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Paso 1 - Instalar la aplicacion

Descargar APP

e Para usuarios de Android y iPhone,
escanee el codigo QR a laizquierda para
descargar la aplicacidon FJD Landscaping.
Para usuarios de iOS / Android, escanee el
codigo QR a continuacion para descargar
la aplicacion FJD Landscaping.

e Latableta configurada con RLMO1 ya tiene
la aplicacion instalada.

Paso 2 - Registro e inicio de sesion

» Abra la aplicacion, haga clic en "Registrarse ahora" y registre su cuenta personal y acceda de
acuerdo con las instrucciones de la pagina.
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REGISTER

—_——

4 i For account security, please set a login password
and enter verification code. Your password must
FJ D be a combination of numbers, letters and special

characters, and at least 8 characters long.
LANDSCAPING

Enter Email Add i
nter Emai ress Terms of Service

Enter Password To proceed, please agree to the

User Agreement and Privacy Policy.

Enter email address

Enter Verification Code Send

Create Account

Enter verification code Send

Register Password

Cancel Agree

O I've read and agreed to User Agreement and O I've read and agreed to User Agreement and
Privacy Policy Privacy Policy

Europe | V0.4.4 (24080101) Europe | V0.4.4 (24080101)

Paso 3 - Ver la enciclopedia de productos

'@ Si tiene algln problema durante el uso, puede ir a [Enciclopedia de productos] para
encontrar una solucion.

e Después de completar el e Seleccione "APP" y haga e Después de entrar, puede

inicio de sesidn, ingrese a
la pagina principal y haga
cliceneliconode
"Configuracion" en la

esquina superior derecha.

clicen "Enciclopedia de
productos" en la lista
inferior.

ver el manual de uso de
RLMO1, las preguntas
frecuentes, los videos de
instrucciones de uso, etc.
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Paso 4 - Instalar el componente de la boquilla

1 Coloque la maquina de pintalineas en un lugar plano y limpio, prepare un par de guantes y

coloque todos los componentes y herramientas de instalacion del kit de la maquina de

pintalineas

1. Accesorios

La caja de herramientas contiene todos los accesorios de RLMO1. Abra la caja de

herramientas y compruebe la cantidad segln la lista de accesorios.

2. instalar

Consulte el tutorial de video de [Enciclopedia de productos] en la aplicacion FJD

Landscaping para obtener instrucciones detalladas de instalacion.

2.1 Instale el componente de la boquilla

b4

é



e En la caja de herramientas, encuentre 2 pernos
hexagonales exteriores M8 * 70 mm para fijar el

componente de la boquilla y el marco del vehiculo.

numero
Nombre de la .
de . cantida
. pieza
serie
1 tornillo 2
hexagonal

e Conecte el cable de alimentacion y la tuberia de agua
a la interfaz de desmontaje rapido en la parte inferior
del cuerpo del vehiculo.

Paso 5 - Prueba de encendido



Antes de encender la maquina, aseglrese de que la bateria esté completamente
cargaday esté correctamente instalada en el compartimento de bateria del capé.

1. Encender/Apagar la fuente de alimentacion

* Presione el botdn de encendido. La luz
indicadora se enciende para indicar que el
dispositivo esta encendido.

e Presione nuevamente el boton de
encendido. Cuando el indicador se
apague, el dispositivo se habra apagado.

2. Introduccion a sensores y interruptores

3. Prueba del sistema de pulverizacion

1) Sensor de gotas de lluvia, puede recibir
informacion de aviso en la APP cuando llueve.

2) Interruptor de alimentacion.
3) Interruptor de pintura / escape.

4) El interruptor de parada de emergencia. Al
presionar el interruptor de parada de
emergencia, el motor de la rueda de traccion
y la bomba se desconectany dejan de
funcionar. Gire el botdn en sentido horario
para eliminar la senal de parada de
emergenciay se puede restaurar el estado de
alimentacion normal.

e Elige la pintura.

o La pintura debe ser de base acuosa, no
debe ser perjudicial para el césped del
campo y debe cumplir con los
requisitos de las leyes y reglamentos
locales.



o

Hay dos tipos de pintura: tipo lista para
usary tipo mezclado con agua, y la
densidad de la pintura debe ser<=1,2
al rociar. Para el tipo mezclado con
agua, se recomienda diluir la
proporcion de agua de pinturaen 1: 4
(es decir, una parte de la solucidn
madre se diluye con cuatro partes de
agua) y remover durante al menos 3
minutos para diluir completamente la
pinturay el agua.

e Prueba de escapey pintura.

(e]

Antes de pintar, es necesario
desairear durante 15 segundos 'y
luego pintar durante 5 segundos para
asegurarse de que todos los tubos de
agua estén llenos de pintura sin aire.

Funcion del controlador de pintura:

Cuando el interruptor se coloca enla
izquierda, se realiza la evacuacion.

Cuando el interruptor se coloca
enderecha, es para pintar.

Cuando el interruptor esta en
laposicion central, estd en estado de
apagado.



Paso 6 - Enlace de red de distribucion

1. Agregar un robot de subrayado

T Asegirese de que el Bluetooth esté habilitado en su teléfono o tableta, conéctese a la
red y que la distancia a RLM01 sea inferior a 5 m. Aseglrese de que el Bluetooth esté
habilitado en su teléfono o tableta, conéctese a la red y que la distancia a RLM01 sea
inferior a 5 m. Para obtener instrucciones detalladas, consulte la APP [Enciclopedia de

productos].
e Toque el boton "Agregar e Seleccione "RLMO01" de e E[SN deldispositivo se
dispositivo". las opciones. puede ver en la cajade
embalaje o en la parte
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e Despuésde e Alseleccionarla e Nota: Es posible e Despuésde

completar la conexion 4G, que algunas completar la
conexion primero haga clic tarjetas SIM activacion del
Bluetooth, en elicono requieran dispositivo,
seleccione la "Habilitar". configurar puede omitir la
opcién wi-fi manualmente el configuracién de
(2.4G) o0 "Red e e APN para poder ubicacion y haga
celular" (4G) para < o © usarlas. clicen "Volver"

configurar la red. en la esquina

Carrier CHINA MOBILE 9:41 il = -

_ superior
X New access point v
ICCID 898604401923D0085469 . .
izquierda.
Name
Name Of Access Point
9:41 all T .
APN
<
APN
Username N OB A a
0 Please Enter User Name L v
Password &7

Connect Successful,

; Please Enter The Password ~g
keep setting network lease Enter The Password do-

< -
The distribution network can help you know ¥ S
the status of the equipment in time, 5 N y é
remotely operate the equipment, etc. Start Activation s
Connect by Wi-Fi

2/2 @
[ Connect by Cellular ] PRPS )
Select the positioning mode
Maybe Later Select NTRIP service or RTK base

station as the positioning mode for
the device.

La configuracién de localizacion se detalla en la seccién 8 de esta descripcion.

Paso 7 - Control remoto RLMO01 / Remote-Control RLM01

e Eljoystick izquierdo controla el avancey el
retroceso, y el joystick derecho controla la izquierda
y la derecha.



Haga clic en el icono de "control
remoto" en la esquina inferior
izquierda para entrar en el modo
de control remoto. Cuando
intente controlar el dispositivo
por primera vez, mueva el
dispositivo a un area abiertay
mantenga una distancia
determinada con el dispositivo.
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v 082 T 2B O % S G

o (e

En la parte inferior de la pantalla se puede ajustar la
velocidad de conduccion de 1 a 3 velocidades. Por
favor, familiaricese con la operacion en la velocidad
baja antes de usar la velocidad alta.
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Paso 8 - Configuracion de ubicacion

Al utilizar el RLMO1 para tareas de calibracién, marcado, pintado de lineas, etc.,
aseglrese de estar en un entorno con buena sefial de red y satélite (sin obstaculos en el



cielo) durante todo el proceso. Consulte [Enciclopedia de productos] para obtener un

tutorial detallado.
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Proxy Channel

Automatically obtain NTRIP account pre—-configured in GM
web for faster positioning setup.

Personal Channel

Enter personal NTRIP account mannually for positioning
setup

a

Internal Radio

Obtain positioning service by connecting to Internal Radio
station.

Su dispositivo utiliza la tecnologia de
posicionamiento de alta precision RTKy
actualmente admite 3 opciones de servicio de
posicionamiento RTK.

1. Canal de agente (predeterminado): vincule
su cuenta de CORS y el dispositivo en la
nube. Haga clic en este canal para obtener
automaticamente la cuenta de inicio de
sesion de la nubey realizar una
configuracion de ubicacion mas rapida. Si
aun no ha habilitado este canal, pongase
en contacto con el personal de soporte
para configurar su dispositivo en la
plataforma GM.

2. Canal personal: Realice la configuracion de
localizacion mediante la entrada manual
de la cuenta CORS en la aplicacion. Puede
comprar una cuenta en el proveedor local
de CORS.

3. Radio interno: mediante la conexion a la
estacion base FJD (necesita ser desplegada
por si mismo), se realiza la configuracion
de localizacion.

Paso 9 - Calibracion de la boquilla de aspersion/Calibrar

el pulverizador



Calibre el dispositivo antes de usarlo por primera vez para garantizar angulos rectos 'y

arcos perfectos. Antes de realizar la calibracion, controle de forma remota el dispositivo

en un terreno plano y abierto. Se recomienda que no sea inferiora 6 mx6 my que la

sefial de satélite esté despejada; confirme que el volumen de pintura / volumen de

agua sea suficiente y que la perilla de pintura del dispositivo esté "apagada". Para

operaciones especificas, consulte la APLICACION [Producto Lingo].

Haga clicen el e Enlalistade

botdn configuracién de
"Configuracion" la maquina de
en la esquina trazar lineas,
superior derecha seleccione

de la pagina "Calibracion dela

principal. boquilla".
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88 System Status

G) Sprayer Calibration

\’\/ . ¥ Spray System Maintenance Tools

S éﬁ © Accessory List
: 2 Network Settings
= Advanced Settings
Help & Feedback

4* Firmware Version

View in Maps >

Haga clic en "Comenzar la calibracion" y el
dispositivo ejecutara automaticamente la
tarea preestablecida. Después de
completar la tarea, haga clic en la opcion
"Configuracion de parametros" para
ingresar a la pagina de ajuste de
parametros.

Ingrese el grosor e Lacalibracion del

de linea cabezal de
requerido, el

grosor de linea

impresion se
divideen 5
comun es de 10 partes. Haga clic

cmo 12 cm, haga en cadaunade

clicen "Guardar". ellas para
completar todos
feXy] all -
x Line Width los proyectos.

< Sprayer Calibration
put line width matche
en the spray shields.
Sration

Line Width 10.0cm >

Lateral Offset Calibration
@ Calibrated
l I ' Longitudinal Offset Calibration

Straight Line Spray-On
Calibration

Straight Line Spray-Off
Calibration

“ Arc Spray-On/Off Calibration
Cancel

Compare los resultados reales con los de
la ilustracion, ajuste los parametros segln
las indicaciones y haga clic en "Guardar".
Repita los pasos anteriores hasta que los
resultados de la linea de division cumplan
con los estandares.
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< Lateral Offset Calibration < Calibration Parameter

Lateral Offset Parameter Ocm >
-20 20

Two line overlap, no need to adjust the
parameter.

If line shifted, measure the distance
[ — ] between two lines:

_F . . .
A. If line ) shifted left, increase
parameter: the distance between two lines

Start Calibration (X\/2
= [ Cancel ] Save
G Remote Control

Paso 10 - Crear dibujos

Cuando use RLMO1 para puntuacion, asegurese de que todo el proceso esté en un
entorno con bueno de red y sefiales de satélite (cielo despejado). RLM01 necesita
mantenerse a una distancia de menos de 5 m del teléfono movil o tableta para
garantizar la conexion Bluetooth normal. Para operaciones especificas, consulte la
APLICACION [Producto Lingo].



e Hagaclicen el boton e Puede elegir entre el marcador RLMO01 o el marcador VAE

"Crear" en la pagina para recopilar coordenadas y crear planos. Si no tiene un
principal. marcador V4E, seleccione "Marcador RLM01" y controle
remotamente el RLMO1 para que vaya a la posicion
b b especificada para recopilar coordenadas.
LM_0003FY > L @ .
@46y S & B < Create Field
L - g -
‘
Mark points with RLMO1 Mark points with Point Marker
Remotely—control RLMO1 to collect point Take Point Marker to collect point coordinates
coordinates data data

(?A]
@ >
Prepare Create Start Task

View in Maps >

e Seleccione la plantilla de dibujo segun sea e Seleccione la opcidn que coincida con las

necesario y personalice el nombre del condiciones reales del sitio de acuerdo con
dibujo. las indicaciones de la pagina.

< Create Field < Create Field
Name Football Field 11V11

Standard Football Field English Standard Football Field Rubby Field Field Type Field Type

S0 N RN

ﬁ ._E:L Goalposts present No goalposts

Football Field 11V11 Football Field 9V9 Football Field 7V7 Football Fi
68X 105m (FIFA) 68 105m (FIFA) 68X 105m (FIFA) 68X 105m

The current field has fixed goalposts The current field has no fixed goalposts




< Create Field < Create Field

Without net With et 4-Point Merking 2-Point Mrking
e Después de entrar en la pagina de e Siga lasinstrucciones en la esquina superior
puntuacion, revise detenidamente la derecha para controlar de forma remota el

animacion de ejemplo, apunte el dispositivo en la ubicacion correspondiente
cabezal de inyeccidn al objetivo segln del lugar. Después de que el icono del

el método mostrado en lailustraciony dispositivo en la APLICACION ya no se desvie,
recopile las coordenadas. haga clic en el botdn "Marcar" en la parte

inferior de la pagina para registrar el punto.

e Sinecesita volver a marcar el punto anterior,

Tips ,
puede hacer clic en el boton "Deshacer" para

deshacer la operacion.

ERmRAz()

Remotely control the device to the target point,
ensuring the nozzle is aligned with it.

@)
00

-

Confirm
e Después de marcar todos los puntos, haga

clicen el boton "Completar" para completar
la creacion del dibujo.



Tips

When marking goalpost, ensure the front

bumper lightly touches the outside of the

goalpost, with the nozzle aligned parallel to it.

Confirm

Paso 11 - Iniciar tarea/Iniciar tarea

T2l Antes de comenzar la tarea, asegirese de que la red RLMO1 esté conectada, la sefial
RTK sea normal y que esté en un entorno sin obstaculos en el cielo durante todo el

proceso.

e Después de completar la creacion del e Haga clicen "Confirmar" para volver a

dibujo, puede ingresar a la pagina de vista conectar el servicio de localizacion de
previa de la tarea. Haga clic en el botén RLMO1 con un solo clic.

"Iniciar tarea" para comenzar la tarea
directamente.
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LM_0003FY > © ©

@46y 1 & I3

>t One-click reconnection of
positioning service

The device’s position service is
disconnected. Reconnect now?

()]
@ >
Prepare Create Start Task

e También puede ajustar parametros como
View in M . . :
Stk la presion de pinturay la velocidad del
vehiculo en la opcidn [Configuracion de

i tarea]. Para obtener mas informacion,
e Después de comenzar la tarea, puede ver

el progreso en la pagina. Haga clic en el
botdon "Pausa" y la tarea se pausara. Haga

consulte el tutorial relacionado en
[Enciclopedia de productos].

clicen el botén "Detener" y la tarea
guardara el progreso y se detendra.



™ 2.0km/n 335m / 712.88m v

© sSoccer 11V11-1 -» - 56%

6 2. Task Settings >

E Marking

Paso 12 - Limpieza

Task Ended

° !
Soccer 11V11-1
2025/04/02 09:40 — 2026/04/02 10:00

20, 1234,

FERT 2z

Please clean the spray system
now to avoid clogging.

Confirm

E Para evitar que la pintura se obstruya, se recomienda que se complete la limpieza

dentro de los 15 minutos después de cada aplicacion de pintura. Para obtener

instrucciones detalladas, consulte la seccion "Encyclopedia de productos" de la

aplicacion.
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