
收割机辅助驾驶系统安装及使用说明书​

一、产品目录​

1. 车载电脑​

2. 车载电脑支架​

3. 4G天线​

4. WIFI天线​

5. 方向盘​

6. 方向盘电机​

7. 电机支架​

8. 电机套筒​

9. 铝制抱箍螺丝​

10. 四路摄像头连接线​

11. 车顶定位器​

12. 控制器​

13. 电源线​

14. 一拖二连接线​

15. 一拖三传感器连接线​

16. 一拖三车机连接线​

17. 收割机比例阀连接线​

18. 定位器连接线​

19. 定位器天线馈线​

20. 角度传感器​

21. 光电传感器​

22. 滚筒转速传感器​

23. 刹车信号传感器​

24. 接近开关​

25. 接近开关支架​

26. 光电开关​



27. 欺骗电阻​

二、车机连接示意图​



三、产品安装示意图​

四、安装说明​



4.1、电动方向盘安装​

4.1.1、拆除原车方向盘：​

▪ 拆下原车方向盘，保留原车转向轴螺母；​

4.1.2、安装花键套筒和电机：​

▪ 确保套筒花键合适，使用螺丝将花键套筒和电机连接在一起；​

▪ 将已连接花键套筒的电机安装在车辆转向轴上，然后用原车螺母拧紧；​

4.1.3、安装方向盘连接板：​

▪ 固定方向盘连接板，并用螺丝固定好，再安装方向盘和铭牌；​

4.1.4、固定电机抱箍：​

▪ 取出电机抱箍，根据电机底部对应孔位，将抱箍安装在转向轴上并固定，防止电机转动。​

4.2、车载电脑安装​

4.2.1、安装电脑支架：​

▪ 在驾驶室内找到合适的位置，将车载电脑支架用螺丝固定好；​

4.2.2、安装车载电脑：​

▪ 将支架的另一端安装在车载电脑背面，对接调整位置后固定即可。​

4.3、天线安装​

4.3.1、准备工作：​

▪ 准备好车顶控制器，清理车顶，确保车顶干净无杂物无尘土；​

4.3.2、安装位置和安装方式：​

▪ 在车顶定位器底部粘上3M胶，定位器外壳上的箭头朝向与车头方向一致，水平粘贴在车顶
中轴线上，确保稳固不脱落（如果条件允许，最好使用螺丝固定）；​

4.4、前轮角度传感器安装​

◦ 将前轮角度传感器水平安装在右前轮的转向节上，用螺丝固定，确保车轮回正时外壳上的箭头
朝前；​

◦ 安装后，确认传感器能随车轮一起摆动。​

◦ 注意：安装完毕后需要开车行驶100米左右对前轮传感器进行初始化；​

4.5、控制器安装​

◦ 控制器通过控制器电源线连接到车机电脑上，建议在驾驶室中把控制器固定住，防止在车辆行
驶过程中因晃动发生碰撞；​



4.6、光电传感器安装​

◦ 拆开电控手柄，取出手柄上的小圆片，把光电传感器固定在手柄上；​

4.7、转速传感器安装​

◦ 把转速传感器固定在在滚筒转轴旁边，​

◦ 安装要求：注意转速传感器到轴承的距离，要求转速传感器靠近轴承磁铁时传感器灯亮，离开
磁铁时传感器灯灭。​

4.8、刹车传感器安装​

◦ 把刹车传感器的线路连接刹车灯线路上。​

4.9、收割机行走控制比例阀连接​

◦ 把原车上控制“前进”与“后退”的比例阀线拔掉，将本系统自带的比例阀线接入，此时收割
机原比例阀线因处于未连接状态而报警，将拔掉的两路阀线连接欺骗电阻，把欺骗电阻置于车

上合适的位置即可。​

4.10、连接线材：​

◦ 将相关线材对准接口连接好；​

◦ 注意走线时避开车辆的运动部位和高温部位；​

◦ 使用扎带固定线材，确保所有线材不能受力拉扯、紧绷、折叠、受压。​

4.11、便携基站安装（无基站的可以跳过）​

4.11.1、准备并连接设备：​

▪ 将连接杆、两孔绝缘条、数传天线和基站连接好，接上三脚架和电源；​

4.11.2、选择合适的安装位置：​

▪ 在无遮蔽物的空地上架设基站，确保基站不在树下、高压线、信号塔或楼旁；​

▪ 确保没有障碍物或建筑遮挡天空；​

▪ 基站必须架设稳固，避免在风中摇晃；​

4.11.3、网络基站模式：​

▪ 可将基站架设在自己屋顶上使用，有效覆盖半径为30-50公里。​

五、系统基础设置​

5.1、差分设置​

• 操作步骤:设置→更多设置→差分方式​





5.1.1、电台基站​

◦ 电台基站：上电等待基站屏幕左上角固定；​

◦ 车机电脑：差分方式选择“劳拉差分”，把频段和基站ID设置成与基站一致，然后点击使用即
可；​

5.1.2、网络基站​

◦ 网络基站：上电等待网络信号、卫星信号、蓝牙、电量亮起；​



◦ 车机电脑：使用网络基站需连上网络，差分方式选择“冰河网络基站”，点击“获取”，在列
表中选择绿色的基站号即可，红色的表示基站与车机的距离超出基站的覆盖范围；​

5.1.3、网络差分​

◦ 车机电脑需连上网络，差分方式选择“冰河差分服务”，点击“充值”，使用微信扫码充值后
即可使用；​



六、参数设置​

6.1、农机农具​

• 操作步骤:设置→更多设置→农机农具​

• 根据界面相关内容对收割机、车辆、主天线、和角度传感器进行参数设置和校准等工作，然后重启
设备生效；​

6.1.1、收割机设置​

▪ 设置作业幅宽，包含各台宽度和路径宽度；​

▪ 设置滚筒作业时最高和最低转速；​

▪ 设置滚筒停车时最高和最低转速；​

▪ 设置路径外圈偏移量，包含手动打点偏移量和自动打点偏移量；​

▪ 拖动滑条设置自动模式最高速度；​



6.1.2、车辆设置​

◦ 选择车辆类型，测量并输入前后轮距、轴距和车高；​

6.1.3、主天线设置​

◦ 用户选择天线安装类型，然后测量并输入天线参数；​



6.1.4、前轮传感器设置​

◦ 用户根据安装的传感器选择传感器类型；​

6.2、手柄设置​



6.2.1、手柄校准​

◦ 用于采集前进最高速度、倒车最高速度和停止时手柄的位置数据，用户根据提示进行手柄校
准；​

◦ 步骤一：将手柄在中间位置保持静止，点击“采集”键；​

◦ 步骤二：将手柄向前推到底，点击“采集”键；​

◦ 步骤三：将手柄向后推到底，点击“采集”键；​

◦ 步骤四：点击完成，保存校准结果。​



6.2.2、手柄调节​

◦ 用于调节手柄向前/后推进时的比例阀开度，默认为0.5，最小为0，最大为1，精确到两位小
数。​

七、作业介绍​

作业分为自动打点和手动打点两种模式：​



自动打点模式，用户驾驶收割机环绕地块一周，返回到起点后自动根据轨迹生成导航路线；​

手动打点模式，用户驾驶收割机时需要在地块的四个角分别手动打A、B、C、D四个点，打点完成后生

成导航路线。​

八、软件固件升级​



1. 电脑联网，打开软件管理APP，升级收割机导航仪APP和收割机导航仪固件,建议按照APP、控制

器，顺序进行升级。​

九、常见问题及注意事项​

1. 问题1：开启自动驾驶后松开手柄无法正常切换至自动驾驶模式。​

原因及解决方法：手柄上的光电传感器被脏物污染遮挡，用纸巾或手帕将手柄及手柄上的光电开

关擦拭干净；在驾驶过程中请确保手柄光电传感器检测正常且不被泥土等污染遮挡。​

2.  问题2：显示未定，​

原因及解决方法：说明没有天线数据，先检查设置-终端连接中是否有版本信息，如果没有终端信

息，需先连接设备；再检查电脑后面大蘑菇头标志的接口、馈线及馈线与蘑菇头的接口；​

3. 问题3：显示单点，​

原因及解决方法：说明有天线数据，但没有差分数据，如果连接基站，检查基站是否正常，以及

检查数传天线是否松动或损坏；如果连接网络基站或CORS差分，请检查车机电脑网络连接是否正常；​

4. 问题4： 显示浮动，​

原因及解决方法：说明有天线数据，也有差分数据，定位精度不够，首先检查基站架设位置是否

有遮挡或者干扰，基站应当架设在空旷无遮挡的地方，远离大树、高压线、信号塔高大建筑物等；其

次检查车机电脑端与卫星天线连接的馈线是否有松动或者损伤；​


