAMPポ

ートを意味しますが、NX510PRO/PLUSでは使用されません。 

 

ソフトウェアの設定については、第 4.2.7.1章「内部および外部

ラジオ」を参照してください。 



 

34 

4 ソフトウェアの紹介 

4.1 メインのインターフェース 

 

 

1. 衛星状態。X / Y の形式で表示される 2つの数字があります。 

X は受信している衛星の数を表示します。 

Y は RTKの状態を表示します。 

Y=[1]シングル/単独 [2]DGPS/SBAS  [4]フィックス  [5]フ

ロート 

2. 基地局の状態。X / Y の形式で表示される 2つの数字があり

ます。 

X は信号の遅延を表示します。Xが小さいほど信号は安定

しており、通常はオートステアリングモードで 10未満が

推奨されます。 

Y はラジオモードの場合、現在の無線チャンネル番号を

表示します。ネットワークモードの場合、Yは NETに変わ
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ります。 

3. GNSSモードと位置精度。 

 ヒント: 衛星状態アイコンをタップして、RTK 設定に入ること

ができす。 

 

 

4. 偏差。現在の車両の位置と指定されたガイドラインとのリア

ルタイムの偏差です。車両がガイドラインの左側にある場合、

値は負数であり、車両がガイドラインの右側にある場合は正数

です。デフォルトは 1センチメートルごとのグリッドで、調整

可能です。この部分をクリックしてグリッドの構成を設定でき

ます。 
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5.車両が位置している現在のガイドライン番号（元のガイドラ

インは 0）。 

6.リアルタイムの車速。 

7.作業領域。ミューはデフォルトの単位で、基本設定で調整可

能です。このボタンをクリックして詳細なタスクレポートを表

示できます。 

 

 

作業領域：重複を含み、塗られる領域。 

残りの領域：有効な領域を境界領域から引いた領域。 
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境界領域：境界線の内部領域。 

有効な領域：重複を含めない領域 

このインターフェースは、過去のタスクを表示し、新しいタ

スクを作成することができます。 

8. ヘルプ 

これには進行方向の反転、センターオフセットガイダンスの計

算、新しい ABラインガイダンス、リモートアシスタント、作業

機幅ガイダンスの設定、ログとパラメータのワンクリックアッ

プロードが含まれています。 

 

 

a) 進行方向の反転: 車両が前進しているときにソフトウェ

アインターフェイスが逆走していると表示される場合、

それをクリックして正しい方向を取得できます。また、

そのショートカットは「その他の設定」の「進行方向の

反転」でオン/オフにすることができます。 

b) センターオフセット設定: ユーザーにセンターオフセッ

トの調整方法を案内します。 
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c) 新しい AB ライン: ユーザーに ABラインの作成方法を案

内します。 

d) リモート操作: 専用コードで技術担当にリモートを依頼

できます。 

e) 作業機幅の設定: ユーザーに作業機のパラメータを入力

する方法を案内します。 

f) ログのワンクリックアップロード: ログをサーバーに早

くアップロードして技術担当が確認できるようにしま

す。 

g) パラメータ: 車両、コンフィグレーション、キャリブレ

ーションパラメータなど。 

9. 作業機の設定 

 

 

A: OBUS UT (登録は追加料金が必要) 

B: 作業機の設定 

C: 条飛ばし設定 
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幅: 作業機の幅で、デフォルト値は 6mです。 

耕間隔: 2つのパス間の距離で、デフォルト値は 0mです。 

作業機とのリンク: ヒッチポイントから作業機までの距離で、デ

フォルト値は 0m です。現在のアルゴリズムではこの値は使用さ

れないため、実際の意味はありません。 

インラインオフセット: 作業機の中心から車両の中心へのオフ

セットです。 

スキップやオーバーラップの行間隔の問題がある場合、オフセ

ットの計算を行うには「インラインオフセット計算」をクリッ

クする必要があります。 

 



 

40 

 

 

2 つの選択肢があり、その後の指示に従います。 

C: センターオフセットを設定します： 

例えば、耕間隔が 50cmで 2つの通過を行い、実際の耕間隔

が 45cmである場合、左矢印を 5回クリックして 5cmの左シフト

を行います。 

               

 

10. 明るさの設定：晴れ、曇り、夜間の 3つのモードがあります。 

11. ガイドライン切り替えボタン： 
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圃場に複数のガイドラインがある場合、ボタンをクリックし

てガイドラインを迅速に切り替えることができます。 

12. コンパス：1 回クリックして基本情報を確認し、7 回連続で

クリックしてデバッグ情報を表示します。 

        

 

a) 基地局: 基地局までの距離。 

b) 進行方向のエラー: ガイドラインと車両の進行方向との角

度。 
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c) WAS: ガイドラインと前輪との角度。 

d) モーター電圧: X/Y、Xは現在のシステム電圧を、Yは最小

電圧を表します。 

e) エラーコード: システムにエラーメッセージがある場合の

コード。1 回クリックして過去のエラー情報を表示できま

す。 

13. G/B/M: この機能は「その他の設定-ヘッドラインの表示選択

」で有効にできます。 

a) G はガイドラインを意味し、選択後、車両はガイドライン

のみを認識し、自動運転モードに切り替えて走行します。 

b) B は境界線/ヘッドラインを意味し、選択後、車両は境界

線のみを認識し、自動運転モードに切り替えて走行しま

す。 

c) M は手動操作を意味し、選択後、車両は自動運転モードに

切り替えることはできません。 

14. 視点切り替え。自由視点に切り替えるか、車両の位置をロッ

クすることができます。 

15. カメラ。オンにすると、リアルタイムのイメージが表示され

ます。 

16. ズームイン/ズームアウト。画面を指でスワイプすることで

インターフェースを拡大・縮小できます。 

17. クイックガイドライン。AB ラインまたは曲線のクイック作

成をサポートします。 
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18. ライン オフセット。 

 

 

a) ガイドラインが左にシフトしています 

b) オフセット距離を入力します。最大値は 999cmです。 

c) ガイドラインが右にシフトしています 

d) 横方向の偏差と現在のガイドライン数量をゼロに戻しま

す 

 

 

 

 

19. ステアリングホイールの PGainと DGain を調整します。 
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PGain: モーターの調整速度比率。値が小さいほど調整が遅くな

ります。 

a) ホイール角度センサーを使用する場合、推奨値は 20/25

ですが、一般的に 13未満の小馬力または小さなステアリ

ング比率の車両では、推奨値は 25/30 です 

b) ホイール角度センサーを使用しない場合、推奨値は 25/30

ですが、一般的に 13未満の小馬力または小さなステアリ

ング比率の車両では、推奨値は 30/35 です。 

DGain: 数値が高いほどモーターの動きの振動が顕著になります

。数値が小さいほどモーターの動きは安定します。 

a) ホイール角度センサーがある場合では、推奨値は 80 です。 

b) ホイール角度センサーがない場合、推奨値は 60/80です。 

 

 

20. 作業範囲の軌跡の塗りつぶし。切り替え方法は「基本設定-

塗りつぶしスイッチの設定」で設定できます。 

切り替えモード: 塗りつぶしを手動でオン/オフにします。 

自動モード: 自動モードを適用すると軌跡が自動的にオン

になります。 
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21. 車両とガイドライン。 

22. 設定。クリックして、すべての機能を備えたインターフェ

ースに直接アクセスします。 

23.自動/手動の切り替えるボタン 

自動:                             手動: 

                                    

4.2 システムの設定 
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4.2.1 ガイドライン 

4.2.1.1 ガイドラインのインターフェース 

 

 

A: ボタンをクリックしてガイドラインをインポート/エクスポー

トします。 

現在、SHP、CHC の XML、Topcon のフォーマットのインポート

がサポートされています。SHPフォーマットの場合、ABライン、

曲線、およびオールパスラインの 3つの形式をインポートする

ことがサポートされています。 
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座標点を入力し、ABラインのインポート： 

 

 

座標点と方位角を入力し、A+ラインのインポート: 

 

 

シェアコード：ほかの NX510から、シェアコードを取得します 
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エクスポート：現在、ガイドラインのエクスポートは、シ

ェアコードおよび SHPフォーマットを使用して行うことができ

ます。エクスポートされた SHP ファイルは、「ES-CHCNAV-

AgNav3.0-Shp Export-Navline」に保存されます。 

 

 

B: 名前やタイプでガイドラインを検索します。 

C:  新しいガイドラインを作成します。 

D: ガイドラインを削除します。現在使用中のガイドラインと

前回のガイドラインは削除できません。 

E: ガイドラインを編集します。ガイドラインの名前を編集し

たり、オフセット値をゼロにしたりします。 

F： 選択したガイドラインを適用します。 

G: ガイドラインの Uターン方法を設定します。 

H: ここでは、現在の ABラインの方位角とオフセット値を記録

できます。 
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4.2.1.2 新規 

 

 

  このインターフェースでガイドラインのタイプを選択し、

その後「作成」をクリックしてメインのインターフェースに

戻り、指示に従って作成を完了します。 

a)  AB Line: 2 つのポイントを取ってガイドラインを作成

します。現在の位置はポイント Aとして使用され、その後

、車両を圃場の反対側に動かしてポイント Bを作ります。 

b) A+ Line: 現在の位置をポイント Aとして使用し、A+ライ

ンを作成します。このラインは車両の方向を方位角とし

て使用します。迅速なラインの作成が必要な場合に推奨

されます。 

c) 対角線と境界線/不規則な作業線：畑の中での作業。ユー

ザーが燃費効率の良い目標地面経路が必要な場合に適用

できます。 

d) 円形曲線（2つ/3つのポイント）: 円形曲線を作成し、車

両が自動的に円形を走行する場合に適用できます。例え
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ば、草刈りなど。 

e) 90° Line: ABラインまたは A+ラインを 90°回転させるた

めに使用し、ガイドラインリストに既存の AB ラインまた

は A+ラインが存在する必要があります。 

f) 平行曲線:曲線を作成し、それに平行で他の曲線を作成し

ます。 

g) 並進曲線:曲線を作成し、その傾向に一致する他の曲線を

作成します。 

h) パス ライン:このガイドラインモードでは、ユーザーは

車両の実際の軌跡を使用してガイドラインを作成できま

す。 

i) フリーカーブ: このカーブモードでは、直線と曲線を組み

合わせる機能があり、最適化されたアルゴリズムがある

ため、曲線はより安定しています。平行な曲線や並進な

曲線の代わりに使用することがお勧めです。 

AB ラインの作成手順は、例えば以下の通りです： 

a) 現在の位置で Aを記録します： 

 

b) 圃場の反対側に移動し、Bを記録します： 
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c) 新しい ABラインが作成されました。 

 

 

 

境界線： 

a) 対角線と境界線を選択し、「作成」をクリックします。 
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b) 右下隅の[A]アイコンをクリックし、車両を駆動して境界線を計画

します。 

 
 

 

 

c) 塗り終わったら、右下隅の[B]アイコンをクリックします。 
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d) システムは最も燃費効率の良い対角線を計画し、その後、車両は

計画されたラインに沿って自動的に走行します。 

 
 

 

フリーカーブ: 

a) フリーカーブを選択して、「作成」をクリックしてください; 
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b) 「A」をクリックしてください; 
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c) ポーズをクリックして直線を作成します; 

 

 

 

 

d) スタートをクリックして曲線を続けます; 
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e) ライン作成を終了するには、Bをクリックします; 

 

 

 

 

パス ライン: 

a) パス ラインを選択します; 
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b) ラインを開始するには A をクリックします。 

 

 

 

c) ラインを終了するには B をクリックします。 
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4.2.1.3  U-タン 

現在は Uターンモードは 2種類あります。 

モード 1 "普通型" U-ターンを使用すると、一本飛ばしができま

す。また、以下のパラメータで構成できます： 
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a) Uターンサポート: Uターン機能のオン/オフオプション; 

b) AB ポイントまでの距離: AB ポイントまでの距離に基づい

てトリガーされる Auto U ターンのオン/オフオプション; 

c) 最初のラインターン: 最初のガイドラインの回転方向を

設定するオプション; 

d) 行数の飛ばし: スキップする行の数量を選択するオプショ

ン。現在は 0-9行がサポートされています. 

e) 最大角度: 車両が回転できる最大角度。範囲は約 30°か

ら 50°で、デフォルト値は 30°です。パラメータのハン

ドル切れ角を確認します。 

f) 予測係数: U ターン後に車両が次のガイドラインに遅く入

る場合、数値を減少させます。範囲は 2.5から 3.0で、調

整間隔は 0.5です。 

g) 予測時間: U ターン中に車両の逸れ距離が大きい場合、数

値を増加します。範囲は 2.5 から 4.0 で、調整間隔は 0.5

です。 

h) 最小予測距離: 車両の現在位置からの予測ターン路線を予

測し、U ターンに十分な時間を与えます。値が小さいほど

車両は遅く旋回します。田植え機の範囲は 1.7 から 2.5、

トラクターの範囲は 2.0から 4.0で、調整間隔は 0.1です
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。 

i) 旋回された後の距離: U ターン後に車両が完全にガイドラ

インに入るのに必要な距離。 

選択したスキッピング行が 0 または 1 の場合、手動選択のた

めの左/右アイコンが表示されます。 

 

 

選択されたのが 2行以上の場合、以下の設計された経路に従いま

す。 
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モード 2 "切り返し" U-ターンでは、以下のパラメータを設定で

きます： 

 

a) 最小回転半径：前輪の最大回転角度に関連し、デフォル

ト値は 5 です。 
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b) 進入角度：車両と次のガイドラインとの角度で、ライン

に事前に入るために使用されます。デフォルトは 0で、範

囲は 0-30 で、推奨値は 15です。 

4.2.2  農場管理 

4.2.2.1 農場管理のインターフェース 

 

 

a) 農場のインポート/エクスポートを行うために、このボタ

ンをクリックします。エクスポートされたファイルは ES-

CHCNAV-AgNav3.0-Shp Export-Farmに保存されます。 

このボタンをクリックして、SHP ファイルや ISOXML ファイル

を使用して農場データのインポート/エクスポートを行いま

す 
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SHP インポート: 
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SHP エクスポート: 



 

65 
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CHCNAV---AGNAV3.0---SHP エクスポート---農場のフォルダーで

チャックできる  

 

 
 

 

 

ISOXML ファイルのインポート: 
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b) 農場を検索します。 

c) 新しい農場を作成します。 

d) 農場を削除します。現在使用中の農場と前回の農場は削

除できません。 
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e) 農場を編集します。農場の名前を編集します。 

f) 選択した農場を適用します。 

g) 農場作成のインターフェースに入ります。 

4.2.2.2  圃場の管理 

 

 

a) 圃場のインポート/エクスポートを行うためにこのボタン

をクリックします。エクスポートされたファイルは ES-

CHCNAV-AgNav3.0-Shp Export-Fieldに保存されます。 
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b) 圃場を検索します。 

c) このボタンをクリックして、距離または作成時間で圃場

を表示切り替えます。 

d) 新しい圃場を作成します。 

e) 圃場を削除します。現在使用中の圃場と前回の圃場は削

除できません。 

f) 圃場を編集します。圃場の名前やオペレーターを編集し

ます。 

g)  選択された圃場を適用します。 

h) 圃場の詳細画面に入り、境界線、ガイドラインの作成、

タスクレポートの表示が出ます。 

 

 

4.2.2.3  圃場の詳細 

1 境界線の管理 

 

 

新規作成: 境界線を作成するには、「追加」をクリックし、次の



 

70 

インターフェースで計画方法を選択してから「追加」をクリッ

クします。 

 

 

 ソフトウェアはメインのインターフェースに戻り、作成を開

始します。完了するためには、次の手順に従ってください。 

a) 境界線を作成するには「開始」をクリックします。 

 

 

b) 車両を圃場の周囲を走行し、出発地点に戻ります。その後「

終了」をクリックします。 
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 境界線を設定した後、必要な要求に応じてヘッドラインを作

成することができます。 

 

 

エクスポートする場合：ファイルは ES-CHCNAV-AgNav3.0-Shp 

Export-Boundary に保存されます。 

インポートする場合：境界線が保存されているフォルダを見つ

けて境界線ファイルを選択し、インポートしてください。 
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2 ガイドライン 

このインターフェースではガイドラインも作成できます。詳細

については 4.2.1 ガイドラインを参照してください。エクスポ

ートされたファイルは ES-CHCNAV-AgNav3.0-Shp Export-NavLine

に保存されます。 

 

3 タスク 

 

 

a) 新規タスク 

b) タスクをエクスポートする場合、エクスポートされたフ

ァイルは ES-CHCNAV-AgNav3.0-Task Export に保存されま

す。 
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c) タスクを削除します。現在適用中のタスクと前回のタス

クは削除できません。 

d) タスクを編集します。 

e) 選択したタスクを適用します。 

f) 詳細なレポートを表示するためにクリックします。 
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4.2.3  作業機 

 

 

 「追加」をクリックし、作業機のパラメータを設定できます。 

 

 

 詳細については、メイン インターフェースの「9 作業機設定」

を参照してください。 

4.2.4  車両管理 

 ここでは、多数のトラクターを管理できます。 
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4.2.5  ステアリングのキャリブレーション 

 キャリブレーションを行う前に、衛星信号と精度に異常がな

いことを確認してください。詳細については、メインのインタ

ーフェースの「3 GNSS モードと位置精度」を参照してください。 

 

 

 

 

4.2.5.1  インストールの設定 

a) 基本情報を設定します。 
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A: 車両タイプ：現在、フロントステア（前輪操舵）、リアステア

（後輪操舵）、クローラー（履帯式）、アーティキュレイト（中

折れ式）、田植機をサポートしています。 

B: ステアリングコントローラ：現在、油圧とモーターをサポー

トしています。 

C: ホイール角度センサー：現在、ポテンショメータ、角度セン

サデバイス、WAS なし、WAS なし田植え機をサポートしています。 

注意: 異なる車両タイプやホイール角度センサーのタイプには異

なるキャリブレーション方法があります。キャリブレーション

を完了するために、画面の指示に従ってください。以下は、普

通の設置タイプ（フロントステア+モータードライブ+角度セン

サー）のキャリブレーションの例です。 

b) 車両のパラメータを入力してください。 

 画面の車両図を参照の上、車両のパラメータを計測しメート

ル単位で入力してください。 
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前輪と後輪の距離（A）：前輪の回転軸と後輪の回転軸の間の距

離を計測してください。測定は地面に平行である必要がありま

す。 

 

 

農機の牽引ポイント（B）：デフォルト値である 0を使用します。 

軸の高さ（F）：後輪の軸中心から地面までの垂直高さを計測し

てください。 
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前輪ベース（G）：前輪 2つの間の距離を計測してください。 

 

 

中央軸への距離（C）：受信機が中央軸に取り付けられていない

場合、受信機から中央軸までの距離を計測してください。中央

軸に取り付けられている場合は 0を入力してください。 

 

 

C のアンテナ位置：受信機の位置に従って入力してください。 

リアアクスルへの距離（D）：アンテナ中心からリアホイール中
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心までの水平距離を計測してください。アンテナ中心とリアホ

イール中心を地面に投影してから測定すると便利で正確です。 

 

 

アンテナの位置：アンテナ中心（アンテナ中心の位置は受信機

の青い LEDインジケータを参照してください）とリア軸との相

対位置。アンテナがリア軸の前にある場合は「フロントを選択

し、アンテナがリア軸の後ろにある場合は「リア」を選択して

ください。 

アンテナの高さ（E）:アンテナ中心から地面までの垂直高さを

測定してください。受信機底部（灰色）が測定する位置となり

ます。 

 

 

次に進む前に、すべてのパラメータが正しい数値であることを

確認してください。また、同封されている車両情報の用紙き記

録するまたは、デバイスで写真を撮っておくと再計測しなくて

も済む場合があります。 
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c) GAセンサーの設定 

位置：GAセンサーの取り付け位置。 

方向：銘板の向き。 

デバイスタイプ：自動識別。 

「完了」をクリックします。 

 

 

4.2.5.2  ホイール角度センサー 

静的閾値（いきち：しきいち）と初期化閾値のデフォルト値は

それぞれ 0.5と 1.0です。完了をクリックしてステアリングコ

ントローラのキャリブレーションに入ります。 
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4.2.5.3  ステアリングのコントローラー 

キャリブレーションを開始する前に、電動ステアリングホイー

ルがオンになっており、車両の前に 10 × 30 メートルの広い

スペースが確保されて、車両を時速 2kmで走行させ、「調節を始

める」をクリックしてください。 

 

 

車両は自動的に "S" ラインで前進します。ステアリングコント

ローラのキャリブレーションが完了すると、自動的にインスト
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ールエラーのキャリブレーションに入ります。 

パラメータをクリックすると、ここで必要なパラメータを変更

できます。 

 

 

 トルク：自動運転を停止させるためにステアリングホイールを

手動で回す強度で、最小値は 3、最大値は 15 です。 

 WAS デッドゾーン：2（調整は不要）。 

 PGain/DGain：詳細についてはメインインターフェース - 19 

で調整を参照してください。 

 MAX RPM：車両の自動操縦がオンラインになった後、モーター

の最大動作速度で、フロントステアとリアステアの車両のデフ

ォルトは 20です。 クローラーと中折れ式の車両のデフォルト

は 10です。 

軟化：デフォルトは 100（調整は不要）。 

線の差：0.1。通常、ステアリングホイールのキャリブレーショ

ンでは、右へと左へのターンキャリブレーションを 3回行いま

す。1回のラウンドで左ステアリング比と右ステアリング比の値
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の差があり、公式は以下の通りです：V1 = VL – VR。また、2つ

のラウンド間にもう一つの値の差があり、その判断にキャリブ

レーションしきい値を使用できます。式は以下の通りです：X = 

V2 - V1。車両がキャリブレートされると、車両の状態が悪いか

、地面の状態が悪い場合、キャリブレーションは成功しない可

能性があります。キャリブレーションの合格率を向上させるた

めに値を増やし、0.3に設定することができます。 

ステア比例：ステアリングホイールの回転角とステアリングホ

イールによって校正されたホイールの回転角との比例関係。 

ステア比例のオフセット：ステアリングホイールの回転角とス

テアリングによって校正されたホイールの回転角は、左右の回

転角に対して非対称であり、前輪にステアリングシリンダーが 1

つしかない車両の場合、値は±5で、2つのステアリングシリン

ダーを持つ車両の場合、値は 0 です。 

デッドゾーン：主に WAS（アングルセンサーなし）モードで動作

します。デフォルト値は 10で、これはステアリングクリアラン

スが 20度であることを意味します。車両のステアリングクリア

ランスが大きい場合、値を増やす必要があり、間隔は 5（

10/15/20/25）です。 

 モーターフィードバックタイプ：ステアリングの起動タイプで

、デフォルト値は 2です。 T5.0 モーターがホールセンサーに障

害があると表示された場合、1 に変更し、設定をクリックしてス

テアリングを再起動します。 

 過負荷電流、過負荷時間、モータープロポーショナルゲイン、

モーター積分ゲインはすべてステアリングの内部パラメータで

あり、調整の必要はありません。 
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4.2.5.4 インストールエラーキャリブレーション 

現在のインターフェースの指示に従って、キャリブレーション

を完了してください。 

 

 

「ガイド」をクリックし、車両を平らでオープンスカイに停止

してください。 
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その後、[開始]をクリックし、車両は自動的にガイドラインを

設定します。車両は自動モードに入ります。起点からの距離が

30m を超えると、車両を停止し、[次へ]をクリックします。その

後、終点を記録し、手動モードに切り替えります。 

 

 

 

旋回して同じガイドラインに戻ります。ラインに入ったら、「次

へ」をクリックし、それから自動モードに切り替えます。その

後、車両は自動的に前進し、速度を 2-3km/h の範囲に維持しま



 

86 

す。起点からの距離が 1m以下になったら車両を停止し、「終

了」をクリックすると、システムが自動的に計算します。 

 

 

 

 

最後に「完了」をクリックして、キャリブレーションを完了し

ます。 
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4.2.5.5  アドバンストセッティング 

 このインターフェースでは、高級なパラメータを変更できます

。[編集]をクリックし、パスワード「012」を入力して編集しま

す。 

 

 

積分: これにより、フロントステア車両の固定横逸れ問題が最適

化され、パフォーマンスが向上できます。他の車両ではオフに

する必要はありません。デフォルトはオンです。 

地形補償: これにはスロープと標準の 2つのタイプがあります。

これは、クローラーのみ有効です。アルゴリズムモードを NX01

に切り替える場合は、標準を使用してください。アルゴリズム

モードを NX64 に切り替える場合は、スロープを使用してくださ

い。 

ポーズ感度 : 車両が静止しているとき、ソフトウェアは

0.2/0.3/0.4 km/h の速度を表示します。これをレベル 1 に切り

替えると、速度表示が消えます。デフォルトはレベル 0です。 

 Ag_NX01_default、Ag_NX64: 2 つの制御方法。NX01はほとんど

の作業場合に適しています。NX64 は、中低速で重い負荷や柔ら



 

88 

かい土壌での作業に適しています。たとえば、ジャガイモの作

業など。 

 

 

WAS Gain: デフォルトは 20で、これはアングルないモードでの

み有効です。ステアリングの感度が小さいほど、前輪が敏感に

回転します。車両のステアリングクリアランスが大きいか、作

業する土壌が柔らかく傾斜している場合は、この値を減少させ

て 10に設定する必要があります。 

横感度、ヘディング感度: 調整の必要はありません。オンライン

の数値を使用して感度を調整します。 

学習感度: デフォルトは 10 です。車両がバックすると、ステア

リングホイールが不安定の場合では、この値を減少させる必要

があります。 

オンライン判定時間: ライン上での判定時間比率。デフォルト値

は 1.0です。 

オフライン判定時間: ラインに近づくための判定時間、デフォル
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ト値は 2.0です。 

オンラインの進行状況: デフォルトは 100です。ズレが発生しや

すく、補正が遅い場合は、この値を増やして 130/150にします。 

ラインのアプローチ: デフォルトは 70 で、車両がガイドライン

に進入する速度を制御します。車両がラインに進入する際にス

テアリングホイールが大きく揺れる場合は、この値を減少させ

て 40/50にします。 

最大回転角度: デフォルトは 25 で、これは車両が回転できる最

大の角度を表します。 

 

4.2.6  レシーバー 

ソフトウェアのキャリブレーションおよび使用を行う前に、衛

星信号の受信を設定し、利用可能かどうかを確認してください。

作業モードをクリックして信号受信方法を選択します（また、

メインのインターフェースの衛星アイコンをクリックしてこの

インターフェースにアクセスすることもできます）。 
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4.2.6.1  内部および外部ラジオ 

基地局のラジオモードを設定した後、このインターフェースと

一致させます。チャンネル、周波数、プロトコル、帯域幅、お

よびボーレートは基地局と同じであることに注意してください

。 
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外部ラジオモードを使用する場合、システムは自動的にラジオ

モジュールを認識し、コンフィグレーションのインターフェー

スに入ります。 
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4.2.6.2 複数の作業モード 

タブレットネットワーク：タブレットに SIM カードが挿入され

ているネットワークを使用します。 

コントローラーネットワーク：レシーバーに挿入された SIM カ

ードを使用するネットワーク。 

マルチネットワーク：タブレットネットワークまたはコントロ

ーラーネットワークの中で最適な信号を自動的に選択します。 
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新規作成をクリックして基地局の情報を設定します。現在は

CORSおよび APISプロトコルがサポートされています。APISプロ

トコルは CHC 独自のプロトコルであり、CHC 基地局と農業システ

ム間でのみ動作します。 
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APIS プロトコルが選択されている場合は、IP、ポート、および

ベースステーション番号がベースレシーバーの設定と同じであ

ることを確認してください。 

 

 

CORS（NTRIP）プロトコルが選択された場合は、IP、ポート、ソ

ーステーブル、ユーザー名、およびパスワードが、ローカルプ

ロバイダが提供した情報と正確に入力されていることを確認し
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てください。 

 

 

4.2.7  GNSS モード 

操作環境に応じて、ここで適当な GNSS モードを選択してくださ

い。 

 

 

SPP: シングルポイントポジショニングで、位置合わせの精度は
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少し悪いです（精度誤差は 250cmです）。 

DGPS/RTD: これは、WAAS、EGNOS、MSASなどを含む地域捕捉シス

テムであり、静止軌道（GEO）の衛星を利用して、衛星測位の向

上信号トランスポンダーを搭載します。このシステムでは、エ

フェメリス誤差、衛星クロック誤差、およびイオンオスフェリ

ック遅延などの様々な補正情報をユーザーに放送することがで

きます。これにより、元の衛星測位システムの位置精度が向上

します。精度誤差は 30㎝です）。 

RTK: リアルタイムキネマティックで、これは通常の操作に最も

使用されるモードです（精度誤差は２.５ｃｍです）。 

 

E-PPP: 

1) BDS B2b信号からの衛星補正サービス（無料ですが、一部の

アジア地域のみで 10cmの精度）は、新しい NX510 SE PA-3

（J1PA01980102010005）用です。 

2) NX510 PRO Trimble RTX（追加料金がかかります） 

3) NX510 Plus NovAtel Terrestar（追加料金がかかります） 

DRSmooth: 新しい NX510 SE PA-3（J1PA01980102010005）によ

り、基地局なし、CHC自社開発のモードで、センチメートルの精

度を実現しますが、約 20分間しか維持できず、その後の精度は

低下します。そのため、ソフトウェアで約 20 分ごとにリセット

する必要があります（精度誤差は FIX時間に比例します）。 

 DRSmooth モードに切り替えて、その後 Fix ソリューションを

得るために値を設定できます（デフォルトの Fix までの時間は 3

秒で、範囲は 3-100秒です）。 
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時間の経過とともに精度が悪化した場合、リセットを行う必要

があります 
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以前のガイドラインに基づいて RZ 機能を実行し、その後も以前

のように作業を継続できます。 

 

 

GLIDE: NovAtel の GNSSボードを搭載した NX510 Plus 向けで

す。NovAtelの GLIDEテクノロジーは、相対位置合わせが重要な

農業ガイダンスなどのアプリケーションで、優れたパフォーマ

ンスを提供します。 



 

99 

H-PPP: リアルタイムで Precise Point Positioning アルゴリズムを

使用して正確な位置情報を推定するために、ガリレオ信号（E6-

B）および地上手段（インターネット）を通じてアクセス権を無

償提供します。 

GNSS モード設定で H-PPP モードを選択してください。 

 

 

メインインターフェースに移動して収束を待ってください。 
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4.2.8  受信衛星の選択 

 

レシーバー（PA-3)リセット:「 レシーバー（PA-3)リセット）を

クリックすると、受信機が再起動し、再び衛星を検索します。  

複数の衛星の有効化/無効化: 衛星の後ろの緑色のスイッチをク

リックして、オンまたはオフにします。 

4.2.9  故障診断 

このインターフェースでは、各ハードウェアとソフトウェア機

能の状態を検証できます。 



 

101 

 

 

このインターフェースは、エラーが発生した際にメインのイン

ターフェースの右下にあるアイコンからもアクセスできます。 
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4.2.10 システム設定 

 

 

4.2.10.1 基本設定 

表示単位、表示言語などの基本設定をここで修正できます。 

 

システムの単位には国際的なメートル法とインペリアル単位が

含まれます。 

言語にはブルガリア語、中国語、チェコ語、デンマーク語、ド
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イツ語、英語、フランス語、クロアチア語、ハンガリー語、イ

タリア語、日本語、韓国語、リトアニア語、オランダ語、ノル

ウェー語、ルーマニア語、ロシア語、スロベニア語、スペイン

語、セルビア語、タイ語、トルコ語、ウクライナ語があります。

ベトナム語、フィンランド語、ポルトガル語、ラトビア語、ポ

ーランド語 

面積の単位には mu、ha、㎡、acre、daが含まれます。 

使用データ選択：PA-3レシーバーを使用する場合、CANデータで

デモモードが稼働します。PA-3 レシーバーがない場合はシミュ

レーションデータでデモモードが稼働します。 

塗りつぶしスイッチの設定：スイッチモードは手動で作業軌跡

を開く必要があります。自動モードでオートステアリングに入

ると、作業軌跡が自動的に開きます。 

曲線サンプル間隔（m）：曲線を使用する際にポイントを記録す

る間隔。デフォルトは 2メートルで、よりスムーズなために最小

で 1メートルに設定できます。最大ポイント数は 1800です。 

カメラチャンネル：現在、デフォルトのチャンネル 5のみがカメ

ラで利用可能です。 
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4.2.10.2 警報設定 

操作説明に従って警報モードと閾値（いきち：しきいち）を設

定します。 

ラインの終わりの距離：閾値内で境界線/AB ラインに近づくと警

報が鳴ります。AB ラインのみの場合、システムは A/B ポイント

からの距離を認識します。境界線のみの場合、システムは境界

線からの距離を認識します。AB ラインと境界の両方がある場合、

システムは境界線からの距離のみを認識します。 

自動警報：オートステアリングモード中に閾値を超えると、音

とメッセージの警報が鳴ります。 

マニュアル警報：マニュアルモード中にしきい値を超えると、

音とメッセージの警報が鳴ります。 

 

4.2.10.3 ポート設定 

NMEA 情報を出力するためのポート設定、5V パルス信号の出力設

定、およびスピードコンバータの設定がここにあります。 
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4.2.10.3.1  受信機の NMEA 出力 

受信機の COM2を NMEA出力に設定する場合、COM2 NMEAケーブル

（PN: 4103020118）を使用する必要があります。 

 

 

受信機 NMEA 出力に移動し、ヘッダーが GPまたは GN形式かどう

かを選択できます。これは端末デバイスの復号化方法に依存し

ます。5秒から 10Hzの出力周波数で GGA、VTG、GSA、GST、GSV、

ZDA、RMC の 7 つの異なる NMEA メッセージタイプを選択できます
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。次に、ボーレートを 9600から 115200まで選択できます。最後

に、選択したメッセージステータスを有効にする必要がありま

す。端末側では、NMEA メッセージをデコードして補正情報を取

得し、表示します。 

 

4.2.10.3.2 タブレットの NMEA 出力 

タブレットを NMEA 出力に設定する場合、NMEA アウトプットケー

ブル（PN: 4103020151）を使用する必要があります。 
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タブレット NMEA 出力に移動し、ヘッダーが GPまたは GNかどう

かを確認できます。5秒から 10Hzの出力周波数で GGA、VTG、GSA

、GST、GSV、ZDA、RMC の 7 つの異なる NMEA タイプを選択できま

す。次に、ボーレートを 9600から 115200まで選択できます。最

後に、選択したメッセージステータスを有効にして、最後のス

テップで「オン」をクリックする必要があります。端末側では、

NMEA メッセージをデコードして補正情報を取得し、表示します。 

 

 

4.2.10.3.3  5V パルス信号の出力 

  5V パルス出力は、主に植樹シーン向けで、端末デバイスに信

号を出力し、GNAV3.0 ソフトウェアで情報をマーク/表示するこ

とができます。この機能は主に AB ラインと A+ラインに基づいて

います。 

  また、オプションの適応ケーブル、NMEA アウトプットケーブ

ル（PN: 4103020151）を使用して、タブレットの Port3に接続す

ると、これらの 2ピンを端末デバイスに接続して信号を出力でき

ます。 
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信号出力スイッチ：5Vパルス信号をオン/オフにするためのスイ

ッチです。 
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信号出力タイプ：移植機とは播種機の 2つのタイプが含まれて

おり、5Vパルス信号の詳細な設定は播種機を選択した後にのみ

編集できます。 

信号間隔：5Vパルス信号の出力間隔です。 

信号のオン時間：5Vパルス信号の出力時間です。 

横方向の偏差制限：ガイドラインからオートドライブする際の

許容範囲内で 5V 信号を出力します。 

動作エリアの番号：作業エリア制限オプションをオンにした場

合にのみ使用される、各エリアごとの操作番号です。 

ターンアライメント：最初のガイドラインと同じ出力を維持し

ます。 

作業エリアの制限：信号を出力しないヘッドランドに近いエリ

アを設定します。 

ヘッドランドからの距離：作業エリア制限を設定した場合の出

発点または終点からの距離です。 

すべてのガイドラインは、操作エリア番号を基に、出発点を操

作の起点とし、その後、終点の位置を計算します。 

エンドポイントの出力スイッチ：作業エリア制限を設定した場

合、終点で信号を出力します。 

適用をクリックすると、自動的にメインメニューに移動します

。自動操縦を開始し、ラインに移動した後、Start outputアイ

コンをクリックして出力を開始できます。 
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4.2.10.3.4  スビートコンバータ 

NMEA プロトコルまたは ISOBUS プロトコルでトラクターの速度/

座標を取得できない一部の作業機に対して、速度パルス信号を

受信して速度を取得できるモジュールです。これにより、タブ

レット/レシーバからの NMEA GPGGA/GPVTG 情報をパルス信号に変

換し、端末の作業機がこれを認識できるようになります。
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GPGGA：GPS位置情報を出力 

GPVTG：速度情報を出力 

 

接続方法  

PA-3 com2を NMEA 出力に設定する場合、COM2 NMEA ケーブルを使

用する必要があります。 

 

 

タブレットを NMEA 出力に設定する場合、アダプターNMEAケーブ

ルを使用する必要があります。 

 

 

その後、NMEA情報はパルスモジュールに供給されます。 



 

112 

 

 

 

タブレットの出力を例にします： 

1 2 

3 
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1. パルスモジュール：A → F、B → 作業機、C → H、D → 

GAセンサー 

2. アダプターNMEA ケーブル：E → ポート 3、G → I 

3. メインケーブル：J → ポート 1 
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次に、出力方法を設定します: 
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A: 出力パラメータを設定します。範囲に注意してください（

10.00-60.00）。 

B: パルスモジュールの接続状態を確認します。 

C: 使用するケーブルに基づいて対応する NEMA データ出力方法

を選択します。 

最後に、セットアップが完了したら「確認」をクリックします

。画面に「成功」のメッセージが表示されると、NMEA データは

スピードパルス信号に変換され、作業機に出力されます。 
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4.2.10.4 その他の設定 

自動バックアップ機能、デモモード機能、進行方向の反転、お

よび最小走行速度などは、その他の設定で構成できます。 

 

 

変換インターフェース: メインケーブルがシリアル接続に問題が

ある場合、CAN 接続に変換する必要があります。これは古いケー

ブルにのみ適用され、普通はいらないです。 
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低精度の場合起動: これは CHC 独自の RTKアルゴリズムで、一部

の RTKフロートの問題を改善し、引き続きオートステアリングを

行うことができますが、完全に修正されることはできません。 

自動バックアップ: バックアップフォルダを自動的にサポートし

ます。ストレージが大きすぎる場合、最大のバックアップフォ

ルダは五日間です。 

プレゼンテーションモード: 基本設定で CANデータがオンの場合

、すべての機能のシミュレーションデモを実行できます。 

進行方向の反転: 車両が前進しているにもかかわらず、ソフトウ

ェアが逆走していると表示される場合は、これをクリックして

正しい進行方向を取得してください。これは、車両の起動時に

方向反転が初期化されるためです。 

進行方向の反転をさせるショートカット: ここで、ヘルプのイン

ターフェースのショートカットをオン/オフにすることができま

す。 

最低車両速度: これは、オートモードの最低速度を設定するもの

です。速度が最低速度を超えると、電動ステアリングホイール

はコマンドに従って左右に操舵します。設定値よりも低い場合、

電動ステアリングホイールはロックされ、回転しません。 

RTX パラメー）: NX510 PRO RTX モードでは、緯度が高い場合、

位置精度に大きな変動があるかもしれません。この値は増加さ

せることができます。デフォルトは 0.03 で、範囲は 0.03 から

0.15 までです。 

位置情報設定をロックする: これにより、代理店のコルスステー

ションとラジオ情報を定義されたパスワードで保護し、エンド

ユーザーは関連する情報を削除または変更することはできませ

ん。 
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メーカーのテスト: これは、メーカーがテストするために使用さ

れます。 

境界線の内側のみガイドライン表示: オンの場合、境界線内での

みガイドラインが表示されます。 

ヘッドラインの表示選択: ソフトウェアがガイドラインのみを認

識するか、境界線のみを認識するか、または手動モードのみを

許可するかをサポートします。ショートカットがメインインタ

ーフェースに表示されます。 

 

4.2.10.5 バックアップと設定の復元 

ここでは、キャリブレーションパラメータや農場などの情報を

手動でバックアップし、バックアップファイルは CHCNAV-

AgNav3.0-Backup に保存されます。ただし、通常、ソフトウェ

アは自動バックアップを行うため、これはいらないです。 
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4.2.10.6 パラメータ 

パラメータインターフェースでは、ユーザーはリアルタイムの

IMU 情報、すべての車両サイズ、コンフィグレーション、および

ハードウェア情報などを表示できます。 

 

 

4.2.10.7 パラメータの設定 

このページを通じていくつかのパラメータを変更できますが、

通常は必要ありません。 
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4.2.11  APN の設定 

SIM カードプロバイダーからの APN情報を設定してください。 

 

 

タブレット/レシーバーに SIM カードを挿入した後、SIM カード

プロバイダーから得た情報を手動で入力する必要があります。

その後、[適用する]をクリックしてください。 
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4.2.12 安全性 

安全性を確保するために、現在、ユーザーは最大のオートステ

アリング速度とオートステアリングに入る許可される最大速度

を設定できるようになっています。オートステアリングを手動

で解除するための閾値も設定できます。 

 

4.2.12.1 最大オートステアリング速度 

最大のオートステアリング速度を設定します。自動操舵モード

のとき、車両の速度は設定された閾値（いきち：しきいち）を

超えると自動から手動に切り替わります。 
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もし現在の速度がしきい値に近い場合、提示が現れ、警報が鳴

ります。これにより、現在の速度が速く、オートステアリング

が解除される可能性があることがユーザーに知らせます。 

デフォルトの最大オートパイロット速度は 16km/h で、設定範囲

は 1km/hから無限大までです。 

 

 

現在の速度はユーザーが設定した速度を超えた場合、オートス

テアリングは解除されます。 
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4.2.12.2 自動操舵に入れる最大速度 

オートステアモードを有効にするための最大速度を設定します。

現在の速度がこのしきい値を超えると、オートステアモードに

入ることはできません。デフォルトの最大オートステア有効速

度は 12km/h で、設定範囲は 1km/h から無限大までです。また、

上記の最大オートステア速度よりも小さくする必要があります。 
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4.2.12.3 手動停止 

「手動停止」機能は、緊急時にハンドルを回してオートモード

を無効にすることを可能にします。異なるレベルでオートモー

ドを手動で無効にするためには、シンプル、中級、ハード、禁

止の 4つのモードを設定できます。 

 

 

4.2.12.4 疲労運転警告設定 

安全を確保するために、現在は疲労運転アラートとトリガー時
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間の設定をサポートしています。 
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4.2.12.5 モーターボタンの自動操縦機能 

モーターボタンで自動操縦モードを制御できるようにします。

デフォルトのオプションはオンで、一部のユーザーは安全の理

由でこれをオフにできます。 

 

4.2.13  本機について 

ソフトウェアとファームウェアを確認します。 
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4.2.13.1 フローカード 

「セルラーネットワーク」画面では、IMEIなどの SIMカード情

報を確認でき     ます。 

 

4.2.13.2 登録 

ソフトウェアを登録するには、次の 2つの方法があります。 

a) ファイル/コード登録. 

1) [設定] - [バージョン情報] - [登録]にアクセスします 

2) タブレットの SN 番号を CHCNAV の技術担当に提供し、登録フ
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ァイル/コードが提供されます 

 

 

3) 登録ファイルを特定のディレクトリにコピーします : 

Home/CHCNAV/AgNav3.0 

 
 

4) ソフトウェアを再起動します。ソフトウェアは自動的に登録

され、その後[設定] - [バージョン情報] - [登録]に移動し

て、登録状態と有効期限を確認できます 
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b) オンライン登録 

インターネットに接続された状態でタブレットの SNを CHCNAVの

技術担当に提供し、最終的に CHCNAV の技術者から通知を受けた

後にソフトウェアを再起動して新しい登録を有効にします 

 

 

また、このページの右側では、使用しているデバイスに応じて

Trimble RTX および Novatel TerraStar を含む PPP機能を登録で

きます。 
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4.2.13.3 アップグレード 

ソフトウェアとファームウェアは、オンラインアップグレード

またはローカルファイルアップグレードを通じてアップグレー

ドできます。 

 

 

1. ファームウェアの更新 
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PA-3 ファームウェアのオンラインアップグレードをクリックし

て、タブレットのネットワークを使用してファームウェアをア

ップグレードします。 

2. ソフトウェアの更新 

ソフトウエアの更新をクリックし、その後、メッセージが表示

されたらアップグレード-「アップグレード」をクリックします。 

 

 

3. ファームウェアファイルのアップグレード 

a)  技術エンジニアに最新のファームウェアを依頼し、それを

USB にコピーします。例として、以下に 2.9.5.5 ファームウェア

バージョンがあります。 

 

 

b) USBをタブレットに接続し、その後、ファームウェアファイ

ルをタブレットのルートディレクトリにコピーします。 
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c) PA-3 ファームウェアのローカルアップグレードをクリックし、

ルートディレクトリに移動してファームウェアの binファイルを

選択してアップグレードします。 

 

4. ファームウェアのウェブページアップグレード 

a) 技術エンジニアに最新のファームウェアを依頼します。例と

して、以下に 2.9.5.5 ファームウェアバージョンがあります。 

 

 

b) 受信機の WiFiに接続します。WiFiの名前は「GNSS-XXXXXXX」

です。 

c) Google ブラウザを開き、192.168.1.1 を入力し、その後、フ

ァームウェア-ファームウェア アップデートに移動します。 
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d) ファームウェアファイルを選択し、確認をクリックします。

アップデートが完了するのを約 5分待ちます。 

5. ソフトウェアのローカルアップグレード 

a) 技術エンジニアに最新のソフトウェア APK ファイルを依頼し

、それを USBにコピーします。例えば、以下は 3.8.2.10 ソフト

ウェアバージョンです。 
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b)  USBをタブレットに接続し、その後ファイルをタブレット上

のルートディレクトリにコピーし、apk ファイルをクリックして

インストールします。 

 

 

6. モーターのアップデート 

一部のケースでは、モーターファームウェアの更新が必要です

が、モータータイプは CES-T 5.1（PN:4006020035）である必要

があり、CES-T 3.X はもはや更新できません。CES-T5.1 の更新

には 2つの方法があります。 

A. オンラインアップデート 

1) ソフトウェアおよびファームウェアのバージョンは 3.8.2.8-

OS.20230607 および 2.9.9.5T 以上である必要があります。 
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2) 以前のモーターファームウェアを確認し、更新が必要かどう

かを確認します。 

CEST51 は現在のモーターハードウェアのタイプを示しており

、これが最新のハードウェアバージョンです。1.19-1.1 は

CEST51 モーターの現行ファームウェアバージョンが 1.19 で

あることを示していますが、最新のファームウェアバージョ

ン 1.21にアップデートする必要があります。 

また、CEST50 および CEST30 といった以前のバージョンはフ

ァームウェアのアップデートをサポートしていないことに注

意してください。 
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3) 以前のモーターファームウェアを確認し、更新が必要かどう

かを確認します。 

 
 

4) ファームウェアは自動的にアップグレードされます。約5分

間お待ちください。この間、ステアリングホイールに触れな

いでください。損傷を避けるためです。 
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B. ウェブサイトでの更新 

1) 「GNSS-XXXXXXX」という名前のレシーバーのWiFiに接続しま

す。 

2) Google ブラウザを開き、192.168.1.1 と入力し、ファーム

ウェアモーター、ファームウェア アップデートに移動しま

す。モーターファームウェアの更新モジュールがない場合は

、ブラウザのキャッシュをクリアして再度レシーバーのウェ

ブページに入り直してください。 
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3) ファームウェアファイルを選択し、[確認]をクリックします

。 
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4) アップデートが完了するまで約5分お待ちください。 
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5 クイックガイド 

5.1  電源オン 

スイッチを 1回押すと、システムが起動し、緑のライトが点灯し

ます。 

 

5.2 レシーバーの設定と確認 

左上の衛星アイコンをクリックして GNSS 補正設定に入ります。

詳細については 4.2.8 GNSSモードを参照してください。 

 

その後、衛星アイコンを確認し、両方が白色の場合、システム

は使用準備ができています。 
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5.3  作業機の設定 

メインのインターフェースで を クリックして、作業機の設

定に入ります。詳細については、メインのインターフェース - 9 

作業機の設定を参照してください。 

 

5.4 ガイドラインの設定 

メインのインターフェースで をクリックして、ガイドライ

ンの設定に入ります。詳細については「ガイドライン」を参照

してください。 

 

5.5  オートステアリングを開始 

オートステアリングを開始するには、上記の手順を完了したら 

をクリックします。 
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5.6  電源オフ 

ボタンを押すと、緑のライトが消灯し、システムがオフになり

ます。 
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6 メインテナンス 

1. 機器の正常な動作とサービス寿命を確保するために、取扱説

明書に従って機器を使用してください。 

2. システムの主要な部品を分解しないでください。必要な場合

は、CHCNAVのアフターサービス（support@chcnav.com）に連

絡してください。 

3. ユーザーマニュアルの指示に従ってデバイスを使用してくだ

さい。 

4. システムの各ネジ、配線ハーネス、コネクター（コントロー

ラーの固定ネジ、角度センサーの固定ネジ、データケーブル

のコネクターなど）を定期的に確認してください。 

5. モーターを清潔に保ってください。 

6. モーターが使用される環境を維持してください。モーターに

綿布や防塵フィルムなどの材料を巻かないでください。 

7. 作業を開始する前に、トラクターが適切に動作しているか、

カップリングの同心度が標準であるか、ギア伝動の柔軟性が

あるかを確認してください。 

 

 

7 主要ハードウェアの規格 

レシーバー PA-3 

組み込みモジュール 
GNSS Board, GNSS Antenna, Radio Module, 4G module 

and 4G antennas, IMU 
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GNSS ボード 

BDS: B1I/B2I/B3I/B1C/B2a/B2b; GPS: 

L1CA/L2C/L2P(Y)/L5; GLONASS: L1/L2/L3; Galileo: 

E1/E5a/E5b; QZSS: L1/L2/L5; SBAS: L1/L5 

GNSS アンテナ 

Frequency range: GPS L1/L2/L5; 

BDS B1I/B2I/B3I/B1C/B2a/B2b; 

GLONASS L1/L2/L3GALILEO E1/E5a/E5b/E6; 

QZSS L1/L2/L5/L6; IRNSS L5; L-Band 

4G. WIFI(2.4GHz) 

Impedance: 50Ω 

Maximum gain: GNSS 5.5dBi 

WIFI 0.5dBi 

4G 0.5dBi 

Operating voltage: +3.3~+12VDC 

Operating current: s40mA 

Size: L 152mm*W 145mm*H 16.9mm 

Operating temperature: -40°C~+85°C 

精度（RTK） 
Horizontal: ±8mm + 1ppm RMS 

Vertical: ±15 mm + 1 ppm RMS 

チャンネル 1408 

補正フォーマット CMR, RTCM 3.3/3.2/3.1/3.0 

出力 NMEA 0183, up to 10HZ 

周波数 Up to 10Hz 

I/O（入出力） 2*CAN, 2*RS232, Wi-Fi 

４G・LTE モジュール 

4G module (EG25) 

LTE(FDD): B1,B2,B3,B4,B5,B7,B8,B20 

DC-HSPA+/HSPA+/HSPA/UMTS: B1, B2, B5, B8 

 EDGE/GPRS/GSM  850/900/1800/1900MHz 

ラジオモジュール 

Built-in Rx Radio 

410-470MHZ 

TT450S/Transparent/CHC/SATEL 3AS 

IMU モジュール 

Size: 14.5*17*3.7mm 

Weight: 2g 

Operating temperature: -40℃ ~ 85℃ 

Power supply: 3.3V 

Gyroscope accuracy: 3.0 °/h zero bias stability 

0.04/s zero bias repeatability 

0.05 °/s output noise 

Acceleration accuracy: 30ug zero bias stability 
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1mg zero bias repeatability 

0.7mg output noise 

Heading angle accuracy: ±2.5° 

Roll and pitch angle: ±0.3/0.8° 

電源供給 （9-36）V DC 

寸法 220*205*60mm 

重量 1.5Kg 

材料 PC+PBT, ADC12 

動作温度 -25℃~＋70℃ 

保存温度 -40℃~+85℃ 

防水 IP67 

耐衝撃性 

5-10Hz: +5 dB/oct; 

10-75Hz: 0.10m²/s3(0.00104 g2/Hz) 

75-100Hz: -5 dB/oct 

Total root mean square acceleration: 7.8Grms 

ステアリングホイ

ール 
CES-T 

モータータイプ Torque Motor  

標準トルク 7.5N.m 

ピークトルク >18N.m 

最大回転数 180RPM 

標準回転数 120RPM 

標準電流 15A 

ピーク電流 38A 

I/O（入出力） 1*CAN 

電源供給 （9-32）V DC 

モーターの寸法 165mm× 80.5mm 

重量 ≤5.5Kg 

ステアリングホイール

の寸法 
D: 410mm 

材料 WCB, PU，AL 

動作温度 -20℃~＋70℃ 

保存温度 -40℃~+85℃ 
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防水 IP65 

耐衝撃性 

5-10Hz: +5 dB/oct; 

10-75Hz: 0.10m²/s3(0.00104 g2/Hz) 

75-100Hz: -5 dB/oct 

Total root mean square acceleration: 7.8Grms 

タブレット CB-H10 
CPU quad-core, 1.8 GHz 

メモリ 
2G RAM 

16G ROM 

スクリーン 10.1 inch 

解像度 1024*600 

画面タイプ Capacitive Touch Screen 

明るさ 750nits 

I/O（入出力） 2*CAN, 2*RS232, camera input*2 

通信 

4G: EG25;  

WIFI/BT: AW-NM372SM  

2.4GHz WIFI, IEEE 802.11 b/g/n; BT 4.0, BLE 

USB 2.0*1 

電源供給 (9-36) V DC 

ボタン 1* Power, 3*Button 

寸法 281*181*42mm 

材料 PC 

動作温度 -20℃~+70℃  

保存温度 -40℃~+85℃ 

防水 IP65 

耐衝撃性 MIL-STD-810G 

ホイール角度セン

サー 
GASensor 

タイプ Gyroscope Sensor 

電源供給 9-36V 

測定範囲 100deg/s 

分解能比率 0.02°/s 

ノイズ 0.1°/s RMS 
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ランダムウォーク 0.4°/√h 

帯域幅 22Hz 

I/O（入出力） CAN 

材料 ADC12 

動作温度 -25℃～+75℃ 

保存温度 -40℃～+85℃ 

防水 IP67 

リアカメラ F23A220 
解像度 1280x720 pixels 

視野角 120° 

タブレット 4G アン

テナ 
QC400SI 

周波数範囲（MHz） 450-470 

帯域幅 20 

偏波 Vertical 

利得（dBi） 3.6 

インピーダンス（Ω） 50 

VSWR 電圧立ち返り比 ≤3 

最大出力（W） 100 

長さ（cm） 45 

コネクタ TNC male 

ケーブルの長さ（cm） 50 

重量（kg） 0.15 

許容風速（km/h） 120 

Mounting Magnetic mount 
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