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แนวทางปฏิบัติเพ่ือความปลอดภัย 
・ ผู้ปฏิบตัิงานควรมีใบอนุญาตขับข่ีส าหรับการใช้เครื่องจักรกลการเกษตรและปฏิบัตติามกฎหมายและข้อบังคับในท้องถิ่นเกี่ยวกับการขับข่ียานพาหนะในฟารม์อย่างเคร่งครัด 
・ จ าเป็นต้องท าการฝึกอบรมผูป้ฏิบัติงานให้เสร็จสิ้นก่อนใช้ผลิตภัณฑ์นี้ ห้ามใช้งานโดยไม่ได้รับอนญุาตจนกว่าจะฝึกอบรมเสร็จสิ้น 
・ ตรวจสอบให้แน่ใจว่ายานพาหนะในฟาร์มท างานได้ดีและหลีกเลี่ยงการรบกวนความถี่สญัญาณกอ่นใช้งาน 
・ ตรวจสอบและให้แน่ใจว่าอุปกรณ์อยู่ในสถานะ RTK ก่อนใช้งาน มิฉะนั้นจะไม่สามารถใช้งานได ้
・ขณะวางแผนเส้นทาง สิ่งส าคญัคือต้องพิจารณาระยะห่างระหวา่งยานพาหนะและขอบเขตของพื้นที่ปฏิบัติงาน รวมถึงเขตป่า ก าหนดระยะห่างท่ีปลอดภัยจากขอบเขตของพื้นที่ปฏิบัติงาน 
・ ตรวจสอบให้แน่ใจว่าคอนโซลติดแน่นกับด้านบนของยานพาหนะเพื่อให้สัญญาณเสถยีร 
・ ตรวจสอบให้แน่ใจว่าไมม่ีสิ่งใดกีดขวางเสาอากาศขณะใช้คอนโซล มิฉะนั้นอาจท างานไม่ถูกต้อง 
・ หากสัญญาณ RTK อ่อน สามารถควบคุมยานพาหนะกลบัคืนโหมดขับเครื่อนด้วยมือได้ทันที 
・ ผู้ขับข่ีไมค่วรขึ้นหรือลงจากยานพาหนะระหว่างการท างานอัตโนมัติ 
・ ในระหว่างการขับขี่อัตโนมัติ ผู้ขับข่ีควรมองไปข้างหน้าเพื่อระบสุิ่งกีดขวางและอันตรายที่อาจเกดิขึ้น เตรียมพร้อมที่จะควบคมุรถอีกครั้งเมื่อเข้าใกลจุ้ดหมายปลายทาง หากรถออกนอกเส้นทางที่ 
       วางแผนไว้ ให้เหยียบเบรกและหยดุการท างานทันที 
・ ก่อนใช้การขับขี่อัตโนมัติในการลากจูง ขอแนะน าให้เริ่มต้นด้วยการขับขี่ด้วยตนเองเพื่อประหยดัทรัพยากรและให้แน่ใจว่าการท างานปลอดภัย 
・ ในระหว่างการวางแผนเส้นทางโดยใช้โหมดเส้น AB ในทางปฏิบัติ โปรดท าเครื่องหมายจุดต่างๆ ตามรูปร่างของสนามเพื่อเพิv่ประสิทธิภาพการใช้ที่ดิน 
・ ห้ามขับรถขณะง่วง ดื่มแอลกอฮอล์ หรืออยู่ในสภาพจิตใจไมส่มบรูณ์ เพื่อป้องกันอุบัติเหต ุ
・ ท าความคุ้นเคยกับสภาพแวดล้อมในการขับข่ี ซึ่งควรอยู่ห่างจากสิ่งกีดขวางและฝูงชน และไม่มีสภาพที่เป็นอันตราย 
・ ควรรักษาระยะห่างระหว่างสนามปฏิบัติการและสถานีฐานไว้ภายใน 20 กม.  
・ อยู่ให้ห่างจากเครื่องขณะที่เครื่องก าลังท างาน ห้ามสัมผสัมอเตอร์ที่หมุนด้วยร่างกายหรือส่วนประกอบอ่ืนๆ 
・เก็บผลิตภัณฑ์ใหห้่างจากความร้อนเพื่อหลีกเลี่ยงความเสียหายต่ออุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์และส่วนประกอบอ่ืนๆ 
・ ห้ามสมัผสัสปไลน์ใต้ส่วนกลางของพวงมาลัย ด้วยส่วนใด ๆ ของร่างกายหรือสิ่งของอื่น ๆ เพื่อป้องกันการบาดเจ็บและความเสียหายต่ออุปกรณ์ 
・"พารามิเตอร์ของยานพาหนะ" ที่อ้างถึงในที่น้ีเป็นเพียงตัวอย่างเพื่อช่วยให้คุณเข้าใจอย่างถ่องแท้ถึงวิธีการใช้งานผลิตภัณฑ์แลtต าแหน่งท่ีสามารถใช้ได้ ไม่ใช่ข้อมูลอ้างอิงภายใต้เงื่อนไขจริง  
        คุณควรตรวจสอบและระบุพารามิเตอร์ตามเง่ือนไขและข้อก าหนดเฉพาะของผู้ใช้งาน 
  
 

 
 
 
 



2 | P a g e  
 

ค าแนะน า 
ชุดแผงควบคุมระบบขับเคลื่อนอัตโนมัติ XAG APC2 AutoPilot (ต่อไปนี้จะเรียกว่า "APC2") ใช้ได้กับรถแทรกเตอร์และรถปลูกข้าวหลากหลายรุ่น ช่วยให้สามารถช่วยเหลือในการขับข่ี ด้วยการน าทาง
ของเคลือข่าย RTK ที่มีความแม่นย าสูง และการท างานท่ีก าหนดเวลาและวัดปริมาณได้ ชุดแผงควบคุมระบบขับเคลื่อนอตัโนมตัิตอบสนองต่อการเปลี่ยนแปลงแบบไดนามิกบนดินและพืชผลได้อย่าง
แม่นย า ด้วยการเชื่อมต่อกับสมารท์โฟนหรือแท็บเลต็ ท าให้ควบคุมรถได้ง่ายขึ้นมาก ช่วยบรรเทาความเมื่อยล้าของผู้ควบคุม นอกจากนี้ ยังสามารถควบคมุอุปกรณ์ลากจูงได้โดยอัตโนมัติ เพื่อด าเนินการ
ทางการเกษตรได้อย่างแม่นย า รวมถึงการเตรียมดิน การเพาะปลูก และโดยบันทึกการท างานจะเช่ือมต่อแบบเรียลไทม์กับระบบเกษตรอัจฉริยะ XAG ท าสร้างความคุ้มคา่ในการท างาน 
 

รายการสินค้า  
เมื่อแกะกล่อง โปรดดูว่ามีรายการต่อไปนี้ครบถ้วนหรือไม่ หากมีรายการใดหายไป โปรดตดิต่อตัวแทนจ าหน่ายของคุณ 
  

        
      ชุดควบคุม     พวงมาลัย                         มอเตอร ์
           X 1         X 1                 X 1 
 
 

                
         ขายึด            อุปกรณ์จับยึดมอเตอร ์              แพ็คสกร ู
          X 1        X 1       X 1 
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ส่วนประกอบหลกั 
ชุดควบคุม 

 

     
 
 
⚠ เมื่อติดตั้งซิมการด์ โปรดตรวจสอบให้แน่ใจว่าไดร้ะบุทิศทางที่ถูกต้อง (โดยให้หน้าสมัผสัโลหะหันขึน้ด้านบนและมุมตัดหันเข้าด้านใน) เมื่อติดตั้งฝาครอบตัวบ่งช้ีกลับเขา้ที่ โปรดตรวจสอบให้แน่ใจว่า
ปะเก็นยางอยู่ในต าแหน่งที่ถูกต้อง 
⚠ หลังจากเปิดเครื่องแล้ว ให้เชื่อมต่อกับ "XAG AutoPilot" ในรายละเอียดอุปกรณ์ ให้แตะ "COMM" - "Current Card No." - "SIM 2"  
        
 

เสาอากาศ Wi-Fi 

ขายดึ 

ช่องใสซ่ิมการด์ 

พอรต์ Type-C 

พอรต์ควบคมุ 1/C1 

อินเตอรเ์น็ต/พอรต์ ETH 

มมุมองดา้นหลงั 

 พอรต์เช่ือมตอ่เสาอากาศภายนอก เสาอากาศ Wi-Fi 

⚠ หมายเหตุ 
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พวงมาลัย 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

พวงมาลยั 
ฝาครอบพวงมาลยั 

มอเตอร ์
ไฟระบสุถานะ 

แคลมป์แกนหมนุ 

คนัโยกขวา 

คนัโยกซา้ย 

กลอ่งตอ่สาย 

น็อตปรบัระดบัการจบัยดึมอเตอร ์

สายไฟมอเตอร ์

สายควบคมุ 1/C1 
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การติดตั้ง    
การติดตั้งอุปกรณ์จับยึดมอเตอร์ 
ขั้นตอน: 
① ยึดแคลมปด์้วยสลักเกลียวหกเหลี่ยม M10*100 และน็อต M10 
② ประกอบตัวยึดรูปตัว L เข้ากับน็อต M10 สองตัว แล้วขันตัวยึดให้แน่น 
③ ปรับแต่ละช้ินส่วนเพื่อประกอบตัวยึดมอเตอร์เบื้องต้นให้เสร็จเรยีบร้อย 
 
 
 ⚠ เพื่อป้องกันไม่ให้สลักเกลยีวคลายตัวในระหว่างใช้งาน ขอแนะน าให้ทาน้ ายากันคลายตัวลงบนน็อต M10 จ านวนสามตัวของสลักเกลียวปรับระดับความสูงก่อนการตดิตั้ง 
 
 
 
 
 
 
 

           
 
 
   
 
   ①            ②                                                                                                 ③                  
                                                                               

 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

⚠หมายเหต ุ
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การติดตั้งมอเตอร์ 
ขั้นตอน: 
① ยึดอะแดปเตอรส์ไปน์ เข้ากับมอเตอรด์้วยสกรู M4*20 จ านวน 6 ตัว 
② ยึดตัวจับยดึมอเตอร์เข้ากับมอเตอร์ด้วยสกรู M6*12 จ านวน 2 ตัว 
③ ยึดมอเตอร์ (โดยให้คันโยกด้านซ้ายและขวาหันไปทางที่น่ังคนขับ) เข้ากับแกนมอเตอร์ของรถโดยใช้สกรูที่มากับพวงมาลัยรถ จากน้ันขันแคลมป์แกนอีกอันเข้ากับแกนอย่างหลวมๆ ด้วยสลักเกลียว 
M6*120 จ านวน 2 ตัวและน็อต M6 จ านวน 2 ตัว 
④ ขันแต่ละส่วนให้แน่นเมื่อทุกอย่างจัดต าแหน่งอย่างถูกต้อง 
 
 
 ⚠ โปรดถอดพวงมาลัยเดิมของเครื่องจักรกลออกก่อนติดตั้ง 
 ⚠ ร่องฟันเฟืองของแกนพวงมาลัยจะแตกต่างกันไปขึ้นอยู่กับรุ่นของเครื่องจักรกล และผู้ใช้งานจะต้องระบุขนาดอะแดปเตอร์สไปน์ที่เขา้กับรุ่นของเครื่องจักรกลให้ชัดเจน 
 
 

           
 
  ①     ②        ③                 ④ 
 
 
[1]: อะแดปเตอร์สไปน์ไม่รวมอยู่ในรายการสินค้า รุ่นอะแดปเตอรส์ไปน์ที่แสดงในคู่มือมไีว้เพื่อใช้เป็นข้อมูลอ้างอิงเท่านั้น โปรดดูสินค้าจริงเพื่อการตดิตั้ง 
 
 
 

ทิศทางดา้นหนา้ของยานพาหนะ 

⚠ หมายเหตุ 

อะแดปเตอร์สไปน์ 
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เพิ่มเติม 
หากมีร่องฟันเฟืองแกนพวงมาลัยยานพาหนะที่เหมาะสมกับอะแดปเตอรส์ไปน์ คณุสามารถขอรับไดด้ว้ยวิธีต่อไปนี้: 
ขั้นตอน: 
① รวบรวมขนาดทีส่อดคล้องกันเกลียวของเพลาพวงมาลัยและอะแดปเตอรส์ไปน์ โดยเริ่มจากใช้เวอร์เนียคาลิเปอร์ ใช้ในการวัดเสน้ผา่นศูนย์กลางภายนอกของเพลาพวงมาลัยของเคร่ืองจักรกล
การเกษตร 
② หลังจากถอดพวงมาลัยของเครื่องจักรกลการเกษตรออกแล้ว ให้ใช้เวอร์เนียร์คาลิเปอรเ์พื่อวัดแกนพวงมาลัยขนาดเส้นผ่านศนูย์กลางภายนอกของร่องฟันภายในพวงมาลัย 
③ นับจ านวนฟันเฟืองและสร้างแบบ และส่งไปยังตัวแทนจ าหน่ายในพ้ืนท่ี ด าเนินการสร้างอะแดปเตอร์สไปน์ท่ีสอดคล้องกัน 
 
 
 
 

        
 

       ①       ②      ③                
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

ต าแหนน่งการวดั 

ท่ีถูกตอ้ง 
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การติดตั้งพวงมาลัย 
ขั้นตอน: 
① ถอดฝาครอบพวงมาลยัออก 
② ยึดพวงมาลัยเข้ากับมอเตอรด์ว้ยสกรู M4*20 จ านวน 6 ตัว 
③ ปิดฝาครอบพวงมาลัยให้แน่น 
 
 
  
 
 

             
 
  ①                 ②             ③ 
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การติดตั้งคอลโซลตัวควบคุมระบบพวงมาลัยอัตโนมัติ 
ขั้นตอน: 
① ยึดขายึดเข้ากับโครงหลักด้วยสกรู M6*12 จ านวน 4 ตัว 
② ลอกกาวท่ีติดไวด้้านหลังขายึดออก แล้วยึดโครงหลักเข้ากับแนวแกนกลางของตัวรถ (เครื่องหมายลูกศรบนโครงหลักจะชี้ไปทีส่่วนหวัของตัวรถ) 
 
 
⚠ เส้นกึ่งกลางวัดตามความกว้างของยานพาหนะ 
⚠ จ าเป็นต้องยึดโครงหลักให้อยู่ในต าแหน่งที่ไม่กีดขวาง     
 

      

   ①               ② 

 

 

 

 

 

 

 

แผน่กาว 

ทิศดา้นหนา้ของยานพาหนะ 

เครื่องหมาย 
ลูกศร 

⚠ หมายเหตุ 
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ค าแนะในการติดตั้งคอลโซลตัวควบคุม  
1. ติดตั้งระบบขับเคลื่อนอัตโนมตัโิดยให้เครื่องหมายลูกศรชีไ้ปในทิศทางของเดียวกับเครื่องจักรการเกษตร 
2. ต้องวางหลัก บนแกนกึ่งกลางของเครื่องจักรกลการเกษตรอย่างแม่นย า เส้น   กึ่งกลางของความ   กว้างของตัวเครื่องเครื่องจักรกลการเกษตร 
3. ไม่ควรมสีิ่งกีดขวางหรือมตี าแหน่งสูงกว่าแนวการติดตั้งตัวควบคุม  
4. ส าหรับเครื่องจักรกลการเกษตรที่สั่นอย่างรุนแรงขณะขับข่ีสามารถใช้สกรูยึดแผ่นเพลตของคอนโซลตัวควบคุมบนหลังคายานพาหนะ 
5. สายเช่ือมต่อของเมนเฟรมตัวควบคุม ให้ติดตั้งอย่างดีทีสุ่ด (คณุสามารถใช้สายรัด รดัสายเคเบลิไว้ท่ีแขนหรือเสาของยานพาหนะ) เมื่อท าการยึด ให้เว้นระยะย่นสายเคเบิลไว้ท่ีปลายเกลียว และอย่าขัน
ให้แน่นเพราะจะช่วยป้องกันรถไมใ่ห้สั่นขณะขับข่ีได้อย่างมีประสิทธิภาพ ซึ่งอาจส่งผลให้หน้าสมัผสัสายเคเบลิไม่ดีและส่งผลต่อประสิทธิภาพของระบบขับเคลื่อนอัตโนมตั ิ

ค าแนะน า 
สามารถใช้จุดอ้างอิงการรางวัดเพือ่ก าหนดจุดกึ่งกลางรถแทรกเตอรจ์ากต าแหน่งการยดึสกรูของหลังคารถแทรกเตอร์หรือเสาร์หลังคาของรถแทรกเตอร ์

  

⚠ ไม่มีค าแนะน าเกีย่วกับต าแหน่งการติดตั้งของคอลโซลควบคุมให้มแีนวขนานของยานพาหนะหรือแนวขนานกลางเพลาล้อหลัง (ในกรณีติดตั้งบนรถแทรกเตอร)์ ทีซ่ึ่งอาจท าให้สัญญาณดาวเทียมของ
เฟรมตัวควบคมุอ่อนลง และสามารถปรับแก้ภายหลัง 

การหาแนวกึ่งกลางรถแทรกเตอร์และก าหนดจุดอ้างอิงในการติดต้ัง 

 

       

 

 

⚠ หมายเหตุ 

  ต าแหน่งแนะน าในการติดตั้ง 

มุมมองด้านบนหลังคาของยานพาหนะ 

◉                                    ◉ 

 ◉                                    ◉ 

 

◉                                    ◉ 

 

◉                                    ◉ 

 

การก าหนดต าแหน่ง
การติดตั้งจากจุดวัด
อ้างอิงบนหลังคารถ
แทรกเตอร์ อาทิเช่น 
ต าแหน่งน็อตจับยึด
หลังคา 

มุมมองด้านบนหลังของยานพาหนะ มุมมองด้านบนหน้าของยานพาหนะ 

◉                                     

 

การก าหนดแนวของ
การติดตั้งจากจุดอา้งอิง
จากเพลาเครื่องจักรกล
การเกษตร(เพลาพีทีโอ) 
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คู่มือการเดินสายไฟ 
ต่อสายไฟของมอเตอร์เข้ากบัพอรต์ที่เหมาะสมบนเมนเฟรมและแบตเตอรี่ของรถยนต์ตามที่แสดงในภาพด้านล่าง 
 
 
⚠ ก่อนท่ีจะเช่ือมต่อพลังงาน ก่อนอ่ืนให้ยืนยันขั้วบวกและขั้วลบของแบตเตอรี่เครื่องจักรกลการเกษตร และสวิตช์แบตเตอรี่ปดิอยู่ 
⚠  เพื่อป้องกันความเสี่ยงของการลัดวงจรและไฟไหมเ้มื่อเช่ือมต่อแบตเตอรีจ่ าเป็นต้องท าถอดปลั๊ก "ฟิวส์" บนสายเคเบิล รอจนกระทั่งการเดินสายไฟเสร็จสิ้น จากนั้นจึงติดตั้งฟิวส์อีกครั้ง 
⚠ ล าดับการเดินสายไฟคือ: ขั้วต่อสีแดงจะต่อเข้ากับข้ัวบวกของแบตเตอรี่ ส่วนข้ัวต่อสดี าจะต่อเข้ากบัขั้วลบ และเชื่อมต่อข้ัวบวกก่อนแล้วจึงต่อขั้วลบ 
⚠ ตรวจสอบให้แน่ใจว่าไมม่ีสนมิหรือฝุ่นบนพ้ืนผิวการเช่ือมต่อสายไฟรอและขันสกรูให้แน่นพร้อมๆ กัน 
⚠ หลังจากเชื่อมต่อแบตเตอรี่และยืนยันว่าการต่อวงจรสายไฟถูกต้องแล้ว ให้เสียบฟิวส์ 
 
 

 
 
[1]: แบตเตอรีร่ถจ าลองมีไว้เพื่อใช้เป็นข้อมูลอ้างอิงเท่านั้น โปรดดูสนิค้าจริงขณะเดินสายไฟ 
 
 
 

สายควบคุม 1/C1 

สายไฟมอเตอร์ แบตเตอรีย่านพาหนะ 

ตวัควบคมุการท างาน 

ช่องเสียบสายควบคุม 1/C1 

 

⚠ หมายเหตุ 
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คู่มือการเดินสายไฟแบตเตอรี่ 
ปฏิบัติตามค าแนะน าต่อไปนีเ้พื่อตอ่สายแบตเตอรี่ของยานพาหนะฟาร์ม 

จ านวนแบตเตอรี ่ วิธีการต่อสายไฟ ค าอธิบาย 

 
 

แบตเตอรีเ่ดี่ยว 
 
 

 

 ถูกต้อง 

 
 

แบตเตอรีคู่ ่
 
 
 

 

 ถูกต้อง 

 

 ถูกต้อง 

 

 ผิด 

 



13 | P a g e  
 

วิธีใช้งาน 
ดาวน์โหลดแอป "XAG AutoPilot" 
 
 ⚠ แอปพลิเคชั่น "XAG AutoPilot " เหมาะส าหรับสมาร์ทโฟนหรอืแท็บเล็ตที่ใช้ Android 7.0 ขึ้นไปเท่านั้น 

 

 
สแกนรหสั QR ด้านบนด้วยสมารท์โฟนหรือแท็บเลต็ Android ของคุณเพื่อดาวน์โหลด / ตดิตั้ง "XAG AutoPilot" 

 
ล าดับการเปิดใช้งาน APC2 AutoPilot 
การเปิดใช้งานใช้ APC2 เป็นครั้งแรก โปรดท าตามขั้นตอนด้านลา่งเพื่อเปิดใช้งานใน "XAG AutoPilot" 
1. เปิด "XAG AutoPilot" ลงทะเบียนด้วยหมายเลขโทรศัพท์มือถือของคุณ และเข้าสู่ระบบบัญชีของคุณ 
2. ไปท่ีหน้าจอหลัก แตะ "ศูนย์ส่วนบุคคล" - "อุปกรณ์ของฉัน" ท่ีมุมขวาบน เลือก "คอนโซล AutoPilot" แล้วแตะ "เพิ่มอุปกรณ์" 
3. สแกนรหัส QR บนการ์ดเปดิใช้งาน 
4. ตั้งช่ืออุปกรณ์แล้วแตะ "ตกลง" เพื่อเสร็จสิ้นการเพิ่มอุปกรณ ์
การเชื่อมต่อ APC2 
1. เปิดคอนโซลและกดคันโยกทั้งสองบนมอเตอร์เป็นเวลา 2 วินาทีจนกว่าไฟแสดงสถานะจะเปลีย่นเปน็สีเขียวทึบ เปิดใช้งานบลูทูธบนโทรศัพท์ของคุณ 
2. ไปท่ีหน้าจอหลักของแอปแล้วแตะ "เชื่อมต่อ" 
3. หากนี่เป็นครั้งแรกที่คณุเชื่อมตอ่อุปกรณ์ ให้ท าตามค าแนะน าของแอปเพื่อให้สิทธ์ิบลูทูธและปรับการตั้งค่าท่ีเกี่ยวข้อง  
4. รอจนกว่าการเช่ือมต่อจะส าเร็จ แล้วคุณจะเห็นสถานะของอุปกรณ ์
 
 
 
 

⚠ หมายเหตุ 
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หน้าจอแอปพลิเคช่ัน 
หน้าจอหลัก (หน้าจอหลัก) 
 
 
 

 
 
 

                                                     หมายเลขซีเรียล: หมายเลขซีเรยีลของ AutoPilot Console ปัจจุบัน   ดาวเทียม: จ านวนดาวเทียมปัจจบุัน 
                                                       สัญญาณ: สถานะเครือข่ายปัจจุบัน     รายการแผนทีภ่าคสนาม: แตะเพื่อเข้าสู่หน้าจอการจัดการภาคสนาม 
                                                       ต าแหน่ง: สถานะต าแหน่ง RTK ปัจจุบัน     บันทึก: แตะเพื่อดูบันทึกการท างานของยานพาหนะ 
                                                       รายละเอียดอุปกรณ์: แตะเพื่อเข้าสูห่น้าจอรายละเอียดอุปกรณ ์  หน้าจอการท างาน: แตะเพื่อเข้าสูห่น้าจอการตั้งค่าการท างาน 
                                                       เวอร์ชัน: เวอร์ชันแอปปัจจุบัน      ศูนย์ส่วนบุคคล: แตะเพื่อเข้าสู่หนา้จอศูนย์ส่วนบุคคล 
 
 
 
 
 
 

หมายเลขซีเรียล 

สญัญาณเครือข่ายอินเทอร์เน็ตของAPC2 

ต าแหน่ง 
รายละเอียดอุปกรณ์ 

เวอร์ชนั ดาวเทียม รายการแผนท่ีภาคสนาม บนัทึก 

ศูนยข์อ้มูลส่วนบุคคล 

เขา้สูห้นา้จอการท างาน 
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หน้าจอรายละเอียดอุปกรณ์ 
ไปท่ีหน้าจอหลักแล้วแตะ "รายละเอียดอุปกรณ์ (Device Details)" เพื่อเข้าสู่หน้าจอรายละเอียดอุปกรณ ์
 

 
 

 
 
                                                 ยานพาหนะ: แตะเพื่อเข้าสู่หน้าจอการจัดการยานพาหนะ    เกี่ยวกับอุปกรณ์: แตะเพื่อดรูายละเอียดของคอนโซล AutoPilot 
                                                 อุปกรณ์ภายนอก: แตะเพือ่เข้าสู่หน้าจอรายการอุปกรณภ์ายนอก   เฟิร์มแวร์: แตะเพื่อเข้าสู่หน้าจออัปเดตเฟริ์มแวร ์
                                                 การก าหนดค่า: แตะเพื่อเข้าสู่หน้าจอการก าหนดค่าหรือการสอบเทียบอุปกรณ ์ มอเตอร์: แตะเพื่อเข้าสู่หน้าจอสถานะมอเตอร ์
                                                 ปัดเพ่ือดูเพ่ิมเติม: ปัดไปทางซ้ายและเลือก "เกี่ยวกับอุปกรณ"์ เพื่อดู   การวางต าแหน่ง: แตะเพื่อเข้าสู่หน้าจอสถานะการวางต าแหน่ง 
                                                                        รายละเอียดเพิ่มเติมเกี่ยวกับคอนโซล คณุยังสามารถแตะ "             การสื่อสาร: แตะเพื่อเข้าสู่หน้าจอสถานะการสื่อสาร 
                                                                        ปุ่มบันทึกการเตือนภยั" บนหน้าจอบันทึกการเตือนภยัได้อีกด้วย 
 
 
 
 
    

ยานพาหนะ 

อุปกรณ์ภายนอก 

การก าหนดอุปกรณ์ 

เก่ียวกบัอุปกรณ์ 

ปัดเพ่ือดูเพ่ิมเติม 

การส่ือสาร การวางต าแหน่ง มอเตอร์ เฟิร์มแวร์ 
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หน้าจอการท างาน 
หลังจากตั้งค่าพารามิเตอร์การท างานแล้ว ให้แตะ "เข้าสู่การท างาน (Enter Operation)" เพื่อเข้าสู่หนา้จอการท างาน 
 
 

 
 

 
 
                                               ความกว้าง/ระยะห่าง: แตะเพื่อตั้งค่าความกว้าง/ระยะหา่ง  ความช่วยเหลือ: แตะเพื่อตดิต่อฝา่ยบริการลูกค้า  
                                               การปรับเทียบระยะห่าง: แตะเพื่อปรับเทียบระยะห่าง                        เริ่มค าร้องขอความช่วยเหลือจากระยะไกล และรีเซ็ตทิศทาง 
                                               การต้ังค่าการท างาน: แตะเพื่อตั้งค่าเส้นทางแปล    รายละเอียด: แตะเพื่อดูรายละเอียดอุปกรณ ์
                                                                                 การกลับรถแบบอินเตอรเ์ลซ    พ้ืนที่การท างาน: พื้นที่ท่ีรถวิ่งเสร็จแล้ว 
                                                                                 และการท างานร่วมกัน   ความเร็วแบบเรียลไทม์: ความเรว็ปัจจุบันของรถ 
                                              สิ้นสุดการท างาน: แตะเพือ่สิ้นสุดการท างานปัจจุบัน    
                                              เปิดใช้งานระบบน าร่องอัตโนมัติ: แตะเพื่อเปิดใช้งานระบบอัตโนมัต ิ
 
 
 
 
 

ความเร็วแบบเรียลไทม ์

การตั้งค่าการท างาน 

ความกวา้ง/ระยะห่าง 

การปรับเทียบระยะห่าง 

ส้ินสุดการท างาน 

พ้ืนท่ีการท างาน 

เปิดใชง้านระบบอตัโนมติั 

รายละเอียด 

ความช่วยเหลือ 
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รายละเอียดการใช้งาน APC2 AutoPilot 
การเปิดใช้งานและเพ่ิมอุปกรณ์  
ขั้นตอน: 
① เปิด "XAG Autopilot" ลงทะเบียนด้วยหมายเลขโทรศัพท์มือถือของคุณ และเข้าสู่ระบบบัญชีของคุณ 
 
 
 

⚠ ในครั้งแรกที่คุณลงทะเบียน จะต้องลงทะเบียนด้วยหมายเลขโทรศัพท์มือถือของผู้ใช้โดยรับรหสัผ่านยืนยันทาง SMS และคุณต้องสรา้งรหัสผ่านเพื่อใช้ยืนยันการเข้าสู่ระบบ หากต้องการเข้าสู่ระบบ
แอป โทรศัพท์มือถือคุณจะต้องสามารถเข้าใช้งานอินเทอร์เน็ตไดต้ามปกต ิ
⚠ การเข้าสู่แอป XAG Autopilot มีสองวิธีดังนี;้ หมายเลขบัญชี (เบอร์โทรศัพย ์TH66+) และรหสัผา่น หรือ หมายเลขบัญชี (เบอรโ์ทรศัพย์ TH66+) และรับรหสัผ่านยนืยันทาง SMS 
 

 
1. เข้าสู่แอป XAG Autopilot ด้วยหมายเลขบัญชีและรับรหัสผ่านยืนยนัทาง SMS 

 

 
2. เข้าสู่แอป XAG Autopilot ด้วยหมายเลขบัญชี และรหสัผ่าน 

 
 
 
 
 

 

⚠ หมายเหตุ 
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② ไปท่ีหน้าจอหลัก แตะ "ศูนย์สว่นบุคคล (Personal Center)" และเลือก "อุปกรณ์ของฉัน (My devices)" ที่มุมขวาบน เลือก "คอนโซล Autopilot Console" แล้วแตะ "เพิ่มอุปกรณ ์(Add a 
Device)" 
 
 

                 
   
       
      

③ สแกนรหสั QR บนการ์ดเปิดใช้งานหรือQR บนพวงมาลัย และ ตั้งช่ืออุปกรณ์แล้วแตะ "ตกลง" เพือ่เสร็จสิ้นการเพิ่มอุปกรณ ์
 

                                    
     สแกนรหัส QR หรือกรอกเลข S/N ผลิตภัณฑ์ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

หนา้จอหลกั 

ศูนยส่์วนบุคคล 

หนา้จอขอมูลส่วน

บุคคล 
เพ่ิมอุปกรณ์ 
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การเชื่อมต่อ XAG Autopilot app. กับ APC2  
ขั้นตอน: 
① เปิดระบบพวงมาลัยอัตโนมัตโิดยกดคันโยกทั้งสองบนมอเตอร์เปน็เวลา 2 วินาทีจนกว่าไฟแสดงสถานะจะเปลี่ยนเป็นสีเขยีวทึบเพื่อเปิดระบบอตัโนมตัิและ เปิดใช้งานบลูทูธบนโทรศัพท์ของคุณ 
② ไปท่ีหน้าจอหลักของแอปแล้วแตะ "เชื่อมต่อ (Reconnect)" 
③ คลิกท่ีอุปกรณ์ทีต่้องการเช่ือมต่อ จากนั้นข้อความแจ้งจะปรากฏขึ้นเพื่อดูว่าคุณจ าเป็นต้องจับคู่อุปกรณ์หรือไม่  
④ คลิก “จับคู่ (Pair)”และปฏิบตัิตามข้อความแจ้งที่ป๊อปอัปเพื่อท าการจับคู่ให้เสร็จสิ้น แล้วคุณจะเห็นสถานะของอุปกรณ ์
 
 
⚠  การปิดเครื่อง: ใช้วิธีเดียวกันกบัการเปิดเครื่อง กดแป้นท้ังสองคา้งไว้เป็นเวลาสองวินาที เมื่อไฟดับ ให้ปล่อยปุ่มเหล่านั้นเพื่อปิดระบบอัตโนมัต ิ
⚠ หากแอปขอเปิดบลูทูธในโทรศพัท์ของคุณ โปรดเลือก “อนุญาต” 
 

                       
                                                                   
 ①                                                                          ②                                                       
    
 

                  
 

                                                                                   ③                                                                                                                                          ④ 

 
 

⚠ หมายเหตุ 

ไฟระบุสถานะการท างาน 

แป้นสวิสต ์  



20 | P a g e  
 

เพ่ิมเติม สีของไฟระบุสถานะการท างานของระบบพวงมาลัยบังคับทิศทางอัตโนมัติ 

สีของไฟ ความถี่การกระพริบ สถานะการท างาน 

สีเขียว 

แฟลชช้า ปกติ สถานะท างาน 

เปิดอยู่เสมอ ปกติ สถานะสแตนดบ์าย 

สีฟ้า 

แฟลชช้า ความผิดปกติในการสื่อสารระหว่างพวงมาลัยและคอลโซล 

เปิดอยู่เสมอ ความผิดปกติของพวงมาลัย (กระแสไฟเกิน, แรงดันไฟเกิน, แรงดันไฟตก, อุณหภมูิเกิน ฯลฯ) 

สีเหลือง 

แฟลชช้า ค าเตือนสถานะการท างาน 

เปิดอยู่เสมอ ค าเตือน อยู่ในสถานะสแตนด์บาย 

สีแดง 

แฟลชช้า ไม่สามารถเข้า RTK ได ้

เปิดอยู่เสมอ สถานะฉุกเฉิน (จะท าให้งานไมส่ามารถเริ่มได้หรืองานหยดุชะงัก) 

ขาว / ฟ้าอ่อน 

แฟลชช้า อยู่ระหว่างการอัพเกรดเฟริ์มแวร ์

เปิดอยู่เสมอ เวอร์ช่ันเฟิร์มแวรผ์ิดปกต,ิ กระพรบิอีกครั้ง: แอพพลิเคชั่นก าลังสตาร์ท 

ไม่มีแสง - พวงมาลัยมีแรงดันไฟฟ้าต่ าเกินไป 
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การแชร์อุปกรณ์ให้กับบัญชีผู้ใช้งานอื่นและถ่ายโอนบัญชีผู้ใช้งาน 
หลังจากการเปิดใช้งานส าเร็จ ข้อมูลระบบอัตโนมัติจะแสดงในรายการอุปกรณ์และเป็นเจ้าของบัญชีและสิทธิในทรัพยส์ินระบบอัตโนมัตโิดยสมบรณู์แล้ว หากคุณต้องการโอนสิทธิ์ผู้ใช้ (ผู้ใช้งาน) ให้แก่
ผู้อื่น คุณสามารถคลิกเพื่อด าเนินการในแอปพลิเคชั่น XAG Autopilots ไดด้ังต่อไปนี ้
ขั้นตอน: 
① เปิดแอป "XAG Autopilot" บนหน้าจอหลัก แตะที่  "ศูนย์ข้อมูลส่วนบุคคล (Personal Center)" แตะที ่"อุปกรณ์ของฉัน (My devices)"   เลือกอุปกรณ์ที่ต้องการถา่ยโอนผู้ใช้งาน  
② คลิก ผู้ใช้ “ผู้ใช้งาน (User)” เปิด QR ในศูนย์ข้อมูลส่วนบุคคล (Personal Center) ของผู้รับและสแกนนามบัตรรหสั QR ของผู้รับ   
③  เจ้าของอุปกรณ์สามารถก าหนดระยะเวลาการยมื (คุณสามารถเลือกจ านวนวันหรือการกู้ยืมถาวรที่สอดคล้องกัน) → คลิก ตกลง (OK) เพื่อยืนยันการยมืสิทธ์ิการใช้งาน 
นอกจากน้ี เจ้าของบัญชีสามารถขยายระยะเวลาการยืมโดยคลิกท่ีปุม่ “(Extend sharing duration)” และยกเลิกการยมืได้ตลอดเวลาโดยคลิกท่ีปุ่ม “(Stop sharing)” 
 

      
 
 

   
 
    
 
 
 
 
                                                                 ①                    ②                                                ③    
 
 

⚠  เจ้าของระบบอัตโนมัติเป็นศูนย์รวมของสิทธิในทรัพย์สินในระบบขับเคลื่อนอัตโนมัติ โดยทั่วไป แนะน าให้ถือครองโดยบริษัท 
⚠ เมื่อเปิดใช้งาน เจ้าของสามารถเปิดใช้งานและจะถูกผกูมัดกับผูใ้ช้โดยอัตโนมัต ิแต่ผู้ใช้เป็นผู้ด าเนินการระบบอัตโนมัตไิดเ้พียงรายเดียว ซึ่งโดยปกติแล้วจะเป็นผู้ควบคุมเครื่องจักรทางการเกษตรเท่านัน้
ที่สามารถเชื่อมต่อกับระบบอัตโนมัติได้ 
⚠ ในกรณีโอนเจ้าของบัญชีๆ ต้องป้อนรหัสผ่านของบัญชี ของเจ้าของอุปกรณ์ปัจจุบันและยืนยันก่อนท าการโอน หลังจากการถ่ายโอนสิทธิ์เสร็จสิ้น ระบบจะไม่มีผลจนกว่าจะปิดและเปิดระบบอัตโนมัติ
อีกครั้ง  
 

⚠ หมายเหตุ 

หน้าจอ XAG Autopilot app. เจ้าของอุปกรณ ์

หน้าจอ XAG Autopilot app. เจ้าของอุปกรณ ์

หน้าจอ XAG Autopilot app. เจ้าของอุปกรณ ์

หน้าจอ XAG Autopilot app. ผู้ใช้งานอุปกรณ ์

หน้าจอ XAG Autopilot app. เจ้าของอุปกรณ ์

หน้าจอ XAG Autopilot app. เจ้าของอุปกรณ ์

เลือกจ ำนวนวัน 

กำรยืมอุปกรณ ์



22 | P a g e  
 

การเชื่อมต่อเครือข่ายสัญญาณดาวเทียม  
โหมดการเชื่อมต่อ (RTK) 
การเช่ือมต่อปกตติ้องเป็นไปตามขอ้ก าหนดต่อไปนี้: 

สถานีฐานคลาวด์                      สถานีฐานเคลื่อนที ่

                สถานีฐาน Cors                        สถานีฐาน VRS 

                โหมดดาวเทียม  

 
 
⚠   สัญญาณเครือข่ายต้องเป็นสีเขียวเท่าน้ัน 
⚠   สถานะการวางต าแหน่งคือ RTK หรือ PPP  
     สถานะ 2D 3D Single และ Float เป็นสถานะท่ีผิดปกติทั้งคู่ 
⚠  จ านวนดาวเทียมจะต้องมี 16 ดวงข้ึนไปจึงจะสามารถปฏิบัติงานด้วยเครือข่าย RTK (28) หรือจ านวนดาวเทียมทีสู่งกว่าบ่งช้ีต าแหน่งที่ด ี
 
โหมดดาวเทียม (PPP)        
การใช้โหมด PPP: ในกรณีที่ไม่มสีญัญาณ 4G เลย โดยทีร่ะบบอัตโนมัติจะเข้าสู่โหมดดาวเทียมโดยอัตโนมัต ิเวลาในการเข้าสู่โหมดดาวเทียมนั้นเป็นเวลาโดยประมาณใช้เวลา 10-20 นาที 
 
 
⚠ ในโหมดดาวเทียม ความแม่นย าของต าแหน่งคือ 10 ถึง 20 เซนตเิมตร 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

สถานะต าแหน่ง 

⚠ หมายเหตุ 

⚠ หมายเหตุ 
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การเชื่อมต่อสัญญาณในโหมด RTK 
ขั้นตอน: 
① เปิดแอป "XAG Autopilot" บนหน้าจอหลัก แตะที่  “รายละเอียดอุปกรณ์ (Device Details)" แตะที ่"ต าแหน่ง (Positioning)"   เลือก “เชื่อมต่อกับสถานีฐานคลาวด์(Connect to cloud base 
station)”  
② คลิก “สถานีท่ีต้องการ (Preferred station)” และเลือกอสถานี้ท่ีต้องการ และข้อมลูสะถานะสถานีการเชืองต่อสัญญาณจะปรากฏในหน้ารายละเอียดอุปกรณ์ (Device Details)" ในส่วนของ 
"ต าแหน่ง (Positioning)"    

           
① 

 

 

     
      ② 

 

 
⚠   ผู้ใช้งานสามารถเลอกการเชื่อมต่อแบบสถานีฐานเคลื่อนที่ หรือ สถานีฐาน Cors เพื่อรับสญัญาณเครือข่ายต าแหน่งจากดาวเทียม 
 
 
 
 
 
 
 

⚠ หมายเหตุ 
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การอัปเดตเฟิร์มแวร์ 
โปรดตรวจสอบให้แน่ใจว่าเฟิร์มแวร์เป็นเวอร์ชันลา่สดุก่อนใช้งาน หากหน้าจอหลักแสดงข้อความว่า "เวอร์ชันเฟิร์มแวร์เกา่เกินไป" 
①  เปิด "XAG Autopilot" ไปท่ีหน้าจอหลัก แล้วแตะ "รายละเอียดอุปกรณ์ (Device Details)" เพื่อเข้าสู่หน้าจอรายละเอียดอุปกรณ ์
②  เลือก "เฟิรม์แวร์" บนหน้าจอ "รายละเอียดอุปกรณ์" เพื่อเข้าสู่หน้าจอการอัปเดตเฟิรม์แวร์ แตะ "อัปเดตด้วยการแตะเพียงครั้งเดียว (One-tap update)" เพื่ออัปเดตเฟิร์มแวรเ์ป็นเวอร์ชันลา่สุด เมื่อ
การถ่ายโอนเสร็จสิ้น ให้รสีตาร์ท APC2 ตามค าแนะน าหรือกลับไปที่หน้าจอหลัก แล้วรอให้การอัปเดตเสร็จสิ้น 
 
 
⚠  โดยทั่วไประบบจะแจ้งเตือนของเฟิร์มแวร์ใหม ่
⚠  โปรดติดต่อตัวแทนจ าหน่ายเพือ่ตรวจสอบความถูกต้องของเฟิร์มแวร์ก่อนกดอัพเดท 
 

     
                 ①                                                    ②  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
   
 
 
 
 

⚠ หมายเหตุ 
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การสร้างยานพาหนะ 
พารามิเตอร์ส าคัญในหน้าจอการจดัการเครื่องจักรกลการเกษตร 
① แก้ไขช่ือเครื่องจักรกลการเกษตร 
② แก้ไขพารามิเตอร์เครื่องจักรกลการเกษตร 
③ อัปโหลดข้อมลูเครื่องจักรกลการเกษตรปัจจุบันและการก าหนดค่าพารามิเตอร์ที่เกี่ยวข้องไปยังคลาวด์และบันทึกไว้ 
④ สร้างข้อมูลเครื่องจักรกลการเกษตรใหม ่
⑤ เปิดรายการเครื่องจักรกลการเกษตรบนคลาวด์ ซึ่งคุณสามารถดาวน์โหลดและแกไ้ขข้อมูลเครื่องจกัรกลการเกษตรทีม่ีอยู่ได้ 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

4 
TRACTOR 01 

2 

3

  
1 

5 
1 
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การสร้างยานพาหนะ/กรอกข้อมูลยานพาหนะใน XAG Autopilots 
การเพิ่มข้อมลูของยานพาหนะส าหรับการด าเนินงาน 
ค าแนะน า 
1.ตรวจสอบให้แน่ใจว่าได้ตดิตั้งระบบขับเคลื่อนอัตโนมัติบนยานพาหนะเครื่องจักรกลการเกษตรในลกัษณะที่ได้มาตรฐาน  
2.กรอกพารามิเตอร์เครื่องจักรกลการเกษตรอย่างถูกต้อง หน่วย: เซนติเมตร 
3.ในการติดตั้งที่จุดกึ่งกลางยานพาหนะ ควรเลือก "No Offset"; 
4. [การติดตั้งเสาอากาศภายนอก] เลือก [ติดตั้ง/ไม่ได้ติดตั้ง] โดยขึ้นอยู่กับว่ามีการตดิตั้งเสาอากาศรองจริงหรือไม่ 
ขั้นตอน: 
① เปิดแอป "XAG Autopilot" และกดที่ "รายละเอียดอุปกรณ์ (Device Details)" เพื่อเข้าสู่หน้าจอรายละเอียดอุปกรณ์ บนหน้าจอรายละเอยีดอุปกรณ์ กดที่ "ยานพาหนะ (Vehicle)" เพื่อเข้าสู่
หน้าจอการจัดการยานพาหนะ 
② กดที่ "ยานพาหนะใหม่ (New vehicle)" มุมบนขวาของหน้าจอ เพื่อเข้าสู่หน้าจอการแก้ไขข้อมลูยานพาหนะ ป้อนพารามเิตอร์ทั้งหมดของยานพาหนะ และป้อนช่ือยานพาหนะหลังจากนั้น แตะที่ 
"บันทึก (Save)" ที่มุมขวาบนเพื่อบันทึก 
③ หลังจากสรา้งยานพาหนะแล้ว ยานพาหนะและข้อมูลของยานพาหนะจะปรากฏบนหนา้จอ "ยานพาหนะ (Vehicle)" หากต้องการแก้ไขพารามเิตอร์ของยานพาหนะ สามารถกดที่ "พารามิเตอร์ 
(Parameter)" หลังจากแก้ไขเสรจ็สิ้น แตะที่ "บันทึก (Save)" ที่มุมขวาบนเพื่อบันทึก 
④  ในหน้าการจัดการเครื่องจักรกลการเกษตร คลิก [อัปโหลดไปยงัคลาวด์] เพื่ออัปโหลดและบันทึกพารามิเตอร์การก าหนดค่าที่ใช้ในปัจจุบันไปยังคลาวด์ ซึ่งอ านวยความสะดวกในการใช้พารามเิตอร์
ซ้ าและไม่จ าเป็นต้องท าการการสอบเทียบท่ีซ้ าซ้อน หลังจากอัพโหลดส าเรจ็ หน้าต่างป๊อปอัปจะปรากฏขึ้น 
 

                             
                                                      ①                                                                        

                  ②            ③ 
 

 

 

 

 
                                    ④       
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ค าแนะน าในการวัดและก าหนดคา่พารามิเตอร์: 
ค าแนะน าในการวัดพารามเิตอร์ในการสร้างยานพาหนะในกรณี รถแทรกเตอร ์

1. ต าแหน่ง A ระยะห่างระหว่างฐานล้อหน้าและฐานล้อหลังของเครื่องจักรกลการเกษตร  
โดยสามารถวัดได้จากจุดกึ่งกลางเพลาล้อหน้าถึงจุดกึ่งกลางเพลาล้อหลัง 

2. ต าแหน่ง B ความสูงของคอลโซลถงึพื้น สามารถวัดได้จากเส้นกึ่งกลางของคอลโซลถึงพื้น 
 
 
 
 
 

 
3.  ต าแหน่ง C ความกว้างของฐานล้อหน้า สามารถวัดได้จากเส้นกึ่งกลางล้อยางของเครื่องจักรกลการเกษตร 

 
 
 

 
 
 

4. ต าแหน่ง D ความกว้างของฐานล้อหลัง สามารถวัดได้จากเส้นกึ่งกลางล้อยางของเครื่องจักรกลการเกษตร 
 
 
 
 
 
 

5. ต าแหน่ง E ระยะห่างระหว่างฐานล้อหน้าและคอลโซล สามารถวัดได้จาก 
การใช้ดิ่งจากต าแหน่งจุดกึ่งกลางของคอลโซลและวัดระยะจากจากจุดกึ่งกลางเพลาล้อหน้าถึงเส้นการดิ่ง 
 

    
 
  

 
 

 
◉ 

เคร่ืองหมาย 

    ลูกศร 

ต าแหน่ง A 

ต า
แห

น่ง
 B

 

ต าแหน่ง C 

ต าแหน่ง D 

 เคร่ืองหมาย 

    ลูกศร 

ใชก้ารดิ่งเพื่อช่วยใน
การวัดระยะหา่ง ◉ 

ต าแหน่ง E 
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การโหลดเครื่องจักรกลการเกษตรจากคลาวด์ 
การโหลดเครื่องจักรการเกษตรบนคลาวด์มาใช้งาน 
ขั้นตอน: 
① ในหน้าจอการจัดการเครื่องจักรกลการเกษตร คลิก [เครื่องจักรกลการเกษตรแบบคลาวด์] ท่ีมมุขวาบนเพื่อดูไฟล์ที่อัปโหลดและถูกบนัทึกภายใต้บัญชีนี้ 
ข้อมูลเครื่องจักรกลการเกษตรในระบบคลาวด์ (จัดเรียงตามวันและเวลาอัปโหลดตามค่าเริ่มต้น)  
② แตะที่ [น าเข้าและใช้งาน] น าเข้าพารามิเตอร์เครื่องจักรการเกษตรแทนท่ีพารามเิตอรเ์ครื่องจักรการเกษตรที่มีอยู่ส าหรับการด าเนินงาน (พารามิเตอร์การก าหนดค่าขั้นสูงจะถูกแทนท่ีด้วยด้วยกัน) 
 

            

                          ① 
 
⚠ ปุ่มลบสามารถลบพารามิเตอร์เครื่องจักรกลการเกษตรได ้
⚠ โปรดตรวจสอบรายละเอียดพารามิเตอร์ของเครื่องจักรกลการเกษตรว่าถูกต้องหรือไม่ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 ⚠ หมายเหตุ 
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การสอบเทียบและการเรียนรู้ด้วยตนเองของระบบขับเคลื่อนอัตโนมัติ 
หากต้องการรับคา่ความคลาดเคลือ่นที่เกิดขึ้นระหว่างการติดตั้ง และข้อมูลบางอย่างท่ีไมส่ามารถรับได้จากการวัดจริง (เช่น อัตราส่วนการส่งก าลังของมอเตอร์ ปัจจัยความล่าช้าในโค้ง ฯลฯ)  
อุปกรณ์ที่ตดิตั้งเป็นครั้งแรกต้องการสอบเทียบเพื่อให้ระบบขับเคลื่อนอัตโนมัติเรียนรู้ด้วยตนเองก่อนใช้งาน 
ค าแนะน า: 
1. จอดรถในท่ีโล่งและราบเรียบหรือพื้นดินแข็ง จากน้ันปรับพวงมาลัยให้ตรง 
2. สตาร์ทรถและค่อยๆขับไปข้างหน้าโดยที่ปล่อยพวงมาลยัให้เป็นอิสระ แล้วจึงแตะที่ "เริม่การเรียนรู้ด้วยตนเอง (Start self-leaning)"  
3. จากนั้น APC2 จะเริม่การเรียนรู้การควบคมุรถและใช้ระบบอัตโนมัติด้วยตนเอง กระบวนการนี้จะใช้เวลาสักระยะหนึ่ง เมื่อกระบวนการเสร็จสิ้น ให้หยุดรถและรอให้การประมวลผลข้อมลูเสร็จสิ้น 
 
 
⚠ ยานพาหนะที่เพิ่มและบันทึกครั้งแรกจะถูกตั้งค่าเป็นค่าเริ่มต้นของการสอบเทียบอุปกรณ ์
⚠ ก่อนการสอบเทียบ(Calibration) APC2 โปรดตรวจสอบให้แน่ใจว่าอยู่ในโหมด RTK มิฉะนั้นจะไมส่ามารถปรับเทียบได ้
⚠ หลังจากเริ่มการเรียนรู้ด้วยตัวเองแล้ว ห้ามเครื่องจักรกลการเกษตรย้อนกลับหรือการศึกษาด้วยตนเองล้มเหลวในระหว่างด าเนินการ จะท าให้ทิศทางที่บันทึกโดยระบบอัตโนมัติจะผดิผลาด ซึ่งจะท า
ให้แอปเครื่องจักรกลการเกษตรแสดงข้อความ "การปรบัเทียบเสาอากาศเดี่ยวล้มเหลว" และคุณต้องรสีตาร์ทระบบอัตโนมตัิและตรวจสอบให้แน่ใจว่าเครื่องจักรกลการเกษตรขับเคลื่อนไปข้างหน้าและ
ท าการศึกษาด้วยตนเองอีกครั้งซ้ าจนกว่าจะประสบความส าเร็จ 
⚠ การสอบเทียบเทียบโหมดนีจ้ะปรากฏขึ้นเฉพาะเมื่อ "ไมไ่ดต้ิดตั้งเสาอากาศรอง" หากติดตั้งเสาอากาศรองแล้ว คุณสามารถข้ามขั้นตอนนี้ได้ 
⚠ การด าเนินการเรียนรู้ด้วยตนเองให้ส าเร็จเพียงครั้งเดยีวหลังจากการติดตั้งและพารามเิตอร์เครื่องจักรกลการเกษตรเสร็จ ไม่จ าเป็นต้องสอบเทียบซ้ า อย่างไรก็ตาม หากพบว่าการขับไมต่รงในระหว่าง
การสอบเทียบครั้งแรก คณุสามารถเรียนรูด้้วยตนเองได้อีกครั้งได ้
 
ขั้นตอน: 
① เปิดแอป "XAG AutoPilot" บนหน้าจอหลัก แตะที่ "รายละเอยีดอุปกรณ์ (Device Details)" บนหน้าจอรายละเอียดอุปกรณ์ แตะที่ "การสอบเทียบ (Calibration)" จากนั้นเลือก "การเรยีนรู้ด้วย
ตนเอง (Start self-leaning)" หลงัจากเริ่มการเรยีนรู้ด้วยตนเองใหท้ าตามค าแนะน าที่ปรากฎบนหน้าจอ  
 
 

    
      ① 

  
 
 

⚠ หมายเหตุ 
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② ตรวจสอบให้แน่ใจว่ายานพาหนะที่จะสอบเทยีบเป็นยานพาหนะที่ติดตั้งและเพิ่มพารามิเตอร์เครื่องจักรกลการเกษตรในแอฟพลิเคชั่น XAG Autopilot เสร็จสิ้นแล้ว เมือ่เริ่มการเรียนรู้ด้วยตนเองคุณ
จะต้องขับไปข้างหน้า 5-10 เมตรและรักษาความเร็วยานพาหนะใหค้งที่ตามความเร็วที่ต้องการจนกวา่แถบความคืบหน้าสีเขียวจะหมด และหน้าต่างป๊อปอัปความส าเร็จในการเรยีนรู้ด้วยตนเองจะ
ปรากฏขึ้น จากน้ันคลิก "ฉันเข้าใจแล้ว (Got it)" เพื่อเสร็จสิ้นการเรยีนรู้ด้วยตนเอง                             

     
② 

 
การสอบเทียบเสาอากาศ (ไม่จ าเป็น) 
หากคุณเลือกที่จะตดิตั้งเสาอากาศรอง คุณต้องท าการปรบัเทียบเสาอากาศก่อนหลังจากการติดตั้งเสรจ็สิ้น จากนั้นจึงเรยีนรู้ด้วยตนเองอีกครั้ง เลือก [การปรับเทียบเสาอากาศ] ในอินเทอร์เฟซการสอบ
เทียบและการดีบักเพื่อเข้าสู่อินเทอร์เฟซการด าเนินการสอบเทียบ ปฏิบัติตามข้อความแจ้งอินเทอรเ์ฟซของแอป XAG AutoPilot ค่อยๆ ด าเนินการสอบเทียบให้เสร็จสิน้ 
 
 

⚠ ต้องท าการปรับเทียบเสาอากาศบนพ้ืนซีเมนตเ์รียบ/พื้นโคลนแข็งเพื่อให้ได้ผลลัพธ์ที่ดีท่ีสุด 
⚠ ในการจัดการเครื่องจักรกลการเกษตร การติดตั้งและแกไ้ขเสาอากาศภายนอกจะต้องเสร็จสิ้นในเสาอากาศรอง 
⚠ หากรถแทรกเตอร์เดินทางด้วยความเร็วต่ า (น้อยกว่า 0.5 กม./ชม.) หรือหากคณุต้องการหลีกเลี่ยงการปรับเทียบเสาอากาศเดีย่ว คณุสามารถเลือกตดิตั้งเสาอากาศรองได้ 
 

      
          
 
 
 
 

  

⚠ หมายเหตุ 
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การสร้างเส้นการท างานอ้างอิง 
การท างานของเส้นการท างานอ้างอิงแบ่งออกเป็น 2 โหมด ได้แก่ การท างานของเส้นตรง AB และการท างานแบบเส้นโค้ง ผู้ใช้จะต้องท าเครื่องหมายเส้นอ้างอิงในพื้นที่การท างาน ก่อนการเริ่มท างาน 
หลังจากการสร้างเส้นอ้างอิงและจากเปิดใช้งานโหมดอตัโนมตัิแล้ว รถจะเริม่การท างานตามเส้นอ้างอิงที่ท าเครื่องหมายไว้ในพ้ืนท่ีการท างานได ้
 
  
⚠ การท างานของเส้นการท างานอ้างอิงแบบเส้นตรง AB Line และการท างานแบบเส้นโค้ง จะไม่มีจดุสิ้นสุดของเส้นการท างานอ้างอิงและไม่ปรากฎเส้นขอบแปลงหรือเสน้สิ้นสุดการท างาน แตผู่้ใช้งาน
ยังสามารถเลีย้วแบบอัตโนมตัิได ้
⚠ เครื่องหมายเส้นการท างานแบบเส้นตรง AB ในพื้นที่การท างานสามารถท าไดด้ังนี้ 1.ท าเครื่องหมายด้วยยานพาหนะ (Make by Vehicle) 2.ท าเครื่องหมายด้วยเครือ่งมือท าแผนที่ (Make by 
Mapping Instrument)  3.ท าเครื่องหมายบนแผนท่ี HD (Make by HD map) 4.การเลือกจดุในแผนท่ี (Pick Point in Field) (รายละเอียดในหัวข้อการสร้างแผนที่) 
 

   

 
การก าหนดเส้นการท างานอ้างอิงแบบเส้นตรง AB 

ขั้นตอน: 
① เปิดแอป "XAG AutoPilot" และแตะที่ "เข้าสู่การด าเนินงาน (Enter Operation)" บนหน้าจอหลกั และ เลือกโหมดการ "เส้นตรง AB Line" และแตะที่ "เส้น AB ใหม(่New AB Line)"  (หรือเลือก
เส้นทางส าหรับการท างานจาก "รายการเส้นทาง (Route List)") 
 

     
       
 
 
 
  
   

 
 
 
 
 
  

① 

 

⚠ หมายเหต ุ
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② เลือกวิธี ส าหรับสรา้งเส้นการท างานอ้างอิง  
(ตัวอย่างท่ี 1 ใช้การสร้างเส้นอ้างอิงโดยยานพาหนะ โดยขับเคลื่อนเครื่องจักรกลการเกษตไปทางด้านหน้า เพ่ือท าเครื่องหมายจุด AและB ระบบอัตโนมัติจะปรากฏเครื่องหมายต าแหน่ง) 
(ตัวอย่างท่ี 2 การก าหนดจุดด้วยแผนความละเอียดสูง (HD map) จ าเป็นต้องมีข้อมูลแผนท่ีที่มีความละเอียดสูงเพื่อรับรองความถูกต้องของการก าหนดจุด โดยจ าเป็นต้องกดเครื่องหมาย[HD]ทุกครั้ง     
และให้ใช้ต าแหน่งของเคอร์เซอร์เพื่อท าเครื่องหมายจดุ AB คุณสามารถลากเพื่อวางเคอร์เซอร์กากบาทไปยังจุดที่ต้องการบนแผนท่ี)  
เมื่อก าหนดจดุเสร็จสิ้น ให้กด “บนัทึก (SAVE)” เพื่อบันทึกเส้นการท างานอ้างอิง 

    
                              ② 

③ หลังจากบันทึกเส้นการท างานอ้างอิงแบบเส้นตรง จะปรากฎหนา้จอการท างาน ในหน้าจอน้ี ให้ตั้งค่าพารามิเตอร์ของอุปกรณ์ที่ใช้งานร่วมกับรถแทรกเตอรเ์ช่น ความกว้าง และระยะห่าง จากนั้น 
แอปพลิเคชั่น XAG autopilot จะสร้างเส้นน าทางการท างานโดยอตัโนมัต ิ

   
                 ③ 

④หลังจากบันทึกค่าพารามิเตอรข์องอุปกรณ์ที่ใช้งานร่วมกับรถแทรกเตอร์แล้ว แตะที่ "เริ่ม (Start)" จากนั้นยานพาหนะจะเข้าสู่โหมดอัตโนมัติและเข้าสู่เส้นทางที่ใกล้กบัต าแหน่งมากที่สดุโดยอัตโนมัติ 

   
④                  

ตัวอย่างท่ี 1 ตัวอย่างท่ี 2 
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⚠ เส้นตรงอ้างอิงจะต้องถูกก าหนดโดยการท าเครื่องหมายสองจุด (AB) จากนั้นระบบอัตโนมัตจิะเช่ือมต่อสองจุดนี ้เพื่อสร้างเส้นตรง  
⚠ เพื่อให้มั่นใจถึงความแม่นย าของการจุด แอพจะจ ากัดระยะห่างระหว่างจุด A และ B ให้มากกว่า 5 เมตร 
⚠"ความกว้าง" หมายถึงความกว้างในการใช้งานจริงของเครื่องมือการเกษตร ตัวอย่างเช่น ความกว้างคอืระยะหา่งระหว่างจุดกึ่งกลางของรูเมล็ดดา้นซ้ายสุดและด้านขวาสุดของเครื่องมือการเกษตร 
⚠"ระยะห่างแถว" หมายถึงระยะห่างระหว่างแถวท างานท่ีอยู่ติดกัน จากตัวอย่าง ระยะห่างของแถวคือระยะหา่งระหว่างจุดศูนย์กลางรูเมล็ดที่ใกล้ทีสุ่ดของแถวท างานท่ีอยู่ติดกัน 
⚠ เส้นท่ีใกล้กับเครื่องจักรกลการเกษตรมากที่สดุจะแสดงเป็นสีน้ าเงนิบนแอป และเส้นอ่ืนๆ จะแสดงเป็นสีเทา 
⚠ แอปพลิเคช่ันจะแสดง 5 บรรทดัที่ใกล้ที่สุดแบบเรียลไทม์ตามต าแหน่งแบบเรียลไทม์ของเครื่องจักรกลการเกษตร 
⚠ เส้นตรงอ้างอิงที่สร้างขึ้นเส้นของจุด AB คือหมายเลข 0 จ านวนเสน้อ่ืนๆ หมายเลขจะเพิ่มขึ้นทีละเสน้หรือลบไปทางซ้ายและบวกไปทางขวา 

 
การก าหนดเส้นอ้างอิงการท างานแบบเส้นโค้ง 
ขั้นตอน: 
① เปิดแอป "XAG AutoPilot" และแตะที่ "เข้าสู่การด าเนินงาน (Enter Operation)" บนหน้าจอหลัก 
② เลือก "เส้นโค้ง (Curve)" และแตะที่ "เส้นโค้งใหม ่(Curve)" (หรือเลือกเส้นทางเส้นโค้งที่สร้างไว้แล้วจาก "รายการเส้นทาง(Route List)"  แตะที่ “เริ่ม (Start)” และขับรถไปข้างหน้า ระบบจะบันทึก
เส้นโค้งตามเส้นทางที่รถว่ิง เมื่อการบันทึกเส้นโค้งเสร็จสิ้น ให้แตะที่ "บันทึก" ป้อนช่ือเส้นทางเส้นโค้ง แล้วบันทึก 

 
                                                             ①  

     
 
 

   
   

                                              ② 
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③ หลังจากบันทึกเส้นโค้งการท างานอ้างอิงจะปรากฎหน้าจอการท างานแบบเส้นโค้ง ในหน้าจอน้ีใหต้ั้งค่าพารามเิตอร์ของอุปกรณ์ที่ใช้งานร่วมกับรถแทรกเตอร์เช่น ความกว้าง และระยะห่าง จากนั้น 
แอปพลิเคชั่น XAG autopilot จะสร้างเส้นน าทางการท างานโดยอตัโนมัติ จากนั้น แตะที่ "เริ่ม (Start)" แล้วรถจะเข้าสู่โหมดอัตโนมัตโิดยอัตโนมัติและเข้าสู่เส้นทางที่ใกล้กับต าแหน่งมากท่ีสุด 

 
③ 

การเลือกรูปแบบเส้นโค้ง (Plan type) ในการท างานแบบเส้นโค้ง 
หลังจากบันทึกเส้นโค้งการท างานอ้างอิง คุณสามารถเลือกรูปแบบวธิกีารสรา้งเส้นโดยมีวิธีการวางแผนสองวิธี: การคัดลอกไอโซฟอรม์ และการวางแผนไอโซเมตริก ผู้ใช้จ าเป็นต้องเลือกวิธีการวางแผนท่ี
ต้องการตามสถานการณ์จริง 
ค าแนะน า 
เส้นโค้งรปูแบบเดมิ(Equidistant): การวางแผนที่มีระยะห่างเท่ากัน หมายถึงการมรีะยะห่างเท่ากันระหว่างเส้นทางโค้งในขณะที่เส้นโค้งยังคงรูปร่างเส้นทางที่
คล้ายคลึงกัน ใช้ระยะห่างระหว่างเส้นเป็นช่วงเพื่อคัดลอกและสร้างเส้นโค้งต่อไปในการท างานให้รูปร่างเดียวกัน ตามเส้นประ AB ในภาพด้านขวา  
เส้นโค้งแบบการท าซ้ า (Equiform): การวางแผนที่มีระยะห่างระหว่างเส้นโค้งคลาดเคลือนเล็กน้อย แตก่ารท าซ้ าในรูปร่างของเส้นโค้งจะเหมือนกัน  
 

                      
 
 

 
⚠ “ความกว้าง” หมายถึงความกว้างในการใช้งานจริงของอุปกรณ์ โดยยกตัวอย่างเครื่องปลูก ความกว้างคือระยะห่างระหว่างจุดกึ่งกลางของหลุมปลูกท่ีอยู่ซ้ายสุดและขวาสุดบนอุปกรณ ์
⚠ “ระยะห่าง” หมายถึงระยะห่างระหว่างเส้นทางที่อยู่ตดิกันสองเส้นทาง ตัวอย่างเช่น เครื่องปลูก ระยะห่างคือระยะห่างระหว่างจดุศนูย์กลางของหลุมปลูกท่ีใกล้ที่สดุในเส้นทางที่อยู่ติดกัน 
⚠ พยายามรักษาความเร็วให้คงที่ในระหว่างขั้นตอนการบันทึก และพยายามรักษาความเร็วให้ตรงกันระหว่างการท างาน 
⚠ หลังจากบันทึก คลิก [บันทึก] ที่มุมขวาบนเพื่อบันทึกเส้นโค้งท่ีบันทึกไว้ในปัจจุบันด้วยช่ือท่ีก าหนดเอง 
⚠ หากเส้นโค้งท่ีบันทึกไว้ไมเ่ป็นทีน่่าพอใจ ให้เลือกไม่บันทึกแล้วจึงบันทึกอีกครั้ง 
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การวางแผนเส้นทางด้วยสร้างแผนที่แปลงปฏิบัติงาน 
การก าหนดแปลงปฏิบัติงานมี 2 รูปแบบ คือ การวางแผนเส้นทางแปลงปลูกหรือการวางแผนเส้นทางการปลูกข้าว และ การไถ ระบบจะระบโุหมดการท างานปัจจุบันโดยอัตโนมัตติามประเภทของ
ยานพาหนะที่เชื่อมโยง และจับคูโ่หมดการท างานท่ีสอดคล้องกับสถานการณ์การท างานท่ีแตกต่างกันของผู้ใช้ 
 
การวางแผนเส้นทางการปฏิบัติงานปลูกข้าว 
โปรดตรวจสอบว่าชุดควบคุมรถด านาถูกติดตั้งและสอบเทียบอุปกรณ์บนรถปักด านาเรยีบร้อยแล้ว (ด าเนินการตามคู่มือชุดควบคมุรถปกัด านา) 
ขั้นตอน: 
① เมื่อติดตั้งชุดควบคมุรถปักด านาเรียบร้อยแล้ว ระบบจะแสดงโหมด “การปลูกข้าว” ตามประเภทของรถท่ีเลือกไว้ในการตั้งค่ายานพาหนะ (หน้า26)  
 บนหน้าจอหลัก ให้แตะที่ "เข้าสู่การด าเนินการ (Enter Operation)" และเลือก "การปลูกข้าว (Rice Planting)" คุณสามารถเลือกสร้างแปลงใหม ่
ส าหรับการด าเนินการหรือเลือกแปลงที่สร้างไว้แล้วในรายการแปลง (Field list) ส าหรับการด าเนินงาน 
 

     
① 

② ตั้งค่าพารามิเตอร์ต่างๆ เช่น ความกว้าง ระยะหา่ง ระยะระหว่างเพลากับอุปกรณ์ปลูกข้าวและก าหนดทิศทางการท างาน  
               การตั้งค่าทิศทางการท างานและการท าเครื่องหมายเพือ่ก าหนดทางเส้นทางในพื้นที่แปลง เพื่อให้ APC2 สามารถวางแผนเส้นทางการปลูกข้าวในพ้ืนท่ีปฏิบตังิานหลักและพื้นที่ขอบแปลงได้  
               มีสองวิธีในการตั้งค่าทิศทางการท างาน: "ท าเครื่องหมายด้วยรถ" และ "เลือกจุด" 
                 ท าเคร่ืองหมายด้วยยานพาหนะ: บนหน้าจอการตั้งค่าทิศทางการท างาน (Direction) ให้เลือก "ท าเครื่องหมายตามยานพาหนะ(Mark by Vehicle)" ขับรถไปยังจุดเริ่มต้นของเส้นทาง
การท างาน แล้วแตะที่ "จุด A" บนแอป ขับรถไปยังจุดสิ้นสดุของเส้นทางการท างาน แล้วแตะที่ "จุด B" จากนั้นแตะที่ "ตกลง (OK)" 
                 เลือกจุด: บนหน้าจอการตั้งค่าทิศทางการท างาน(Direction)  ให้เลือก "เลือกจุด (Select Point)" ในพื้นที่ช่องการท างานในแอป ในพ้ืนท่ีพื้นที่ปฏิบัติงานบนแอป ให้แตะเพื่อเลือกจดุ
ขอบเขตสองจุดเพื่อก าหนดทิศทางการท างาน 

     
 

 

 

หรอื 
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③ ตั้งค่าพารามิเตอร์ความกว้างอปุกรณ์ปลูกข้าว ระยะห่างระหว่างแถวปลูกข้าว  
 

   
    
 
④ ตั้งค่าพารามิเตอร์เพิ่มเติม ประกอบด้วยระยะระหว่างเพลากับอปุกรณ์ปลูกข้าว ระยะขอบขอบของเครื่องมือและระยะการกลับรถ หลังจากตั้งค่าพารามิเตอร์เสร็จสิ้นแล้ว ให้แตะ "เริม่" เพื่อเริ่มการ
ปลูกข้าว 
 

     
                                                                    
 
 
 ⚠ การปฏิบัติงานการวางแผนเสน้ทางการปลูกข้าวจะปรากฎขึ้นบนหน้าจอการตั้งค่าการด าเนินงาน เมื่อติดตั้งชุดควบคมุรถด านาและสอบเทียบอุปกรณ์บนรถปักด านาเรียบร้อยแล้ว 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ความกว้างอุปกรณ์ปลูกข้าว ระยะห่างระหว่างแถวปลูกข้าว 
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การวางแผนเส้นทางปฏิบัตงิานด้วยโหมดการไถ 
ระบบพวงมาลยัอัตโนมัติจะแสดงรูปแบบการปฏิบัติงานตามประเภทของยานพาหนะที่เข้าใช้งาน โดยการปฏิบตัิงานการวางแผนเส้นทาง 
การไถจะปรากฎขึ้นบนหน้าจอการตั้งค่าการด าเนินงาน เมื่อเลือกชนิดยานพาพนะคือ แทรกเตอร ์(Tractor) (หน้า26) 

ขั้นตอน: 
①  บนหน้าจอหลัก ให้แตะที่ "เขา้สู่การปฏิบัติงาน(Enter Operation)" และเลือก "ไถพรวน (Harrowing)" 
② คุณเลือกพื้นทีป่ฏิบตัิงานในรายการแปลง (Field list) หรือสามารถเลือกสร้างพื้นที่ปฏิบตัิการใหม ่(New Field) โดยเลือกวิธีการสรา้งแผนที่แปลงปฏิบัติงาน (Select a marking mode)      

   
 
 
 

   
     ①            ② 
③  ตั้งค่าพารามิเตอร์กว้างอุปกรณ์ต่อพวงรถแทรกเตอร์ ระยะระหว่างเพลาล้อหลังรถแทรกเตอร์ถึงกึง่กลางของอุปกรณ์การไถ 

    

      ③ 
 ความกว้างอุปกรณ์ต่อพ่วงรถแทรกเตอร์           ระยะระหว่างเพลาล้อหลังถึงอุปกรณ์ไถ 
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④ เลือกแผนการปฏิบัติงานแบบไถพรวน ให้แตะที ่“แผนการไถ(Harrowing Plan)” ผู้ใช้งานสามารถเลือกแผนการปฏิบตัิงานแบบไถพรวนได้ 2 แบบ คือ การไถพ้ืนท่ีแปลงท้ังหมด(Whole Field 
Harrowing) หรือ ไถแบบแบ่งส่วนของแปลงปฏิบัติงาน (Partition Harrowing) ที่สามารถเลือกพื้นที่ปฏิบัติงานได ้     

      
      ④ 

⑤ ตั้งค่าแผนการไถเพิ่มเติม แตะที ่"การตั้งค่าเพิ่มเตมิ (More Setting)" เพื่อปรับพารามิเตอร์ ความเร็วในเลี้ยว (Turning Speed) ระยะห่างเพ่ือความปลอดภยั(Sefty Clearane) ความกว้างของส่วนท่ี
ทับซ้อนกันของการท างาน (Overlap Width) จ านวนจุดเลี้ยว (Turning Point Count) และเปิดใช้งานการไถอัจฉริยะ(Smart Harrowing) หรือการไถแบบสี่เหลี่ยม(Rectangular Harrowing)  

         
 

         
      ⑤ 

ค ำแนะน ำกำรปรับต้ัง 
1. ความเร็วในเลีย้ว(Turning Speed): ก าหนดความเร็วในการเลีย้ว 7 km/h ขึ้นไปหรือขึ้นอยู่กับความเร็วรถแทรกเตอร ์
2. ระยะห่างเพ่ือความปลอดภัย(Sefty Clearane): หากต้องการไถเติมพื้นที่ให้ก าหนดระยะห่างเท่ากบั 0 
3. จ านวนจุดเลีย้ว(Turning Point Count): พื้นที่ปฏิบัติงานขนาดเล็กให้ก าหนดจดุเลี้ยวให้น้อยที่สุด 
4. การไถอัจฉริยะ(Smart Harrowing) คือ การไถตามรูปทรงของพื้นที่แปลง การไถแบบสีเ่หลีย่ม (Rectangular Harrowing) คือการไถลักษณะสี่เหลี่ยมโดยไมไ่ถตามรูปทรงของพื้นที่แปลง 

แผนการไถพรวนทั้งหมด  แผนการไถพรวนแบบแบ่งส่วน  
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⑥ หลังจากตั้งค่าพารามิเตอร์เสรจ็แล้ว ให้แตะ "เริม่ (Start)" เพื่อเริ่มการไถ 

 
⚠ ในการปฏิบัติงานแบบไถพรวน รถแทรกเตอร์จะต้องอยู่ในกรอบของพื้นที่ปฏิบัติงานท่ีสร้างขึ้น 
⚠ ในการปฏิบัติงานแบบไถพรวน รถแทรกเตอรจ์ะต้องเริ่มต้นการท างานแบบอัติโนมัติทีเ่ส้นน าทางอ้างอิงสีฟ้าก่อนเสมอ 
⚠ "ระยะเพลาถึงคันไถ" หมายถึงระยะห่างระหว่างเพลาล้อหลังและปลายอุปกรณ์ 
⚠ การไถพรวนแบบแบ่งส่วน หมายถึงการแบ่งพื้นที่เป็นพ้ืนท่ีปฏิบัตกิารต่างๆ โดยใช้ยานพาหนะเพื่อท าเครื่องหมายจดุส าหรับแผนการไถพรวนแตล่ะส่วน ขับรถไปยังจดุเริ่มต้นของแนวแบ่งส่วน แล้ว
แตะที่ "จุด A" บนแอป ขับรถไปยงัจุดสิ้นสดุของแนวแบ่งส่วน แล้วแตะที่ "จุด B" หลังจากนั้น แนวแบ่งส่วนจะถูกสร้างขึ้นโดยอัตโนมตัิบนพ้ืนท่ี โดยแบ่งพื้นที่ปฏิบัติการปจัจุบันออกเป็นสองพื้นที่แยกกัน 

 
⑥ 

การวางแผนเส้นทางปฏิบัตงิานด้วยโหมดการหว่าน/การปลูก 
ขั้นตอน: 
①  บนหน้าจอหลัก ให้แตะที่ "เขา้สู่การปฏิบัติงาน(Enter Operation)" และเลือก "การหว่านหรือการปลูกพืช (Seeding)"  และเลือกพื้นทีป่ฏิบัติงานในรายการแปลง (Field list) หรือสามารถเลือก
สร้างพื้นที่ปฏิบัติการใหม ่(New Field) โดยเลือกวิธีการสร้างแผนท่ีแปลงปฏิบัติงาน (Select a marking mode)      
 

     
 
 
   

                  
      ① 

 

⚠ หมายเหต ุ
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การสร้างแผนที่แปลงปฏิบัติงาน 
ก่อนเริ่มด าเนินการจ าเป็นต้องสร้างแผนที่แปลงปฏิบัติการ สามารถเลือกได้ 3 แบบ ดังนี้ 1.ท าเครื่องหมายด้วยยานพาหนะ (Make by Vehicle) 2.ท าเครื่องหมายด้วยเครื่องมือท าแผนที ่(Make by 
Mapping Instrument)  3.ท าเครื่องหมายบนแผนท่ี HD (Make by HD map)  
 
การสร้างแผนที่แปลงปฏิบัติงานโดยการท าเคร่ืองหมายตามยานพาหนะ 
ผู้ใช้สามารถท าตามขั้นตอนต่อไปนี้เพื่อสร้างฟิลด์ปฏิบตัิการโดยใช้ยานพาหนะเพื่อท าเครื่องหมายจดุ 
① เปิดแอป "XAG AutoPilot" แตะที่ "รายการแปลง(Field List)" บนหน้าจอหลักหรือแตะที่ "รายการแปลง (Field List)" ในหน้าจอการปฏิบัติงาน จากนั้นเลือก "New" ที่มุมขวาบนของหน้าจอ  
(เลือกแหล่งการบันทึกข้อมูลแปลงโดยสามารถเลือกบันทึกใน 1.ระบบพวงมาลัยอัติโนมัต (Local Fields) หรือ บันทึกบนคลาวด์ของผู้ให้บริการ Cloud Fields)) 
 

        
   
                                                                   ① 

       

② เลือก "ท าเครื่องหมายตามยานพาหนะ (Mark by Vehicle)" จากนั้น สตาร์ทรถและขับไปยังต าแหน่งขอบเขตของแปลงที่ต้องการ แตะ "เพิ่มจุด (Add Point)" บนแอป เพื่อท าเครื่องหมายจดุ
ขอบเขตของแปลงปฏิบัติงาน ขับต่อไปท่ีจุดขอบเขตอื่นๆ และท าเครื่องหมาย หลังจากท าเครื่องหมายจุดขอบเขตทั้งหมดแล้ว ให้แตะ "ปิดกรอบอัตโนมัติ(Auto Close)" บนแอป ระบบจะสร้างพื้นที่
แปลงปฏิบัติงานโดยอัตโนมัติ   หลังจากท าเครื่องหมายพื้นท่ีปฏิบัตงิานครบตามต้องการแล้ว ให้แตะ "Save" ที่มุมขวาบน กรอกข้อมูลแปลงให้ครบถ้วนแล้วแตะ "OK" เพือ่บันทึกแปลง 

     
      ② 
เพิ่มจุด (Add Point): ก าหนดจุดท าเครื่องหมายจุดขอบเขตของแปลง 
ยกเลิก (Undo): ยกเลิกจุดท าเครื่องหมายจุดขอบเขตของแปลงล่าสุด 
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การสร้างแผนที่แปลงปฏิบัติงานโดยใช้เครื่องมือท าแผนที่  
มีเครื่องมือท าแผนท่ี ได้แก่ XAG XRTK6 Ground Module  
 

⚠ การสร้างแผนที่ด้วยการท าเครือ่งหมายด้วยเครื่องมือท าแผนที ่(Make by Mapping Instrument) และท าเครื่องหมายบนแผนท่ี HD (Make by HD map) สามารถด าเนินการไดโ้ดยไม่จ าเป็นต้อง
เชื่อมต่อกับระบบพวงมาลัยอัตโนมัต ิ
⚠ ในกรณีการสร้างแผนท่ีโดยไมเ่ช่ือมต่อระบบพวงมาลยัอัตโนมัติ จะไมส่ามารถบันทึกข้อมูลการสร้างแปลงบนระบบพวงมาลยัอัติโนมตั (Local Fields)  
⚠ ในกรณีการสร้างแผนท่ีโดยไมเ่ช่ือมต่อระบบพวงมาลยัอัตโนมัติ สามารถบันทึกข้อมูลการสรา้งแปลงบนคลาวด ์(Cloud Fields) 
ขั้นตอน: 
① เปิดแอป "XAG AutoPilot" แตะที่ "รายการแปลง (Field List)" บนหน้าจอหลัก จากนั้นแตะที่ "แปลงใหม ่(New)" ที่มุมขวาบนของหน้าจอรายการแปลง (Field List) เลือก "Mark by Mapping 
Instruments" ในรายการโหมดการท าเครื่องหมาย 
 

     
      ① 
② เปิด XRTK6 และรอสองสามวนิาทีจนกว่าไฟแสดงสถานะท่ีสามจะเปลีย่นจาก "กะพริบช้าๆ สีเขียว"และไฟแสดงสีเขยีวค้าง ซึ่งแสดงว่าพร้อมใช้งานแล้ว จากนั้น เลือกแท่งควบคุมขอบเขตบนแอป 
XAG AutoPilot และกด XRTK6 ค้างไว้ 3 วินาทีเพื่อเข้าสู่โหมดการท าแผนท่ี และไฟสัญญาณที่อยู่ขวาสุดจะสว่างขึ้น 
 

     
② 

 
 
 

⚠ หมายเหต ุ
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③ กด XRTK6 แล้วเลื่อนไปท่ีขอบเขตของแปลงที่ต้องการท าเครื่องหมายจุด แตะ "เพิ่มจุด (Add Point)" บนแอป แล้วท าเครื่องหมายจุดขอบเขตของแปลงการด าเนินการ กด XRTK6 ค้างไว้แล้วเลื่อน
ไปท่ีจุดขอบเขตอื่นๆ แล้วท าเครื่องหมาย หลังจากท าเครื่องหมายจดุขอบเขตท้ังหมดแล้ว ให้แตะ "ปดิกรอบแปลงอัตโนมัติ (Auto Close)" บนแอป จากนั้นระบบจะสร้างฟิลด์โดยอตัโนมตัิ 

     
      ③ 
 
④ หลังจากท าเครื่องหมายพื้นท่ีด าเนินการแล้ว ให้แตะ "บันทึก (Save)" ที่มุมขวาบน กรอกข้อมูลในช่องให้ครบถ้วนแล้วแตะ "ตกลง" เพื่อบันทึกแผนที่แปลงปฏิบัติงาน 

   
      ④ 
 
การสร้างแผนที่แปลงปฏิบัติงานโดยใช้แผนที่ HD 
หลังจากสร้างหรืออิมพอรต์แผนท่ี HD แล้ว คุณสามารถแตะหน้าจอเพื่อท าเครื่องหมายบนแผนท่ี HD และสร้างฟิลด์การท างาน 
① เปิดแอป "XAG AutoPilot" แตะที่ "รายการแปลง (Field list)" บนหน้าจอหลัก หรือแตะทีเ่ข้าสู่หน้าจอการปฏิบตัิงาน "เข้าสู่การปฏิบัติงาน (Enter Operation)" แลแตะที่ "รายการแปลง (Field 
list)"  จากนั้นแตะที่ "ใหม่ (New)" ที่มุมขวาบนของหน้าจอรายการแปลง เลือก "ท าเครื่องหมายบนแผนท่ี HD" ในรายการโหมดการท าเครื่องหมาย 

          

①   

สำมำรถเลือกรำยกำรแปลงในหน้ำจอกำรด ำเนินงำน  

จ ำเป็นต้องเชื่อมต่อ APC2 

หน้ำจอหลัก หน้ำจอกำรปฏิบัติงำน 
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② บนหน้าจอ "ท าเครื่องหมายบนแผนที่ HD (Mark on HD Map)" ให้แตะที่ ที่มุมขวาล่างเพื่อสลับไปยังแผนท่ี HD และแตะที่ "เพ่ิมจดุ (Add Point)" และท าเครื่องหมายจุดขอบเขตของแปลงการ
ท างาน หลังจากท าเครื่องหมายจดุขอบเขตท้ังหมดแล้ว ให้แตะที่"ปดิอัตโนมตัิ" บนแอป จากนั้นระบบจะสร้างฟิลด์โดยอัตโนมัต ิและแตะที่ "บันทึก (Save)" ที่มุมขวาบน และกรอกข้อมลูแปลงให้
ครบถ้วนแล้วแตะที่ "ตกลง" เพื่อบันทึก 

     
              ② 
เพ่ิมเติม 
ก่อนการบึนทึกแผนที่แปลง สามารถเลื่อนจดุขอบเขตของแปลงการท างาน โดยการกดจุดขอบเขตของแปลงการท างานค้าง และเลื่อนจดุไปต าแหน่งที่ต้องการ 
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การแชร์แผนที่การปฏิบัติงาน 
 
⚠ การแชร์แผนท่ีการปฏิบตัิงานสามารถแบ่งบันได้บนหน้าจอหลักหรือในหน้าการปฐิบัติงาน  
⚠ แผนทีไ่ด้รับจากการแชร์ข้อมูลแผนที่ จะแสดงใน แปลงบนคลาวด์ (Cloud Fields) เสมอ 
ขั้นตอน: 
① เปิดแอป "XAG AutoPilot" และแตะที่ "รายการแปลง (Field List)" บนหน้าจอหลัก และเลือกรายการ"แผนที"่ ที่ต้องการแชร์ และแตะ"เพิ่มเติม (More)" จากนั้นเลือก "แชร์แปลง (Share Fields)" 

                             
① 

②  เลือกใส่หมายเลขหรือสแกน QR ของผู้รับ และ เมื่อตรวจสอบความถูกต้องของบัญชีผู้รับแล้ว คลิก “share” 

                       
② 

③   เปิดแอป "XAG AutoPilot" ของผู้รับ และแตะที่ "รายการแปลง (Field List)" และเลือก “แปลงบนคลาวด์ (Cloud Fields)” แผนที่แปลงจากการแชร์จะปรากฏในรายการแรก และเลือกแผนท่ี
แปลง และ คลิก “ใช้งาน (Use)” และ คลิก OK หรือ “Go to Operation”เพื่อไปหน้าปฏิบตัิงาน 

                                    
      ③ 

เปิดแอป "XAG AutoPilot" ของผู้รับ คลิก 
“Personal Center”และเปิดMy QR 

⚠ หมายเหต ุ
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การใช้งานแผนที่แปลงที่ได้รับจากการแชร์แผนที่การปฏิบัติงาน 

 
⚠ แผนที่แปลงจากการแชร์ จะปรากฏขึ้นในรายการแผนที่แปลง “Local Fields” เมื่อ ดาวโหลดแผนท่ีแปลงจาก“ คลาวด์ (Cloud Fields)”เสร็จสิ้นแล้ว 
⚠ การด าเนินงานโดยการสร้างแผนท่ีแปลงใหม่หรือเลือกแผนที่แปลงจากการการแปลง ต้องเลือกโหมดการวางแผนเส้นทางทุกครั้ง 
⚠ โปรดตรวจสอบค่าพารามิเตอรก์่อนก่อนการใช้งานแผนที่แปลงจากการแชร์ เช่น ความกว้างของเครื่องมือหรือเส้นน าทางอ้างอิง 

ขั้นตอน: 
① เปิดแอป "XAG AutoPilot" และแตะทีร่ายการแปลง (Field List)" บนหน้าจอหลัก หรือแตะที ่"เข้าสู่การปฏิบัติงาน (Enter Operation)" และเลือก "รายการแปลงที่ต้องการ (Field List)" และ
เลือกแผนที่แปลง" ใน“Local Fields” ที่ต้องการใช้งาน 

                 

                    ① 

②  หลังจากเลือกรายการ"แผนท่ีแปลง" ใน“Local Fields” ที่ต้องการใช้งาน กดเริ่มการปฏิบัติงานใหม่ และเลือกโหมดการวางแผนเสน้ทาง 
 

   
                     ② 
 
 
 
 
 
 

⚠ หมายเหต ุ

หน้ำจอหลัก 

สำมำรถเลือกรำยกำรแปลงในหน้ำจอกำรด ำเนินงำน  

จ ำเป็นต้องเชื่อมต่อ APC2 

หน้ำจอกำรปฏิบัติงำน 
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การเข้าเส้นน าทางอัตโนมัติของยานพาหนะ 
เมื่อเปิดระบบอัตโนมัติ ใหเ้หยียบคันเร่งแล้วปล่อยให้เครื่องจักรทางการเกษตรเคลื่อนไปข้างหน้า ระบบอัตโนมัตจิะแก้ไขทิศทางโดยอัตโนมัติเพื่อให้เครื่องจักรทางการเกษตรไปท่ีเส้นการน าทางในแผนที่
แผน เส้นสีน้ าเงินที่แสดงบนแอป กระบวนการนีเ้รียกว่า "เส้นเข้า" . 
ค าแนะน า 
1. เครื่องหมายของความสมบูรณข์องการป้อนบรรทัดคือการชดเชยแบบเรียลไทม์บนแอปถึงภายใน 3 ซม. 
2. โดยทั่วไประยะทางที่เครื่องจักรกลการเกษตรเดินทางในระหว่างกระบวนการเข้าแถวคือ 5 ถึง 10 เมตร 
3. ก่อนเข้าสู่เส้น เป็นการดีทีสุ่ดส าหรับรถแทรกเตอร์แบบใช้มือท่ีจะเข้าใกล้เส้นการวางแผนให้มากทีสุ่ด และควรควบคมุมุมระหว่างทศิทางของส่วนหัวของยานพาหนะและทิศทางของเส้นการวางแผน
ภายใน 60° 
4. เมื่อท่ีดินค่อนข้างเล็กหรือไม่อยากเสียระยะทางเข้าเส้นคุณสามารถควบคุมเครื่องจักรการเกษตรให้เข้าเกียร์ถอยและยังเข้าแถวได้หรือเดินหน้าให้เข้าเส้นได้ แล้วกลับเขา้สู่จุดสตาร์ทด้วยเกยีร์ถอยหลัง
ภายใต้การขับข่ีแบบอัตโนมตั ิ

 
การติดตามงาน 
เส้นไฮไลทส์เีขียว: ร่องรอยของเสน้ทางการท างานท่ีเดินทางโดยการขับข่ีอัตโนมัตริะหว่างการด าเนินการ 
เส้นทางสีขาว: ร่องรอยของเส้นทางการท างานท่ีเดินทางโดยการขับขี่แบบธรรมดาระหว่างการปฏิบตัิงาน 
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การปรับตั้งค่าในระหว่างการปฎิบัติงาน 
ความกว้าง/ระยะห่าง  
ระหว่างการท างาน คณุสามารถแตะที่ "ความกว้าง/ระยะหา่ง" บนหน้าจอการท างานเพื่อปรับเปลี่ยนพารามิเตอร์หากจ าเป็น 
① แตะที่ "ยกเลิกการท างาน" บนหน้าจอการท างานเพื่อหยุดรถ จากนั้นแตะที่ "ความกว้าง/ระยะหา่ง" ทางด้านซ้ายของหน้าจอการท างาน และป้อน "ความกว้าง" และ "ระยะห่าง" 

 

      
 
ปรับเส้นทาง/ย้ายเส้นทาง 
ระหว่างการท างาน คณุสามารถใช้ "ปรับเส้นทาง" เพื่อปรับเส้นทางของเส้น AB หากจ าเป็น 
① เมื่อคุณต้องการย้ายเส้นอ้างอิง คุณต้องหยุดการขับขี่อัตโนมัติ จากนั้นคลิกที่ "ยกเลิกการท างาน" บนหน้าจอการท างานเพื่อหยุดรถ จากนั้น แตะที่ "การตั้งค่าการท างาน" และเลือก "แปลเส้นทาง" 
 แตะที่ "รีเซ็ตทั้งหมด" เพื่อรีเซ็ตเสน้ทางไปยังต าแหน่งแกนกลางของอุปกรณ์โดยอัตโนมัติโดยรีเซต็ทุกเส้นน าทางอ้างอิง 
③ แตะที่ "รีเซ็ตเส้นเดี่ยว" เพื่อแปลเส้นทางปัจจุบันไปยังต าแหน่งแกนกลางของอุปกรณ์โดยอัตโนมตัิ โดยรีเซ็ตเฉพาะเส้นน าทางอ้างอิงที่ใกล้แกนกลางอุปกรณ์มากทีส่ดุ 
 
 
 
 

                                                                                                                                          
 
 
                                                      ① 
 

        ③ 

② 
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④ แตะที่ "ตั้งค่าระยะ" เพื่อตั้งค่าระยะของเส้นน าทางอ้างอิงส าหรบั"เส้นน าทางอ้างอิงเส้นเดี่ยว"หรือ "เส้นน าทางอ้างอิงทั้งหมด"  
 

  
  
 

   
 
 
 
 
⚠ ฟังก์ช่ันการแปลเส้นเส้นทางใช้เพื่อแปลเส้นเส้นทางปัจจบุันหรือเส้นเส้นทางทั้งหมดตามคา่อินพุตและทิศทาง 
 ค าแนะน าเพิ่มเติมส าหรับเส้นเส้นทางการแปล 
⚠หากการท างานไปถึงกึ่งกลางของพื้นที่ปฏิบัติงานที่มีร่องหรือสัน เส้นทางสามารถแปลทั้งพื้นที่ปฏิบตัิงานโดยไม่มรี่องหรือสันเขาเพื่อด าเนินการต่อไป หลังจากเส้นทางการแปลแบบทั้งหมด ระยะห่าง
ระหว่างแถวทางแยกของแต่ละแถวจะคงเป็นค่าเดิมที่ตั้งไว ้
⚠ ส าหรับฟังก์ชันเส้นเส้นทางการแปลเส้นน าทางอ้างอิง โดยทั่วไปแนะน าให้ใช้การ“แปลทั้งหมด”หรอื“การรีเซต็ทั้งหมด” การแปลบรรทัดเดยีวและการรเีซ็ตบรรทัดเดียวจะเปลีย่นระยะห่างระหว่าง
แถวปัจจุบันและระยะห่างระหว่างแถวถัดไปในเวลาเดียวกัน 
⚠ เส้นทางการแปลต้องการใหผู้้ใช้ระบุทิศทางการแปลและค่าการแปล (แปลจากซ้ายไปขวา หรือ จากขวาไปซ้าย) ในขณะที ่“การรีเซ็ตเส้นน าทางทั้งหมด”ต้องการแคใ่ห้ผู้ใช้ขับเครื่องจักรกลการเกษตร
ไปยังต าแหน่งที่ต้องการเท่านั้น และระบบน าร่องอัตโนมัติจะย้ายเสน้ทางทั้งหมดไปยังต าแหน่งของเครื่องจักรกลการเกษตรโดยอัตโนมตัิโดยระยะห่างระหว่างแถวทางแยกของแต่ละแถวจะคงเป็นค่าเดมิ
ที่ตั้งไว ้
 
 
 
 

การแปลเส้นน าทางอา้งอิงเส้นเด่ียวไปทางซ้าย กรอก
ระยะที่ต้างการแปลลงในช่องด้านขวา 

การแปลเส้นน าทางอา้งอิงเส้นเด่ียวไปทางขวา กรอก
ระยะที่ต้างการแปลลงในช่องด้านขวา 

การแปลเส้นน าทางอา้งอิงทั้งหมดไปทางซ้าย กรอกระยะ
ที่ต้างการแปลลงในช่องด้านขวา 

การแปลเส้นน าทางอา้งอิงทั้งหมดไปทางขวา กรอกระยะ
ที่ต้างการแปลลงในช่องด้านขวา 

⚠ หมายเหต ุ
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การเลี้ยวกลับรถ 
การกลับรถแบบแถวเด่ียว 
ในสถานะการขับข่ีอัตโนมัติ คลิก " ↶หรอื↷" ที่ด้านล่างของอินเทอร์เฟซการท างานหรือกดแป้นพายขวาของมอเตอร์พวงมาลัยค้างไวน้านกว่า 1 วินาที จากน้ันเครื่องจักรทางการเกษตรจะเลี้ยวขวาไป
ยังเส้นท่ีวางแผนไว้ถัดไป 

   
 
การเลี้ยวกลับรถแบบสลับเส้นน าทาง 
① บนหน้าจอการท างาน ให้แตะที่ "การตั้งค่าการท างาน (Operation Setting)" และเลือก"การเลี้ยวกลับรถแบบสลับกัน (Interlaced U-turn)" 
② เปิดใช้งาน "การเลี้ยวกลับรถแบบอินเตอร์เลซ" และปรับจ านวนเส้นน าทางอ้างอิงในการเลี้ยวกลับรถแบบสลับกัน 
③ หลังจากตั้งค่าพารามิเตอร์เสรจ็แล้ว ให้กลับไปท่ีหน้าจอการท างาน และคณุจะเห็นข้อความแจ้งว่า "เปิดใช้งานการเลี้ยวกลับรถแบบสลับกันแล้ว" เมื่อแตะที่ "เปิดใช้งานระบบน าร่องอัตโนมัติ" แล้ว
ยานพาหนะจะเริ่มการเลี้ยวกลับรถแบบสลับกัน ในการเลี้ยวกลับรถ  
 

     
                                                       ①                        ③ 

 
                ② 
     
⚠ วัตถุประสงค์ของการเลีย้วกลับรถแบบสลับกันคือการวางแผนเสน้ทางการด าเนินการที่ซ้อนกันด้วยเส้นข้ามหลายแถวเพื่อลดระยะกลับรถ ซึ่งช่วย
ลดการสิ้นเปลืองพื้นที่การด าเนินการและตรรกะการวางแผนดังแสดงในรูปด้านขวา  
⚠ เมื่อท างานใหโหมดเส้นตรง ขณะหยดุการขับข่ีอัตโนมัต ิ
⚠ หลังจากท่ีระบบขับขี่อัตโนมตัิขบัครบแถวแรกและถึงสุดสนามแลว้ คุณต้องใช้งานแอปเพื่อเลือกกลบัรถซ้ายหรือขวาจะต้องคลิกกลับรถบน
แอปทุกครั้งท่ีพวกเขาไปถึงจุดสิ้นสุดของสนามเพื่อให้ระบบอัตโนมตัิด าเนินการทั้งหมดให้เสรจ็สิ้น 

การกลับรถแบบแถวเด่ียวไปทางซ้าย  การกลับรถแบบแถวเด่ียวไปทางขวา  

⚠ หมายเหต ุ
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ค าแนะน า 

   
 

ก่อนด าเนินการ ให้เปดิหน้ารายละเอียดอุปกรณ์ของแอป XAG AutoPilot เลือก “การก าหนดค่าพารามิเตอร ์(Configuration)” และเลือก “ค่าพื้นฐาน (Basic configuration)” จะปรากฏที่ด้านล่าง
ของหน้าจอ แตะ เพื่อเปิดการด าเนินการเชิงเส้นและโค้งจะด าเนินการตามระยะห่างระหว่างจุด A-B และจะหมุนหลังจากผ่านจุด A หรือจุด B  
 
การสอบเทียบระยะห่าง 
การปรับระยะห่างอาจเกิดขึ้นระหว่างการติดตั้งหรือหลังจากใช้งานเป็นเวลานาน ส่งผลใหร้ะยะห่างไมส่ม่ าเสมอระหว่างการขับข่ีอัตโนมตัิ การปรับระยะห่างเป็นสิ่งจ าเป็นเพื่อแก้ไขความเบีย่งเบนของเส้น
น าทางอ้างอิง 
ขั้นตอน: 
① ในกรณีที่ระยะห่างไม่แม่นย าเมื่อรถอยู่ในโหมดอัตโนมัติ คุณสามารถแตะ "ยกเลิกการท างาน" บนหน้าจอการท างานของแอปและจอดรถจากนั้น แตะที ่"การปรับระยะห่าง" บนหน้าจอการท างาน 
② บนหน้าจอการปรับระยะห่างด่วน ให้เลือก "ระยะห่างด้านซ้าย" หรือ "ระยะห่างด้านขวา" ตามเสน้ทางการท างานของรถ ป้อนระยะห่างท่ีวัดได้ แล้วแตะ "ตกลง" เพื่อด าเนินการปรับระยะห่างให้เสรจ็
สมบูรณ ์ หลังจากกลับไปท่ีหน้าจอการท างาน คุณจะเห็นข้อความแจ้งว่า "การปรับระยะห่างได้รับการปรับแล้ว"และ แตะที ่"เปิดใช้งานระบบอัตโนมัติ" เพื่อด าเนินการต่อ หากระยะห่างไม่แม่นย าเกิดขึน้
ซ้ า คุณสามารถท าซ้ าขั้นตอนของ "การปรับระยะหา่ง" เพื่อให้ได้ค่าออฟเซ็ตที่เหมาะสมท่ีสุด 
 

   
 
                                                               ①                      ② 
 
 
 

 ⚠ ส าหรับการปรับระยะห่างแตล่ะครั้ง ระบบจะตรวจสอบว่าระยะห่างอยู่ภายในช่วงที่เหมาะสมหรือไม่ ให้ท าการปรับเทียบระยะห่างหลังจากท่ีรถอยู่บนเส้นทางโดยสมบูรณ์และเคลื่อนตัวตรงแล้ว 
⚠ ระยะห่างควรเป็นค่าเฉลี่ยของสิ่งที่วัดที่จุดต่างๆ สามจดุ ตามลูกศรสีฟ้าในภาพด้านบน 
⚠ อนุญาตให้ใช้ตัวเลขติดลบในช่องระยะห่าง ซึ่งระบุการทับซ้อนกันของเส้นน าทางอ้างอิง 

⚠ หมายเหต ุ

การปรับระยะห่างระหว่างแถว เมื่อระยะห่างระหวา่งแถว 
อยู่ทางด้านขวาของยานพาหนะ 

การปรับระยะห่างระหว่างแถว เมื่อระยะห่างระหวา่งแถว 
อยู่ทางด้านซ้ายของยานพาหนะ 
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เริ่ม/หยุดระบบขับขี่อัตโนมัติ 
 
ในสถานะการขับข่ีอัตโนมัติ ให้คลกิ [หยุดการขับขี่ด้วยตนเองช่ัวคราว] หรือกดแป้นพายด้านขวาของมอเตอร์พวงมาลยัเพื่อออกจากการ
ควบคุมอัตโนมัติและสลับไปยังสถานะการควบคมุด้วยตนเอง 
หลังจากระงับการขับขี่แบบอัตโนมัติ พวงมาลัยจะปลดล็อคและสามารถควบคุมด้วยตนเองได้อีกครั้ง 
 
 
 
 
ในสถานะของการขับขี่อัตโนมตัิทีถู่กระงับ ให้คลิก [เปิดใช้งานการขบัขี่ด้วยตนเอง] หรือกดแป้นหมุนด้านซ้ายของมอเตอร์พวงมาลัยเพือ่เข้าสู่
สถานะการขับข่ีอตัโนมตั ิ
หลังจากเข้าสู่การขับขี่แบบอัตโนมตัิ พวงมาลัยจะถูกล็อคและไม่สามารถควบคุมด้วยตนเองได ้

 
 
 

 

การสิ้นสุดการด าเนินการ 
เมื่อเสร็จสิ้นการด าเนินการ ใหส้ิ้นสุดการด าเนินการโดยแตะปุ่ม " สิน้สุดการด าเนินการ" ท่ีด้านล่างซ้ายหลังจากท่ีรถหยุดแล้วจากนั้นระบบอัตโนมัตจิะสิ้นสุดงานปัจจุบันและออกจากหน้าจอการวางแผน
งาน 
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การด าเนินงานต่อ 
หากคุณต้องการใช้การด าเนินการเส้นทางสุดท้ายต่อไป คณุสามารถเลือก [ท างานต่อ] ท่ีด้านบนของอินเทอร์เฟซงาน (หมายเหตุ: งานตอ่เนื่องที่นี่จะเรียกเส้นทางและพารามิเตอร์การก าหนดค่าของงาน
ล่าสดุเสมอ) 

 
  ⚠ หากการท างานล่าสุดไม่ใช่การท างานแบบเส้นตรง AB คุณสามารถเข้าสูโ่หมดการท างานแบบเสน้ตรง AB ในส่วนต่อประสานการท างาน และเลือกเส้นทางของการด าเนินการครั้งล่าสุด จากนั้นเลือก  
[ด าเนินการต่อไป] ในเส้นทาง (ด าเนินการต่อไปใน เส้นทางหมายถึงการเรยีกรายการนี้) เส้นทางไปยังพารามิเตอร์การก าหนดค่างานล่าสุดเพื่อเริ่มงาน) 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

⚠ หมายเหต ุ
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ค าเตือนด้านความปลอดภัย 
หากเกิดการท างานผิดปกติหรือข้อผิดพลาดระหว่างการใช้งานคอนโซล ระบบจะแจ้งเตือนด้วยเสียงว่า "เกิดข้อผิดพลาด โปรดตรวจสอบ" ข้อความแสดงข้อผิดพลาดจะปรากฏขึ้นในแอปดังต่อไปนี ้
⚠ ข้อผิดพลาดของระบบก าหนดต าแหน่ง หยุดการท างานช่ัวคราวและรอจนกว่าระบบก าหนดต าแหนง่จะอยู่ในสถานะ RTK หากล้มเหลว โปรดติดต่อฝ่ายสนับสนุนหลังการขายของเรา 
⚠ข้อผิดพลาดในการเชื่อมต่อมอเตอร์ หยุดการท างานช่ัวคราวและตรวจสอบว่ามีการต่อสายหลวมหรือไม่ หากล้มเหลว โปรดตดิต่อฝ่ายสนับสนุนหลังการขายของเรา 
⚠ กระแสไฟเกินของมอเตอร์ หยดุการท างานช่ัวคราว หากค าเตือนไม่หายไปโดยอัตโนมัติ ให้ออกจากการท างานและรีสตาร์ทคอนโซล หากล้มเหลว โปรดติดต่อฝา่ยสนบัสนุนหลังการขายของเรา 
⚠ แรงดันไฟเกินของมอเตอร์ หยดุการท างานช่ัวคราว หากค าเตือนไม่หายไปโดยอัตโนมัติ ให้ออกจากการท างานและรีสตาร์ทคอนโซล หากล้มเหลว โปรดตดิต่อฝา่ยสนบัสนุนหลังการขายของเรา 
⚠ แรงดันไฟต่ าของมอเตอร์ หยดุการท างานช่ัวคราว หากค าเตือนไม่หายไปโดยอตัโนมตัิ ให้ออกจากการท างานและตรวจสอบว่าคอนโซลมีพลังงานแบตเตอรีต่่ าหรือท างานผิดปกตหิรือไม่ หากลม้เหลว 
โปรดติดต่อฝ่ายสนับสนุนหลังการขาย 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



54 | P a g e  
 

ข้อมูลจ าเพาะ 
รุ่น XAPC2AHBD-2.5RD 
ขนาด 115 × 202 × 150 มม. 
การควบคุมพวงมาลัย พวงมาลัยไฟฟ้า 
ความแม่นย าในการระบตุ าแหน่ง RTK (RTK FIX) แนวนอน: 1 ซม. + 1 ppm 

แนวตั้ง: 1.5 ซม. + 1 ppm 
รุ่นโปรเซสเซอร์คอมพิวเตอร์ออนบอร์ด  IMX8 mini 
ความแม่นย าในการท างาน  ความแม่นย าของเส้น ≤ 2.5 ซม. ความแม่นย าของระยะห่าง ≤ 2.5 ซม. 
แรมคอมพิวเตอร์ออนบอร์ด  2 GB 
ฮารด์ไดรฟ์คอมพิวเตอร์ออนบอรด์  32 GB 
เวอร์ชันระบบปฏิบัติการและซอฟต์แวร์คอมพิวเตอร์ออนบอร์ด  Linux 5.15.71, XAPC3.0 
ขนาดและความละเอียดของจอภาพคอมพิวเตอร์ออนบอร์ด 4 น้ิว 320×480 
พอร์ตคอมพิวเตอร์ออนบอร์ด  Type-C 
โปรโตคอล I/O ข้อมูลคอมพิวเตอร์ออนบอร์ด โปรโตคอล Wi-Fi โปรโตคอล CAN โปรโตคอล Ethernet โปรโตคอล Bluetooth 
ความถี่ในการท างานของ RTK/GNSS เครื่องรับสญัญาณน าทางแบบมลัติแบนด;์ GPS: L1C/A, L1/C, L2C, L5; 

BDS: B1C, B2a, B3b, B1I, B3I; 
GLO: L1, L2; GAL: E1, E5a, E5b; 

เมนบอร์ดตัวรับ GNSS เฟิร์มแวร์ เวอร์ชัน  Build 7670 
ช่องสัญญาณตัวรับ GNSS 982 ช่อง 
พอร์ตตัวรับ GNSS  UART 
ระบบดิฟเฟอเรนเชียลของตัวรับ GNSS  ระบบสถานีฐานเดยีว 
อัตราการอัปเดตต าแหน่ง  10 Hz 
เสาอากาศตัวรับ GNSS  เสาอากาศเดียว 
เฟิร์มแวรเ์มนบอรด์ของตัวควบคุมพวงมาลัย  รุ่น 2.0.0.2 
รุ่นมอเตอร์พวงมาลัย  SW-ED12 
ความครอบคลุมสัญญาณสถานีฐานแบบพกพา  ≥ 5 กม. 
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ย่านความถี่ไร้สายและ EIRP(CE) 2402-2480MHz ส าหรับ BLE: ＜ 9 dBm; 
2402-2480MHz ส าหรับ BT: ＜ 8 dBm; 
2412-2472MHz ส าหรับ 2.4G WIFI: ＜ 19 dBm; 
ระดับพลังงานส าหรับ WCDMA: 3; 
ระดับพลังงานส าหรับ GSM 900: 4; 
ระดับพลังงานส าหรับ GSM 1800: 1; 
ระดับพลังงานส าหรับ LTE: 3 

เครื่องส่งสญัญาณวิทยุสถานีฐานพกพา พลังงาน  ≥ 2 W  
ส่วนประกอบท่ีรวม เสาอากาศดาวเทียม ตัวควบคุม โมดูล PCB ตัวรับสัญญาณดาวเทียม และ INS 
ระดับ IP IP67 
ก าลังไฟเข้า  DC 12 V ~ 24 V 
GNSS BeiDou /GPS/GLONASS 
การสื่อสาร  Bluetooth, Wi-Fi, การเช่ือมต่อคลาวด ์
ย่านความถี่ Wi-Fi 2.4 GHz 
ค่าความคลาดเคลื่อนของสัญญาณ RTK 10 นาที 
อุณหภูมิในการท างาน -20 ℃ ~ 70 ℃ 
อุณหภูมิในการจัดเก็บ  -40 ℃ ~ 85 ℃ 
มอเตอร์ ขนาด 8 × 269 × 170 มม. 
เส้นผา่นศูนย์กลางพวงมาลัย 400 มม. 
แรงดันไฟฟ้าที่ก าหนด  12 V 
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ข้อจ ากัดด้านลิขสิทธิ์ 
1. โปรดอ่านข้อจ ากัดความรับผิดชอบนี้ให้ละเอียดถี่ถ้วนก่อนใช้ผลติภัณฑ์นี้ เนื่องจากมีความเกี่ยวข้องอย่างมากกับความปลอดภัยในการปฏิบัติงานและสิทธ์ิและผลประโยชน์ท่ีถูกต้องตามกฎหมายของ
คุณ คุณจะถือว่าได้อ่าน รับทราบ เข้าใจ ตกลง และยอมรับข้อก าหนดและเงื่อนไขทั้งหมด รวมถึงข้อมลูที่ระบไุว้ในท่ีนี้เมื่อใช้ผลติภณัฑ์นี ้
2. เนื่องจากผลิตภัณฑ์นี้ไม่ใช่ของเล่นและมีความเสี่ยงดา้นความปลอดภัยบางประการ จึงไม่เหมาะส าหรับผู้ที่มีอายุต่ ากว่า 18 ปี หรือผู้ที่ยังไม่มีใบอนุญาตรถเกษตรตามกฎหมายและข้อบังคับท่ีมีอยู่ใน
พื้นที่ท่ีใช้ผลิตภัณฑ์นี้ โปรดอย่าใหผู้้ที่ยังไมม่ีใบอนุญาตรถเกษตรตามกฎหมายเข้าใกลผ้ลติภณัฑ์นี้ และควรระมัดระวังเป็นพิเศษเมื่อมีบคุคลและสตัว์อยู่ด้วย 
3. ผลิตภัณฑ์นีเ้ป็นอุปกรณ์ควบคมุอัตโนมตัิที่ออกแบบมาส าหรับเครื่องจักรกลเกษตร ซึ่งเป็นหนึ่งในซรีีส์ XAG APC AutoPilot Console ส าหรับการใช้งานทางการเกษตรเท่านั้น โปรดอ่านคูม่ือผู้ใช้
ฉบับน้ีอย่างละเอียดก่อนใช้ผลิตภณัฑ์นี้ เมื่อเปิดเครื่องตามค าแนะน าในคู่มือผู้ใช้ฉบับน้ี โดยท าตามค าแนะน าท้ังหมดในแอปท่ีติดตั้งไว้ลว่งหน้า แบตเตอรี่ที่ท างานได้อย่างถูกต้อง และข้อมูลระบุว่าปกติ 
ผลิตภณัฑ์นี้จะให้บริการขับข่ีอัตโนมัติที่ปลอดภัยและน่าพอใจแก่คณุ 
4. ผู้ใช้ให้ค ามั่นว่าจะใช้ผลติภณัฑน์ี้ภายในขอบเขตการใช้งานเพื่อวตัถุประสงค์ที่ถูกต้องเท่านั้น และตกลงตามข้อก าหนดและเงื่อนไขในที่น้ี รวมถึงนโยบายและบรรทัดฐานท่ีเป็นไปได้ซึ่งก าหนดโดย XAG 
ผู้ใช้รับทราบ เข้าใจ และยอมรับวา่บันทึกและข้อมลูที่เกี่ยวข้องที่สรา้งขึ้นจากการใช้ผลิตภัณฑ ์
จะถูกอัปโหลดและบันทึกลงในเซิรฟ์เวอร์ของ XAG โดยอตัโนมตัิ XAG จะไม่รับผิดชอบต่อความล้มเหลวในการจัดเก็บและวิเคราะหบ์ันทึกและข้อมูลใดๆ ท่ีเกิดจากการอัปโหลดไมส่ าเร็จเนื่องมาจาก
เหตุผลใดๆ ก็ตามที่เกดิจากผู้ใช้ 
5. XAG ไมร่ับประกันว่าผลิตภัณฑน์ี้เข้ากันได้กับเครื่องจักรกลการเกษตรทั้งหมด ผู้ใช้จะต้องประเมินและยืนยันความเข้ากันได้ของผลิตภณัฑ์นี้ก่อนใช้งาน XAG จะไม่รับผดิชอบต่อปัญหาทางเศรษฐกิจ
และกฎหมายทั้งหมดที่เกิดขึ้นจากสาเหตุดังกล่าว 6. XAG เข้าใจว่าผู้ใช้บางคนอาจซื้อประกันภยัไว้แลว้ ซึ่งรวมถึงแต่ไม่จ ากดัเพียงประกนัภัยทรัพยส์ินและประกันภัยความรับผดิต่อบุคคลที่สามส าหรับ
เครื่องจักรกลการเกษตรที่เป็นเจ้าของหรือใช้งานอยู่ ผู้ใช้จะต้องประเมิน ยืนยัน และตรวจยืนยันว่าการใช้ผลิตภัณฑ์นี้กับเครื่องจักรกลการเกษตรนั้นละเมิดเงื่อนไขของการประกันภัยดังกลา่วข้างต้น
หรือไม่ XAG จะไมร่ับผดิชอบต่อปญัหาทางเศรษฐกิจและกฎหมายทั้งหมดที่เกิดจากการที่ผู้ใช้ละเมดิขอ้ก าหนดดังกล่าวข้างต้น 
7. XAG เข้าใจว่าตามกฎหมายและข้อบังคับ เครื่องจักรทางการเกษตรภายใต้การรับประกันจะได้รบับริการรับประกัน (หลังการขาย) ผู้ใช้จะต้องประเมินและยืนยันว่าการใช้ผลิตภณัฑ์นี้กับเครื่องจักรทาง
การเกษตรนั้นละเมิดเงื่อนไขการรบัประกันท่ีก าหนดโดยผู้ผลิตเครื่องจักรทางการเกษตรหรือไม่ รวมถงึเงื่อนไขการรับประกัน (หลังการขาย) ที่ผู้ผลติเครื่องจักรทางการเกษตรจัดให้ XAG จะไมร่ับผดิชอบ
ต่อการที่ผู้ใช้ข้างต้นไม่มีสิทธ์ิไดร้ับบริการรบัประกัน (หลังการขาย) ส าหรับเครื่องจักรทางการเกษตรอย่างถูกต้องตามกฎหมายอันเป็นผลจากการใช้ผลิตภัณฑ์นี ้
8. ปัญหาที่เกิดจากการดดัแปลงระบบอัตโนมตัิโดยไม่ได้รับอนุญาตของผู้ใช้ หรือการใช้ระบบอัตโนมตัิกับอุปกรณห์รือเครื่องจักรทางการเกษตรที่ไมไ่ดร้ะบไุว้ในคู่มือผู้ใช้จะไมไ่ดร้ับการคุม้ครองภายใต้การ
รับประกัน ความรับผิดทางเศรษฐกิจหรือทางกฎหมายใดๆ ท่ีเกิดขึ้นจากเหตุการณด์ังกล่าวจะเป็นความรับผดิชอบของผู้ใช้ 9. ในขอบเขตสูงสดุที่กฎหมายอนุญาต XAG จะไมเ่สนอการรับประกันโดยชัด
แจ้งหรือโดยปริยายใดๆ ส าหรับผลิตภณัฑ์นีไ้ม่ว่าในกรณีใดๆ ทั้งสิ้น ซึ่งรวมถึงแต่ไม่จ ากัดเพียงการรับประกันโดยปรยิายที่เกี่ยวข้องกับความสามารถในการจ าหน่าย ความเหมาะสมส าหรบัการใช้งาน
เฉพาะ หรือการไมล่ะเมิดลิขสิทธิ ์
10. ในขอบเขตสูงสุดที่กฎหมายอนุญาต XAG จะไม่รับผิดชอบต่อการสญูเสยีใดๆ ท่ีเกดิจากการใช้งานท่ีไม่เหมาะสมของผู้ใช้ นอกจากนี้ XAG จะไม่รับผิดชอบต่อความเสียหายทางอ้อม ผลที่ตามมา การ
ลงโทษ อุบัติเหตุ พิเศษ หรือที่เป็นตัวอย่างใดๆ รวมถึงการสูญเสยีใดๆ ที่เกิดขึ้นอันเป็นผลจากการซื้อ การใช้ หรือไมส่ามารถใช้ผลิตภณัฑ์ของคุณได้ (แม้ว่าคุณจะได้รับค าแนะน าเกี่ยวกับความเป็นไปได้
ของการสูญเสียดังกล่าวแล้วกต็าม) 11. ในขอบเขตสูงสุดที่กฎหมายอนุญาต ภายใต้สถานการณ์ใดๆ จ านวนเงินค่าสินไหมทดแทนหรือความรับผดิชอบจาก XAG ต่อคุณส าหรับความเสียหาย การสูญเสีย 
และการฟ้องร้องที่เกิดขึ้นจากเหตกุารณด์ังกล่าวจะไมเ่กินจ านวนเงนิท่ีคุณจ่ายให้กับ XAG ส าหรับการซื้อผลิตภณัฑ์ ยกเว้นความรับผิดหรือจ านวนเงินที่ XAG จะต้องรับผิดตามที่ระบไุว้เป็นอย่างอ่ืนในค า
ตัดสินข้ันสุดท้ายที่มผีลผูกพันทางกฎหมายหรือค าตดัสินโดยฝ่ายตุลาการซึ่งค านึงถึงการละเมดิกฎหมายและข้อบังคับหรือภาระผูกพันของ XAG 
12. ไม่ว่าในกรณีใดๆ ผู้ซื้อหรือผู้ใช้จะต้องปฏิบัติตามกฎหมายและข้อบังคับของประเทศและภูมิภาคที่ใช้ผลิตภณัฑ์ XAG จะไม่รับผิดชอบใดๆ ที่เกิดจากการละเมดิกฎหมายและข้อบังคับโดยผู้ซื้อหรือผู้ใช้ 
13. เนื่องจากข้อก าหนดการยกเวน้อาจถูกห้ามโดยกฎหมายในบางประเทศ สิทธ์ิของคุณในประเทศตา่งๆ จึงอาจแตกต่างกันไป ท้ังนี้ไมไ่ด้หมายความว่าเนื้อหาท่ีอยู่ในข้อความปฏิเสธความรับผดิชอบนี้ไม่
ถูกต้องตามกฎหมาย 
14. ในขอบเขตที่กฎหมายอนุญาต XAG ขอสงวนสิทธ์ิในการตีความและแก้ไขข้อก าหนดและเง่ือนไขท่ีระบุไว้ในท่ีนี้ข้ันสดุท้าย XAG ยังมสีิทธ์ิที่จะอัพเดต แกไ้ข หรือยกเลกิข้อก าหนดและเงื่อนไขเหล่านี้
ผ่านทางเว็บไซต์อย่างเป็นทางการ คู่มือผู้ใช้ แอปพลิเคชันออนไลน์ ฯลฯ โดยไม่ต้องแจ้งให้ทราบล่วงหน้า 
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ค าเตือน 
ผู้ใช้ต้องอ่านคู่มือผู้ใช้และขอใบอนุญาตขับข่ียานพาหนะเกษตรหรือใบรับรองผู้ปฏิบัติงานตามกฎหมายที่รับรองโดย XAG (หรือได้รบัการยอมรับจากกฎหมาย ระเบยีบ และนโยบายทีม่ีอยู่) มิฉะนั้น การ
ใช้งานผลิตภณัฑ์อย่างไม่ถูกต้องอาจท าให้ผู้ใช้หรือผู้อื่นได้รับบาดเจบ็สาหัส หรือท าให้ผลิตภัณฑเ์สียหายและสูญเสียทรัพย์สิน การตระหนักรู้ถึงความปลอดภัยมีความส าคัญอย่างยิ่งระหว่างการใช้งาน 
ผลิตภณัฑ์นี้ไม่เหมาะส าหรับผู้ที่มอีายุต่ ากว่า 18 ปีหรือมากกว่า 60 ปี (รวมอายุ) ห้ามใช้ช้ินส่วนท่ี XAG ไมไ่ด้ให้มาหรือแนะน า โปรดติดตั้งและใช้ผลิตภณัฑโ์ดยปฏิบัติตามคู่มือผู้ใช้ของ XAG อย่าง
เคร่งครดั 
คู่มือค าถามที่พบบ่อย 
1. ไม่ไดป้้อน RTK ปรากฏการณ์และวิธีแก้ไข หากไมไ่ด้ป้อน RTK คุณต้องตรวจสอบว่าไฟมอเตอร์เป็นสีเขียวหรือไม่ว่าสถานีฐานท่ีเชื่อมต่อกับออโตไพลอตเป็นปกติหรือไม่ว่าไมม่ีเครือข่ายท้องถิ่นและ
ก าลังเขา้สู่ " โหมด PPP" (ไม่มีโหมดเครือข่าย) ป้อนเวลาในโหมดดาวเทียมประมาณ 20 นาที; 
2. จากการไม่กรอกพารามเิตอร์ของเครื่องจักรกลการเกษตร หลังจากวางแผนเส้นทางแล้ว การเปิด "การขับขี่อัตโนมตัิ" จะท าให้เกิดเสน้ส่งมอบท่ีไม่ถูกต้องและไม่สามารถเดินเป็นเส้นตรงได้ ฯลฯ 
3. สาเหตุของ “ความลม้เหลวในการสอบเทียบเสาอากาศเดีย่ว”: หลังจากเปิดระบบอัตโนมัติ การย้อนกลับจะท าให้โฮสต์บันทึกทิศทางที่ผิดปกติ ซึ่งจะท าให้หน้างานพรอ้มท์การปรับเทียบเสาอากาศ
เดี่ยว ในเวลานี้ จ าเป็นต้องปิดเครือ่ง จากน้ันสตาร์ทเครื่องจักรอีกครั้งด้วยตนเองแล้วขับเครื่องจักรการเกษตรไปข้างหน้า 10 เมตร ความผิดปกติสามารถก าจดัได้โดยการเลื่อนไปทางซ้ายและขวา 
 
 
 

 
 


