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Headline = Vorgewende
Bounderias = Grenze

2. RTK / NTRIP

2.1 Anmeldung (Bayern)

Anmeldung in Bayern liber den Link
https://sapos.bayern.de/Ifps register.php
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Vorsicht, hier entstehen Kosten!

2.2 Einstellung (Bayern)

.....................
981,N,11109.6028200,W,4,12,0.9,300,M,46.9,M,,,%49

'11!;, Serielle Verbind.
4

€ upp

Neigung/Richtung

Module Configuration

Autom. Lenkung

U Turn

Fahrzeug
l e | s | w | u | 2 |

Gerat

16:39:58
So, November 22, 2020

NTRIP Client Einstellungen

Host DESKTOP-HIVOTNE | Nutzername

m****** | (0)

IP 192.168.0.80 | 5 Zum UDP Port
IP oder URL des Passwort 0

—Korrekturdatendienstes | 1 |

1195.200.70.200 1] 0 fiir USB Anschluss

Manuelle Adresse senden

Lat: 53,0000000
HTTP: Netzwerk

IP: [195.200.70.200 <
15520070200 | 1.8 Lon: -111,0000000 6 | NTRIP EIN
Port 2 101 : 3 Only TCP:Port

IP abfragen 2

* Neustart erforderlich!

. . Use GPS Fix v
ausgewahlte Basis

FPS BY RTCM3 3d 4 |

Aktueller GPS Fix:

Quellentabelle bekommen Lat: |53,4360766350001 | 0
Position an Basis melden

(Intervall in Sek) Lon: -111,160047 |
20 : 0 = Off Manuelle Adresse e

. Korrekturdatendienst eingeben (195.200.70.200)
. IP abfragen klicken

. Port 2101 eintragen
. Ausgewadhlte Basis eintragen (FPS_BY_RTCM3_3G)
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5. Aus der Mail von Fahrzeugpositionierungsservice (LFPS)
Nutzername und Passwort eintragen
6. NTRIP einschalten
7. Neustart von AgOpenGps (fertig)
3. Symbole
‘w REGER
; AUTOMATION
1 oA = 1| S &l &I &]1%4%
’:_1 0 . »II .
3 T &
- 516
e8
REGER k]
El ]
AUTOMATION D
1| u
; Ml

WSS - OB B K3 R e

‘w REGER

AUTOMATION

i 2 mn 2 EAEYETEY

Menii

Ordnerverwaltung speichern / laden
Optionen zum Beispiel zur Anzeige
GPS Informationen

Vollbild

Tag / Nachtmodus

Feldansichtrein zoomen

Feldansichtraus zoomen

O 0 N OO U1 B W N | =

Aktuelle Geschwindigkeit, berechnet von AgOpenGps
10 SchlieRen

A
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‘w REGER

AUTOMATION

Rekorder

Optionen Feldansicht

Feldansichtverschieben, neigen

Fahrtlange und befahrene Flache (Doppelklick = Reset)

Unwichtig Funktionen ausblenden

Anzeige:

Zu bearbeitende Flache

Zu bearbeitende Flache in Prozent

Die dazu bendtigte Zeit errechnet tiber die aktuelle
Geschwindigkeit

Aktuelle Flachenleistungerrechnet Gber die aktuelle
Geschwindigkeit

RTK ein / aus schalten

‘w REGER

AUTOMATION
1 Fihrungslinie zentrieren auf Traktor Mitte
2
3 Fahrgassen / Fiihrungslinie Einstellungen & Anzeige
4  Kontur Fihrungslinie
5 ABLinie bearbeiten
6 Gerade Fiihriungslinie
7 Linie/ Kontur aus Schlaggrenze
8 Umschalten Kontur/ Linie
9  Uturn Anzahl auszulassende Gassen
10 Manuel ein/Ausschalten Section
11 Marker setzen
12 Automatisch (SectionConrol)
13 Vorgewende aktivieren
14 Uturn aktivieren
15 Lenkmotor ein
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Traktor Neigung
Geschwindigkeit (GPS)

Sections Anzeige & Schalter
Simulationsleiste

Arduino Eingang Auto Steer Button

O 0 N O U1 & W N =

11

‘w REGER

AUTOMATION
Lar b DRI sl et el 700 Bl o LIWH 11

Fiihrungslinie zentrieren auf Traktor Mitte

Kontur Schrittweise verschieben
Version u. Farbe Hintergrund
Flache anwéahlen

Schlaggrenze & Vorgewende
Lenkungseinstellungen
Einstellungen Zugmaschine
Einstellungen Anbaugerat

Wichtige Einstellungen (Verbindungder Komponenten herstellen,
RTK, Uturn, usw.)

Weniger wichtige Einstellungen (bearbeitete Fliche kann hier
geléscht werden)

Umschalten Ansicht Maschine nah / fern

Seite 6 i
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4. Verbindung Lenksystem Tablet

4.1 Ports verbinden

[

w @ K4 6 ] ]| ?? @

t Connected
ot Connected

Serielle Verbind.
ubpP

Neigung/Richtung

Module Configuration
Autom. Lenkung
NTRIP

U Turn

Fahrzeug

Gerit

+ e« >l & & A W i
o . .

= v @ = 7 C []R]1&] | 72| @

Connected
: Not Connected
Connected

Lenkung Schnittstelle
comas

Zur automatischen Lenkung
32766, 0, 0,0,0

Machine Port

COM Sect

Zur Maschinen Steverung: Daten von der Maschinensteuerung:
32762, 0,0,0,0,0,0 ** Machine Module Not Connected

$|¢ a o 0 ° - A - Date Time

Tipp: Erst nur GPS anstecken dann Ports scannen(1), dann richtigen Port auswahlen sowie die
Baudrate von 115200(2) und verbinden(3). Daraufhin zuséatzlich die Lenkungssteuerung mit

dem Tablet verbinden, erneut Ports scannen und den neu gefundenen Port bei Lenkung
verbinden.

5. Neigung / Richtung
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& B3 K4 1¢C | Q[ ™ @

Tom

Serielle Verbind. #3

ubpP o

Neigung/Richtung

Module Configuration 5 6,6&:
Autom. Lenkung
NTRIP
U Turn

Fahrzeug

Gerat

»ra e 9 !Ei- 1‘) " . Ill Date Time

: InitalSetting

GPS Port: Not Connected 1am

AutoSteer ot Connected EEaEisss

Machine Port: Not Connected

UDP: Off
#4
#3
w |
>
0,00

Alle Anderungen bediirfen einen
e

o T ) 0| o [ ) [ | S| | [ )|

Date Time
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5.2 Richtung

InitalSetting
Port: M Connected 1am
AutoSteer Port: Not Connected
Machine Port: Not Connected

uDP: OFF Richtung Neigung 2
L —_— #4

GPS Richtung von Richtungskorrekturquelle
Fix Fax to Fx Entfernung keine #3

R —— —_— IMU Brick v2 UID
Dual Rchtungsantenne 68wWESU G

0,00
Fix to Fix (zuriickschauen)

TTT

8s8.8

1,0 Meters

Neustart

T o ) 5| [ o [ [ | | | | e

Alle Anderungen bediirfen einen o Q
R

Date Time

5.3 Neigung

=y O ot 76 |[R] S 2?2 ®

l NMEA: InitalSetting
Port: Not Connected

Machine Port: Not Connected r
upP: Off i Neigung

845m Neigung Nullstelle Neigungs-Quelle

@ Versatz

entfernen

& >0<

wak GPS.

Alle Anderungen bediirfen einen
Neustart o Q

T o ) 0| [ [ [ | | | [ ) e

Date Time

54 PID
P oben 10-20 untern Strich 1 | 4-7 untern Strich 5 D 4-7 unterm Strich 1

5.4.1 Alle Werte zu Beginn auf Null setzen

P
Erhohen sodass beim Anfahren ordentlich Ubersteuert wird, dann den Wert halbieren
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I so einstellen das die Lenkung grad nicht nervds wird I-Anteil schaut voraus.
D soll das ganze System beruhigen. Der D-Anteil schaut in die Vergangenheit.
6. Drehrichtung Motor / Winkelsensor / Neigung
B 2g0pencPs - o x
= w @ et T C ] ]| 22?2 @
: InitalSetting
Port: Not Connected 1an
S : Not Connected
Port: Not Connected S
Serielle Verbind. #3
>
Neigung/Richtung
Module Configuration 0,00
Autom. Lenkung ;:;

NTRIP

U Turn
Fahrzeug @

Gerat R

iblﬂl a o E ’ i A - ‘ Date Time

6.1 Config und Umkehren

]
— o 2722 o
= w @O ot 16 R]KQ| 22?2 @
<5 : InitalSetting
S Port: Not Connected 1an
Steer Port: Not Connected Modue Configuation
Machine Port: Not Connected et 5
upP: Off Autom. Lenkung Relais S
7 #4
Motor Driver
1BT2
#3
A2D Konverter
Single
Neigungssensorf ;
MMA (1D)
Ackerman % SeED
gupes
- A:-IMA Achse 100 0,00
is .
=
Lenkung aktivieren Turn Sensor C°“"T's 3:3 \8
Switch 50 F :
** Steer Module Not Connected : O Gl

© ©O

iblﬂl a o ° . A - Date Time

Wichtig: Nach einer Anderung der Einstellungen muss diese an das Modul gesendet werden(1).
Nach der erfolgreichen Ubertragung ist rotes Fenster Check nicht mehr rot und es steht zweimal
dieselbe Zahl in dem Feld.

Seite 10
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l Autom. Lenkung

Relais
Motor Driver
IBT2 o min.
1 -
A2D Konverter e
Single S - max
20
Neigungssensorf T umkehren
MMA (1D) = [
Ackerman % BNO installiert
I\iIMA Achse ‘ 100 - ‘
Y Axis T

Lenkung aktivieren

Switch

§ ez
N >

Beispiel Config bei Reger Automation Systeme

Lenkung aktivieren:

r

0,0,54,0,0,0,0

|

Turn Sensor ’ .
Turn Sensor Counts jI

=
5 1
) | Invert Relays R |

Check:

21,0

Switch bedeutet Steerswitch auf der PCB als Schalter und dieser muss aktiviert sein.
Button bedeutet es muss eine Linie ausgewahlt werden, rechts die Lenkung im Display eingeschalten
und eine mindest Geschwindigkeit gefahren werden damit autosteering funktioniert.

7. Lenkungseinstellung und Motor

Minimum PWM: Mindestdrehzahl des Motors

High Max PWM: Maximaldrehzahl

Lowmax PWM: verringert die Drehzahl beim erreichen des Sollwinkels

Seite 11



Lenkungseinstellungen x

‘Zunahme Lenken Pure P ‘ Stanley ‘

Proportional Gain
50

Minimum PWM Drive

25

High Max PWM

100

Low Max PWM

< 40
Act: 45,8° 5Set:0,0° Err: 45,8°

B O« 9 -

Chk: 116 116 PWM: 0 Or +5

Lenkungseinstellungen *

Zunahme| Lenken Pure P ‘ Stanley

Aggressivitat

. 0,8

Uberschwingungsreduzieru

< > ors

Choose Type

Lenkdiagra

mm Stanley

Act: 3,3° Set: 0,0° Err: 3,3°

- o

Chk: 158 D PWM: 0

Seite 12
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Empfehlung: Type Stanley
Aggressivitat: ca. 0.8 alternativ 1
Uberschwingungsreduzierung: 0.5-0.6 alternativ 1

Beispiel flr einen Honeywell 360°

Lenkungseinstellungen =

Zunahme|| Lenken Pure P ‘ Stanley ‘

Lenkwinkelsensor
£ > 0

Impulse pro Grad

L]
W

30

Maximaler Lenkwinkel in

]
W

40

Hangkompensation

£ > 0

Act: 45,8° Set:0,0° Err: 45,8°

IR

Chk: 31 PWM: 0 Or +5

Mit der Hangkompensation muss gespielt werden welcher Wert am besten passt, je nach Anbaugerat
und Geschwindigkeit.

8. Allgemeine Einstellung

88 AgOpenGPS - 112020.Dec.26 1326

— g 10Hz 1 1'
— Sim: 10 Hz @

&b . Options

i Farben

ng Feld Ubersicht
1 Lichtbalken ein

€ Keyboard

139 m
0,02

@ Simulator Ein

A
Seite 13
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- Options

_ Extra Einheiten
Himmel an Fiihrungslinien

NMEA

e protokollieren

Ganzer Pol i
Bildschirm olygon ein

Kompass an Verfolgungslinie

Geschwindigkeits

- _ UTurn immer an
anzeige anzeigen

Automatisch
Tag/Nacht Modus

Bewerte Einstellungen wie extra Fiihrungslinien

8.1 Extra Fiithrungslinien
JRT

AB [—

a5 Options

i Extra
Himmel an Fiihrungslinien 1
Rast = NMEA
ATonEn protokollieren
Ganzer Pol -
Bildschirm e
8.2 Polygon Ein
| | Pl ULwURUIIIEr E11
Ganzer Pol . 1
Bildschirm olygon ein
Kompass an Verfolgungslinie
1

Polygon ein andert die bearbeitete Flachendarstellung

Seite 14 i



8.3 Lichtbalken

8 AgOpenGPS - 112020.Dec.2618.26

= w 8| .0
Options
Farben
Feld Ubersicht

3D
+ Lichtbalken ein
>

Keyboard

8.4 Farbe
TE v O
Options
Farben

Feld Ubersicht
“ Lichtbalken ein

- Simulator Ein

8.4.1 Sidebar
1. Sidebar bei Tag
2. Sidebar bei Nacht

D 10Hz 5
Sim: 10 Hz

~

s HEEEEEEN

336 >

11:16:12

Seite 15
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8.4.2 Feld

EEEEEEEE -
HEREEEENE o |

9.1 Traktor Typ
' = w @ oo 6 [RIQ [ 7?2 @

JOUMM \MEA: InitalSetting

GPS Port: Not Connected 1an
AutoSteer Port: Not Connect s

K9] Machine Port: Not Connected = 2 .
ubP: Off Type Antenne l Fahrzeug Fihrungslinen /# ;1

Fahrzeugtyp

T
0,00

\AAJ

888.8

Messungen in

Zentimeter

Seite 16 a
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9.2 Antennenposition
"Ee @ = ¢ X wme
Antenne Fahrzeug Fihrungsiinen
100 o]
2. GPS Sensor Abstand zur Traktormitte
B
= w @O "ot Z G [R]IR 2?72 @

nitalSetting
S Not Connected
AutoSteer Port: Not Connect S
t: Not Connected

Fahrzeug Fiihrungslinen

Look Ahead Dreipunkt (sek)
2,0

Drehradius

550

Messungen in
Zentimeter

Hohe, Radstand und Drehradius findet man am besten heraus wenn man seinen Traktoren Typ unter
folgendem Link eingeben.
https://de.wikibooks.org/wiki/Traktorenlexikon: Herstellerverzeichnis

9.1 Fiihrungslinie und Lenkung

Seite 17


https://de.wikibooks.org/wiki/Traktorenlexikon:_Herstellerverzeichnis

REGER

AUTOMATION

Fahrzeugeinstellungen

Type ‘ Antenne ‘ Fahrzeug H Fiihrungslinen

<<>>Spur verschieben Auflésung Lichtbalken Fiihrungslinienstarke
in Zentimeter

40 4 2

Lenkung lber
Arduino aktiveren

o

Manuell

Messungen in -
Zentimeter 0 0

Hier kann die Auflosung der Lichtbalken falls unter Optionen aktiviert verandert werden. Die
Flhrungslinie Dicke angepasst werden.

Lenkung Giber Arduino
M=Manuelles aktivieren iiber Display zusatzlich zum Steer Eingang auf der PCB
R=Aktivieren iiber PCB STEER Eingang auf der PCB

Ob der Steer Eingang auf der PCB ein Schalter bzw. ein Taster ist wird in AgOpenGps unter

Einstellung => Module Configuration => Lenkung aktivieren eingestellt.
Bei einer Anderung muss diese Configuration erneut auf den Arduino iibertragen werden.

A
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9.2 Traktor Typ Speichern /Laden
B Ag0penc s X
= @ . = L.
< Fahrzeug laden ole
ZgD Fahrzeug speichern “ n
"I" Anbaugerat laden |
258 m Arbeitsgerat speichern
B Generelle Einstellungen laden
0,00 o > N
o.00% Generelle Einstellungen speichern *~
58
Dateimanager
;;;;; 1( 0,00
Alles zuriicksetzen ? X

Beim Speichern muss immer ein Name eingegeben werden oder eine schon angelegte Maschine

ausgewahlt.
@ L R ] 43 0

o &€ » B @ T R Y 8 AN -
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9.3 Gerat / Maschine
Gerate Einstellungen —— Vu::::,da
Konfiguration Anh&ngung Einstellungen Teilbreite ‘ Schalter " " —_=
. Fahrgasse AB-Kontur
Arbeitsschalter A-B%
Arbeitsschalter aktivieren 1 0
AB-Edit AB-Line
U Active Low 2 'C/{?_”)- D
AB-1
Arbeitsschalter Bedienung Manuell 3 TiEmm) LT
0 3.1
Active Low Switch Active High Switch - ﬂ,nﬂngﬁ
i Wk oian 2.1 ? - =
Marker Aut:anDf’F
= - H A\ 7.
Messungen in * < 5000 cm™* - o U—Tun Oﬁ
Zentimeter Geritebreite 400 cm o e

™ &

1. Aktiviert den Eingang IMP fir die Aufzeichnung (Workswitch) auf der Platine. Dieser ist

immer als Schalter ausgefihrt.

2. Bestimmt ob der Schalter auf der PCB geschlossen oder unterbrochen die Aufzeichnung
startet und beendet.
Kein Hacken bedeutet unterbrochen wird aufgezeichnet.
Hacken bedeutet geschlossen wird aufgezeichnet.

3. Arbeitsschalter Bedienung Manuel bedeutet rechts Manuelles ein/ausschalten der Maschine
Kein Hacken gesetzt bedeutet Automatisches ein / Aus wenn Aufzeichnung aktiv. Wichtig flr
Sectioncontrol das die Aufzeichnung auch stimmt.
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Felderstellen (Schlag)

10Hz 3
Sim: 10 Hz

Feld anlegen / fortsetzen / 6ffnen

- 0O W
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0O i 17 ¢ & S 0®

|52

*%  AB-Kurve glétten HA
5 Konturpfade Iéschen .

%, Grenzkonturen erstellen
). Vorgewende erstellen =9 e
IC :_ Schlaggrenze erstellen 18 aall L i i A

R 1 ¢ | K 00

Grenzen Flache D;"""" e
ren n

Neue Schlaggrenze

u;|¢¢ & =5 Bu 0 O - glg: % v ° A - Mo, Noversber 33, 2020

4 5 0" G mmoz 5 00F

Umschalten zwischen Schlaggrenze erstellen tiber umfahren oder KML Import.
(Sind die Symbole ausgegraut muss das Wort Neue Schlaggrenze angeklickt werden)

2. Offset Traktormitte hin zur Grenze (Ublicherweise 0.5 mal Maschinenbreite)

3. Durch anklicken @ndert sich, Schlaggrenze Rechts zu Links und umgekehrt. Je nach dem ob
man im Uhrzeigersinn fahrt oder gegen muss hier die Einstellung getroffen werden.

4. Schlaggrenze Fenster zum Aufzeichnen 6ffnen

5. Schlaggrenze Google Earth
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11.1 Schlaggrenze umfahren

B e T C & K 0 ®

",

17:52:15
Mo, November 23, 20:

1. Schlaggrenze aufzeichnen Starten und paussieren
2. Schlaggrenze bestatigen

11.2 Schlaggrenze anfahren der Ecken

Aufnahme stopppen Grenze pau

@

Flache 0,87

6,80

1. Wenn man eine Schlaggrenze nur durch anfahren der Ecken erstellen will, Hier wird ein
Punkt erstell.

2. Mit diesem Button wird der Letzte Punkte gel6scht
Bestatigung der Grenze

A
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Ergebnis nach der Bestatigung der Grenze

11.3 Schlaggrenze iiber Google earth
Google Earth muss installiert sein.
=>Schlaggrenze => Google Earth symbol anklicken
Google Earth wird ausgefiihrt und springt zur aktuellen Position

[~

Datei Bearbeiten Ansicht Tools Hinzufigen Hilfe

¥ Suchen

Route berechnen Verlauf

¥ Orte
v ¥/ Meine Orte
» ¥/ (D Sightseeing-Tour

AR 3N}
v 1
& >
v ¥/&3 Temporare Orte

[ = CurrentPosition. KML
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=

¥ Suchen

Route berechnen Verlauf

¥ Orte
1S
ED Sightseeing-Tour

Lo P fad ohne Namen]

Beschrebung | Sti,Farbe | Ansicht | Hohe = Messwerte

Link hinzufi Bild aus dem Web hinzufi Lokal

Your Current Position

Q@
¥ Ebenen
~ 8/ Primare Datenbank
& Ankindigungen

Grenzen und Beschriftunge
ore R A R e o
3 = Fotos
== Sraen
0 3D-Gebaude
L Wetter
% Galerie

Mehr
Gelénde

<<

> 2020 GeoBasis-DE/BKG.

020 Google

Bildaufnahmedatum

Zeichnen der Flache.
Dann Fenster mit Ok bestatigen

<= Google Earth Pro
Datei Bearbeiten Ansicht Tools Hinzufugen Hilfe
¥ Suchen

Route berechnen Verlauf
¥ Orte
v WIS Meineorte
» ¥/ B Sightseeing-Tour

2
~ [¥S Tmporare Orte
v IS CunentPosition.KML
' & Your Current Position
¥/ 35 Phad ohne

Hinzufigen >
Ausschneiden

Kopieren

Léschen

Umbenennen

Unter "Meine Orte" speichern

Per E-Mail versenden.
Aktuelle Ansicht ibernehmen
—_— Hahenprofil anzeigen

¥ Ebenen

v 181 primare Datenbank
B Ankiindigungen
b ¥/ Grenzen und Beschriftungen
02 Orte
¥ L= Fotos
= SiraBen
8/ () 30-Gebsude
Wetter

Eigenschaften

»
e
3
1

| Gelande

L0 P B m Bl ®

Typ .kml auswahlen
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Dateiname: | Pfad ohne Namen R,

Dateityp: | Kml (*.kml) v

A Ordner ausblenden

o lm Al a abr

Danach google earth schlieRen

Und mit Schlaggrenze KML Import fortfahren.

11.4 Schlaggrenze KML Import

Schlaggrenze starten oder l5schen

Durchfa Umfahre

Grenzen Flache
hren n

Neue Schlaggrenze

Symbol 3. Anklicken und die KML Datei 6ffnen
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Schlaggrenze starten oder ldschen

Durchfa

Flache hren

Grenzen

6,19 Ha
Neue Schlaggrenze

AuBere
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Umfahre
n

Die ausgewadhlte kml Datei erscheint jetzt als duBere Grenz, durch auswahlen wird diese rot und kann
jetzt wieder geloscht(1) werden oder auch verwendet (3). Das Kreuz (2) schliel3t einfach das Fenster

wieder ohne Auswirkung zu haben.

11.5 Fehler .kml Import

Hat die der eingelesene Schlag eine abweichende Form von Google Earth oder stimmt die Flache

nicht. Wie im nachfolgenden Bild zusehen.

RO

Schlaggrenze starten oder loschen

5Hz 9
GPS single: 1

Grenzen Elicha

Q e

Durchfa Ur

AuBere | 1124,01

hren

Neue Schlaggrenze
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Dann erst Koordinaten und Zone im folgenden Fenster priifen.
Durch ein Klick auf oben rechts 6ffnet sich folgendes.

REGE

AUTOMATION

a5 GPS Data

EGNRMC, 175012.00,A,4822,97763,N,0 1004,69086,E,0.016,,261220,,,A, V=12
$GNVTG,,T,,M,0.016,N,0.029,K,A*31

$GNGGA, 175012.00,4822.97763,M,01004.59086,E, 1,12,0.48,490.5,M,47.6,M,, =44
SGNGSA,A, 3,02,24,19,0d,25,32,31,12,p9,,,,0.93,0.48,0.80, 1%09

2 .
N@‘thing 11416814 | Fone 12 HDOF 0,48 Sunrise 08:10
Easting 397306 |~ AT 90,5 Quality GPS single: Sunset 16:31

Field N 13,5 Lﬂun 10,078181 Speed O Status Active
Field E -0,8 at 48,3829605 CA 0,806 # Sats 12

Eq Spec 4 m Vehicl€=Tool -
Total Field Area 124.01  100.0% FUZ 1,5 Roll -
Total Applied 0.00 = Hrs GPS 0° UTurn 10000000

Area Remaining 124.01 MU 0°
LISE Steer LISE Machine

** Steer Module Not Connected | | ** Machine Module Not Connected

Hier erkennt man das die Zone im Rechteck 2 und Northing/Easting im Rechteck 3 nicht zu der
aktuellen Pos in 4 passt. Dies ist aber notwendig das die Berechnung stimmt.

Um das zu andern muss das aktuelle Feld geschlossen werden. Dies muss geldscht werden, da
hinterher das nicht bereinigt werden kann.

Danach Sim Koordinaten eingeben im Men( anwahlen.

B AgopenGPs - o X
ﬁ (] Stz 3 E? REGER'™
- - GPS single: 1 !

Sprache

»
NRMC, 175452.00,A,4822.97727,N,01004.63143,E,0.005,, 261220,,,A,V*18
A \TG,,T,,M,0.005,,0.010,K,A=39
IGGA, 175452.00,4822.97727,N,01004.69143,E, 1,12,0.50,493.2,M,47. *41
G5A.A,3,02,24,0 112,29,...,1.00,0.50.0.67,1°04
gm Koordinaten eingeben ‘ fthing 11416815 zone 12 HDOP 0,5 Sunrise 08:10
sting 397302 Alt 493,2 Qualily GPS single: Sunset 16:31

Idn 11,4 Lon 10,0781905 Speed 0 Status Active
~Tastenkompingconen ield E 4,6 Lot 43829545 CA 0806 2 Sos 12

qSpec 4m Vehicle - Tool -

tal Field A 124,01 100.0% FUZ 1,5 Roll -
MOd L Ie Info tha;ip;hr;; 0.00 = Hrs GPS 0° UTufn 000000
Startbildschirm anzeigen prenemns A g, PV st
.. b * Steer Module Not Connected | [ ** Machine Module Not Connected |
Uber...

Danach auf 1 driicken und letztendlich 2 bestatigen.
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Koordinaten far Simulator eingeben:

+90
= o e GPS Position Aktuelle GPS
] 2 - q I des Feldes Position

Lat: 0,000000 Lat: 48,382961
Lon:0,000000 Lon: 10,078188

Latitude

U o | %

+90 +180 Feldposition GPS Position
(west) Longitude (east)

. stsig.net

Breitengrad - LAT Langengrad - LON
( +90 to -90) (+180 to -180)

48,3829612 = 10,0781910

18:56:23
Dezember 26, 20

Daraufhin wird AgOpenGps neu gestartet. Jetzt erst kontrollieren ob die zuvor falschen Werte jetzt

stimmen.

ol GPS Data
SGNRMC, 175936.00,A,4822.97726,N,01004.69154,E,0.011,,261220,,, A, V*15
AT G T M i A I
$GNGGA, 175936,00,4822.97726,N,01004.89154,E,1,12,0,51,492,8,M,47.6,M,, %43
SGNGSA,A,3,02,24,06,25,32,3L,12.729, ... .02,0.51,0.89,1%09
I‘-JD:!’thing 5359427 Zone 32 HDOF 0,51 Sunrise 08:10
Easting 579830 Alt 492,8 Quality GPS single: Sunset 16:31
e o 10,0781923  Speed 0 Status Active
Field E -0,3 Lat 48,3829543 CA 0,806 # Sats 12
Eq Spec 4 m Vehicle - Tool -
Total Field Area 0.00 0.00% FUZ 47,0 Roll -
Total Applied 0.00 = Hrs GPS 0° UTurn 00DODO
Area Remaining 0.00 MU 0°
USE Steer USE Machine
| ** Steer Module Not Connected | | ** Machine Module Not Connected |
UDP steer [NC | mach nC | sw [nc |

Jetzt stimmt die Zone sowie Northing und Easting Wert und es kann ein neues Feld angelegt werden
und die kml wird jetzt richtig intepretiert.

12. Vorgewende
Voraussetzung fiir ein Vorgewende ist eine Schlaggrenze
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12.1 Offnen

L) swlow 4 1, SO0 . § 19 ©

*%  AB-Kurve glatten '

7 < Konturpfade l6schen

9,89
LA
0,00
J
Q Grenzkonturen erstellen
) . ' 1 1" u
"

* 1@, Vorgewende erstellen

@ Schlaggrenze erstellen - - i ‘

se @« > @ D 5 8 & & A N S, Ak 3 200

12.2 Einstellungen

720 O

20,0 | |¥

Alles %
zuri.]ckseta ) )

e« =5 &'
*
¥

Die Eingaben auf dieser Seite sind in Meter.

12.2.1 Vorgewende Abstand

Vorgewende Abstand um die ganze Kontur mit Abstand 18m als Beispiel

180 |

Daraus folgt:

A
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180 . |O)

20,0 | |

e« =5 a's

Rickgangig machen:

Alles | )¢
zurﬂcksebg ﬂﬂj

12.2.2 Teilstiick versetzen / bearbeiten

Zuerst auf Kontur klicken (Start Punkt und Endpunkt), danach wird das Stiick zwischen den
Linien lila.
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Mit diesen Pfeilen lassen sich die zwei Punkte verschieben

@

132

A
@

185

\

Mit diesen lasst sich die Lila Teilkontur verschieben

°*
¢ »
\

Soll die Anderung iibernommen werden muss folgendes Symbol gedriickt werden

Z
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Mit dieser Eingabe lasst sich die Lila Kontur fix um einen Wert verschieben

20,0 | |,

L

Mit diesem Symbol wird zwischen den Zwei Punkten eine Gerade Linie gezogen und der Lila
Teil fallt komplett weg

%

Ergebnis:
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13. AB Konturen

13.1 Kontur anhand Schlaggrenze

Symbol AB Konturen anlegen anhand der Grenze

Geratebreite in cm, wird normalerweise richtig aus der Gerate
Konfiguration tbernommen.

Erstellen

Geridtebreite 0

2400

Durch Klicken auf die Grenze lassen sich zwei Punkte setzen.

-y =
- - [Ey——

Symbol Kurven Kontur erstellen

e

Kontur Gerade AB Linie erzeugen

A
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Punkte l6schen

of

hier befindet sich ein Bug u. der Benutzer muss nochmal die Breite

des Arbeitsgerates eingeben.

Mit diesen zwei Symbolen |asst sich zwischen den erstellten Linien
umschalten und gegeben falls |I6schen oder fiir die Hauptansicht
ein/ausschalten. Die Auswahl wird rot/fett angezeigt.

0 of O

=

Loschen:

4

Ein/Ausschalten:

Off

Off blendet die schon befahrene Flache aus.

Bestatigen u. Fenster schliel3en

A
Seite 35



REGER

AUTOMATION

o

Zuvor angelegte AB Konturen auswahlen, entweder Kurve oder
Gerade. Ausgewahlte Variante wird farblich

e

Wird die Variante ausgewahlt erscheint folgendes Fenster

Hier liegen die Zuvor erstellten Konturen. Eine der beiden auswahlen
1., dann 2. bestatigen u. schlieBen. Spater kann zwischen den
Konturen noch auf der Hauptansicht umgeschaltet werden.

AB Linie

1.3° Nord 04:35:04
02.9° Ost 04:37:02 “1

A
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Umschalten dieser zwei Konturen

Hauptansicht unten links:

Verschiebt Kontur mittig auf Traktor

ol

Verschiebt Kontur schrittweise:

¢ »

Vorgewende ein/aus blenden: wenn griin werden Reihen am

Vorgewende ausgeschalten. Wenn nicht dann an der Schlaggrenze.

"

Fahrgassen Einstellungen und Anzeigen:

Fahrgassen

1/2 W (m)

e 12,00 $

e 10cm =
Breite (m)

5,00 .

Pfad (m)

1,70 °

Spuranzahl

¥ 21

© O

I

Offnet Menii:
Erste Eingabe ist normalerweise 0.5 mal

Geratebreite. Mit den Pfeilen lassen sich die
Gassen verschieben.

Breite in Meter ist die Geratebreite, wenn
nicht Uberlappt werden soll.

Pfad ist die Anzeige dicke der Fahrgasse.

A
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Spurenanzahl ist die Anzahl der anzuzeigenden Spuren.

Roter Button blendet die Spuren aus und schlie8t Fenster. Griiner
Button blendet Spuren ein und schliel3t Fenster.

Richtung drehen: Anzeige Links/Rechts vom Traktor
AT
\,\B

Anzeige Varianten Andern:

il

Automatisch Uturn/Wenden
Grun =Ein

@

Auto Section Control Ein = Grin

0,07

Automatisches Lenken ein = Grin

o

A
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14. U/Turn

Anzeige wann U/Turn beginnt um vorher eventuell Maschine
auflassen zu kénnen:

N\

3 m

UTurn manuell einleiten Links/Rechts

ATy (A

14.1 Einstellungen

In Meter
U Turn Eingabe SchlieBen Bearbeiten
Machine 1 Machine 2 Machine 3
Wende
alles aus
Machine 4 Machine 5 Machine 6
Uberspru
Dubins ngene Wende
Muster
Dubins 0 - Benutzer Au%ci;
definiert nung
GeoZaun Distanz Von UTurn Distanz Von
der Schlaggrenze der Schlaggrenze UTurn Lénge o
Om 9m 9m

Entfernung zur Schlaggrenze, wenn hier die Halfte der Geratebreite
eingetragen wird bleibt die Maschine innerhalb des Ackers. Kleiner
bedeutet die Maschine verlasst beim Wenden die Flache.

A
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UTurn Distanz Von
der Schlaggrenze

Om

¢

Linie auslassen:

Uberspru
ngene

1 v
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Wie viele Meter des UTurns auf der Kontur(Geraden Spur) stattfinden

darf.

Folgend

Om

¢ |®

Wichtig: Vorgewende ist fiir SectionControl ausschlaggebend. Ab

dem Vorgewende wird die Aussaat beendet. Schlaggrenze ist fir

UTurn wichtig.

Geschwindigkeitsanzeige:

O
X
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Anzahl der Fahrreihen die Ubersprungen werden sollen

0 - | 9,89
Y I
8,25

Min Uberlappung bei Teilbreiten 100%

Min Uberlappung 0%

Beides in einem Bild:

Aktuell gefahrene Meter und Hektar, lasst sich durch Doppelklick
Reseten.

"3

620 m

1,43
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Von oben nach unten

7.16: noch zu bearbeitende Flache in Hektar

72.4%: noch zu bearbeitende Flache in Prozent

00:22: Die daflr benotigte Zeit abhangig von der aktuellen

Geschwindigkeit

19.2: Aktuelle Flachenleistung hochgerechnet mit der aktuellen
ey - Geschwindigkeit, Hektar pro Stunde

7,16
72,4%
00:22
19,2

—
58 kb

%Ivﬂ‘

A
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