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Urheberrechtshinweis:

FJDynamics behélt sich das Urheberrecht fiir dieses Handbuch und alle darin enthaltenen
Inhalte vor. Kein Teil dieses Handbuchs darf ohne vorherige schriftliche Genehmigung
von FJDynamics in irgendeiner Form oder mit irgendwelchen Mitteln reproduziert,
extrahiert, wiederverwendet und/oder nachgedruckt werden.

Dieses Handbuch kann ohne vorherige Ankiindigung gedndert werden.

Vor Gebrauch lesen:

Bedienen Sie das Gerit in strikter Ubereinstimmung mit diesem

A Handbuch.

L;” Wenn Sie wahrend der Nutzung Fragen haben, wenden Sie sich

bitte an unseren Kundenservice.

Haftungsausschluss:

 Die gekauften Produkte, Dienstleistungen und Funktionen sind im Vertrag
festgelegt. Alle oder ein Teil der in diesem Handbuch beschriebenen Produkte,
Dienstleistungen und Funktionen fallen mdglicherweise nicht unter den Umfang
Ihres Kaufs oder Ihrer Nutzung. Sofern im Vertrag nicht anders angegeben, werden
alle Inhalte in diesem Handbuch "WIE BESEHEN" ohne jegliche ausdriickliche oder
stillschweigende Gewahrleistungen bereitgestellt.

 Der Inhalt dieses Handbuchs kann sich aufgrund von Produktaktualisierungen und
anderen Griinden andern. FJDynamics behalt sich das Recht vor, den Inhalt dieses
Handbuchs ohne vorherige Ankiindigung zu dndern.

+ Dieses Handbuch dient nur als Leitfaden fiir die Verwendung dieses Produkts. Es
wurden alle Anstrengungen unternommen, um die Richtigkeit des Inhalts dieses
Handbuchs sicherzustellen, aber keine Informationen in diesem Handbuch stellen

eine ausdriickliche oder stillschweigende Gewahrleistung dar.
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Sicherheitshinweise

Bevor Sie dieses Produkt verwenden, stellen Sie sicher, dass Sie alle
Bedienungsanleitungen und VorsichtsmaBnahmen in diesem £/Dynamics Auto Steer
System Software Benutzerhandbuchgelesen und verstanden haben.

Safety Instructions

Sobald das Bedienterminal gestartet wird, erscheint das folgende Popup-Fenster, das Sie
Uber Sicherheitsrisiken informiert, denen Sie mehr Aufmerksamkeit schenken missen.

Safety Instructions
Before using this system, make sure that you have read the user manual and keep in mind
the following safety requirements:
(1) Operators must hold the licenses as required by local laws, including but not limited to

driving licenses

(2) Do not drive under the influence of alcohol or when you are tired

(3) Drive in an open field far from the crowd and vehicles to avoid personal injuries or

property damages,

| Understand

Bediener

1. Personen unter achtzehn Jahren oder die die Altersvoraussetzung der lokalen Gesetze
und Vorschriften nicht erfiillen, dirfen dieses Produkt nicht bedienen.

2. Fahren Sie nicht unter dem Einfluss von Medikamenten, Alkohol und Drogen.

3. Fahren Sie nicht, wenn Sie sich mtde fihlen.

4. Die Bediener missen die von den lokalen Gesetzen und Vorschriften geforderten

Flhrerscheine besitzen.
Betriebsumgebung

1. Fahren Sie auf einem offenen Feld abseits der Menschenmenge und stellen Sie sicher,
dass sich keine irrelevanten Personen oder Fahrzeuge im Einsatzbereich befinden.

2. Halten Sie sich von Personen, Vieh, Hindernissen, Dréhten, hohen Gebauden, Flughafen
und Sendemasten fern, um Stérungen der Signale zu vermeiden.

3. Betreiben Sie das Gerét nicht bei extremen Wetterbedingungen wie starkem Regen,
dichtem Nebel, Schnee, Blitz und starkem Wind.

© 2024 FJDynamics. Alle Rechte vorbehalten.
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4. Stellen Sie sicher, dass sich wahrend der Priifung, Kalibrierung, Einstellung oder
automatischer Drehung keine Personen oder Hindernisse im Weg des Fahrzeugs
befinden, um Personen- oder Sachschaden zu vermeiden.

Bedienung

1. Steigen Sie wahrend der Fahrt nicht in das Fahrzeug ein oder aus.

2. Uberwachen Sie den Betriebszustand in Echtzeit wéhrend des Betriebs, um bei Bedarf
rechtzeitig eingreifen zu kénnen.

3. Fahren Sie das Fahrzeug im manuellen Modus auf 6ffentlichen StraBen oder an
offentlichen Platzen.

Inspektion

1. Stellen Sie sicher, dass sich ausreichend Ol im Kraftstofftank des Fahrzeugs befindet.

2. Stellen Sie sicher, dass die Parameterkalibrierung vor dem Betrieb am Bedienterminal
abgeschlossen ist.

3. Stellen Sie sicher, dass die Antennen und der Winkelsensor ordnungsgemaB installiert
sind. Wenn etwas bewegt wird, kalibrieren Sie es vor der Verwendung erneut.

4. Stellen Sie sicher, dass alle Kabel intakt sind. Wenn Schaden festgestellt werden,
stoppen Sie den Betrieb und ersetzen Sie das Kabel.

Sonstiges

1. Das unbefugte Zerlegen des Produktgeh&uses kann zum Erldschen der Garantie fiihren.

2. Schaden, die durch Ereignisse htherer Gewalt wie Blitzeinschlage, Uberspannung und
Kollision verursacht werden, sind nicht von der Garantie abgedeckt.

3. SchlieBen Sie die Gerate strikt gemal dieser Anleitung an. Halten Sie beim AnschlieBen
von Kabeln wie Datenkabeln das Ende des Steckers fest und stecken Sie ihn vorsichtig
ein oder aus. Ziehen oder verdrehen Sie den Stecker nicht mit Gewalt, da dies die Stifte
beschadigen kann.

4. Beachten Sie die Anforderungen an die Stromversorgung fiir dieses Produkt (System).
Die Versorgungsspannung fiir den Steueranschluss und das elektrische Lenkrad betragt
9V-36 V.
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FCC-Warnung

HINWEIS: Dieses Gerat wurde getestet und entspricht den Grenzwerten fiir ein digitales
Gerat der Klasse B gemal Teil 15 der FCC-Bestimmungen. Diese Grenzwerte sollen einen
angemessenen Schutz gegen schadliche Stérungen in einer Wohnanlage bieten. Dieses
Gerat erzeugt und verwendet Hochfrequenzenergie und kann diese ausstrahlen. Wenn es
nicht gemaB den Anweisungen installiert und verwendet wird, kann es schadliche
Storungen der Funkkommunikation verursachen. Es gibt jedoch keine Garantie dafir, dass
bei einer bestimmten Installation keine Storungen auftreten. Wenn dieses Gerat schadliche
Storungen des Radio- oder Fernsehempfangs verursacht, was durch Aus- und Einschalten
des Gerats festgestellt werden kann, wird der Benutzer aufgefordert, zu versuchen, die
Storung durch eine oder mehrere der folgenden MaBnahmen zu beheben:

- Richten Sie die Empfangsantenne neu aus oder stellen Sie sie an einem anderen Ort auf.
- VergroBern Sie den Abstand zwischen Gerat und Empfanger.

- SchlieBen Sie das Gerat an eine Steckdose eines anderen Stromkreises an als der, an dem
der Empfanger angeschlossen ist.

- Wenden Sie sich an den Handler oder einen erfahrenen Radio-/Fernsehtechniker.
Anderungen oder Modifikationen, die nicht ausdriicklich von der fiir die Einhaltung
verantwortlichen Partei genehmigt wurden, kénnen die Berechtigung des Benutzers zum
Betrieb des Gerats ungiiltig machen.

Dieses Gerat entspricht Teil 15 der FCC-Bestimmungen. Der Betrieb unterliegt den
folgenden zwei Bedingungen:

(1) Dieses Gerét darf keine schadlichen Stérungen verursachen.

(2) Dieses Gerat muss alle empfangenen Stérungen akzeptieren, einschlieBlich Stérungen,
die einen unerwiinschten Betrieb verursachen kénnen.

Dieses Gerat entspricht den FCC-Grenzwerten fiir Strahlenbelastung, die fir eine
unkontrollierte Umgebung festgelegt wurden. Dieses Gerat ist so zu installieren und zu
betreiben, dass ein Mindestabstand von 20 cm zwischen dem Strahler und dem Kérper
eingehalten wird.

© 2024 FJDynamics. Alle Rechte vorbehalten.
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Vorwort

Verwendung des Handbuchs

Dieses Handbuch beschreibt, wie das FJDynamics Auto Steer System in pragnanter,
einfacher und klarer Sprache verwendet wird, so dass Benutzer jeden Bedienungsvorgang
einfach, schnell und genau beherrschen kénnen.

Technischer Support

Ab dem Kaufdatum erhalten Benutzer technischen Support und Upgrade-Services von
FJDynamics.

Kontaktieren Sie FJDynamics auf eine der folgenden Arten:

« Tel: +1 833-330-6660 (US)

« Tel: +496 931 090 130 (Europa)

« Offizielle Website: https://www.fidynamics.com

Anwendbarer Standard: Q/320411 AQR 004-2019
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Kapitel 1 Software-Bedienungsanleitung

1 Workflow-Ubersicht

Dieses Kapitel beschreibt die wichtigsten Betriebsprozesse und zugehérigen Funktionen
des FJDynamics Auto Steer Systems. Vor der erstmaligen Verwendung des Systems miissen
Sie die Installation, Inbetriebnahme und Vorbereitungen abschlieBen, um den
Autosteering-Betrieb erfolgreich zu starten.

2 Installation und Inbetriebnahme

Verwenden Sie den folgenden Workflow, um das System zum ersten Mal zu installieren
und in Betrieb zu nehmen:

Sprache auswahlen — Anmelden und einloggen — Installationsinformationen eingeben —
Mit einer Signalquelle verbinden —Kurs erhalten* — Fahrzeugparameter einstellen —
Winkelsensor kalibrieren — Fahrzeug kalibrieren — Anbaugerét kalibrieren — Fertigstellen
* Fahren Sie das Fahrzeug eine Weile geradeaus, und der Kurs wird automatisch ermittelt. Wenn
nicht, wéhlen Sie MENU > SYSTEM > Kurskalibrierung.

2.1 Sprache auswahlen
Schalten Sie das Bedienterminal ein, wahlen Sie eine Sprache aus und tippen Sie auf
Weiter, um den Anmelde-/Anmeldebildschirm zu &ffnen.

L2574
English
B
Espafiol

Tirk

Figure 1. SSprache auswahlen

2.2 Anmelden/Anmelden
Der Anmelde-/Anmeldebildschirm wird in der von lhnen ausgewahlten Sprache angezeigt.
Anmelden: Fiir die erstmalige Nutzung miissen Sie sich anmelden. Tippen Sie auf

1 © 2024 FJDynamics. Alle Rechte vorbehalten.
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Registrieren, um den Anmeldebildschirm zu 6ffnen, geben Sie lhre E-Mail-Adresse, den
Bestatigungscode und das Passwort ein und lesen und akzeptieren Sie dann die
Benutzerdatenschutzvereinbarung.

Anmelden: Wenn Sie bereits ein Konto haben, kdnnen Sie sich direkt anmelden, indem Sie
Ihren Benutzernamen (E-Mail-Adresse) und |hr Passwort eingeben.

Passwort vergessen: Wenn Sie Ihr Passwort vergessen haben, tippen Sie auf Passwort
vergessen, um das Passwort zurlickzusetzen. Geben Sie lhre E-Mail-Adresse, den
Bestatigungscode und das neue Passwort ein und tippen Sie dann auf Anmelden, um den
Startbildschirm des Systems aufzurufen.

Land/Region auswahlen: Wenn Internet und Satellitenortung verfiigbar sind, wéhlt das
System automatisch das Land oder die Region basierend auf lhrem Standort aus, oder Sie
kénnen auf in der unteren linken Ecke tippen und lhr Land oder lhre Region auswahlen.

Und die entsprechende Zeitzone folgt der Anderung.

Password

I have read and agreed Privacy Policy

@ Remember me

Figure 2. SAnmelde- oder Anmeldebildschirm
Figen Sie auBerdem eine Code-Scan-Anmeldemethode hinzu. Verwenden Sie die
FJDynamics APP, um den QR-Code zu scannen, was fiir Benutzer bequem ist, um sich schnell
anzumelden.

© 2024 FJDynamics. Alle Rechte vorbehalten. 2
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FJDynamics APP

@1 have read and agreed Privacy Policy

Figure 3. SAnmelde- oder Anmeldebildschirm
FJDynamics APP-Download-Methode:
- 10S-Benutzer konnen direkt im App Store nach FJDynamics suchen und es herunterladen.
- Android-Nutzer verwenden das Scannen von QR-Codes mit dem Mobiltelefon zum
Herunterladen.

2.3 Installationinformationen eingeben

Bei der ersten Verwendung miissen Sie die Benutzerinformationen, die
Installationsinformationen und die Maschineninformationen eingeben. Beachten Sie, dass
die von lhnen eingegebenen Informationen Auswirkungen auf Ihren Kundendienst haben
konnen. Befolgen Sie daher strikt das folgende Verfahren:

Schritt 1: Geben Sie die Benutzerinformationen ein und tippen Sie auf Weiter.

3 © 2024 FIDynamics. Alle Rechte vorbehalten.
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User name

Please enter user information

Date of Birth

1970-01-01

|

Next

Figure 4. Benutzerinformationen eingeben

Step 2: Geben Sie die Installationsinformationen ein und tippen Sie auf Bestatigen.

2

Installer's Name

Installation Information

Some items cannot ed in, you can fill in Non:

Installation Date

installer

| | 2023-07-31 |

Return

2.4 Startbildschirm

Figure 5. Enter die Installationsinformationen

Der Startbildschirm wird nach der Anmeldung angezeigt. Sie kdnnen die
Netzwerkverbindung und den Betriebsstatus in Echtzeit anzeigen. Der Einfachheit halber

werden lhre Kontoinformationen automatisch lokal gespeichert, sodass Sie automatisch

angemeldet werden, um den Startbildschirm jedes Mal zu 6ffnen, wenn das System

eingeschaltet wird. Refer zu Abschnitt 4.1 "Elemente des Startbildschirms" fiir Details.

© 2024 FJDynamics. Alle Rechte vorbehalten. 4



FJDynamics Auto Steer System Software Benutzerhandbuch

Q Default
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MENU Overview Line Creation

0.0 4 0.00w

& g

Switch Record

o %
T al

% sBAS 11:19%

(™ 0.06mn

)

Manual

Figure 6. Home screen

2.5 Verbindung zu einer Signalquelle

Nachdem der Startbildschirm ge6ffnet wurde, verbinden Sie sich mit einer

Korrektursignalquelle.

Schritt 1: Wahlen Sie MENU > GERATEEINSTELLUNGEN > Korrekturquelle.

MENU ﬁ} Manually driving

DEVICE SETTINGS

FIELD

Coefficient
DIAGNOSTICS CENTER issioni
UNIVERSAL @
APPLICATIONS

Correction

Source
SYSTEM

o

Vehicle Library

Driver

Ly

W

X

&

Caﬁbratiun

TN =,
=W
Implement Angle Sensor
Library Calibration

i Iy
Driving Settings

)

Vehicle
Calibration

Figure 7. Korrekturquelle auswéhlen
Schritt 2: Tippen Sie auf Netzwerk RTK, Mobile Basisstation RTK, SBAS, PPP, FDDS,
Bluetooth RTK oder Externes Bluetooth RTK, um eine Verbindungsanfrage zu initiieren

oder Verbindungsparameter festzulegen. Der von lhnen aktivierte Verbindungsmodus wird

beim nachsten Anmelden automatisch ausgewahlt.

5 © 2024 FIDynamics. Alle Rechte vorbehalten.
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Correction Source = s JIRTK 19:32

@ Network RTK

Mobile Base
Station RTK

& svas

* Bluetooth RTK

Figure 8. Verbindung zu einer Signalquelle
2.5.1 Netzwerk RTK
Um den Netzwerk-RTK-Modus zu aktivieren, tippen Sie auf Netzwerk RTK, und die
Optionen NTRIP und NRTK werden angezeigt.
NTRIP
Tippen Sie auf NTRIP und geben Sie Informationen in den Popup-Dialog ein.
NTRIP host: Geben Sie Host und Port ein und tippen Sie auf Quelle abrufen. Der Knoten
mit der starksten Signalstérke wird automatisch im Feld Quellknoten angezeigt.
NTRIP-Konto: Geben Sie lhr Konto und Passwort ein und tippen Sie auf OK, um die
Verbindung abzuschlieBen.

Host ALrip data.gnss.ga gov.au
Nirip1 o Wi datagnss. ga g

N
itrip2 ALBY00AUSO

Nirip3 =

a a a

Figure 9. Geben Sie die NTRIP-Informationen ein
Kann die Auto-Switch-Funktion im NTRIP-Verbindungsfeld verwenden (umschalten tber
die Schaltflache Einstellungen). Wechselt automatisch zum nachsten NTRIP-Profil, wenn
innerhalb der festgelegten Zeit keine feste Losung erreicht wird.

© 2024 FJDynamics. Alle Rechte vorbehalten. 6
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NTRIP o N
€ | onss comes = %9 wsons @
Automatic Switch
@ Network RTK NokJogged in

Switch Time @ NRTK  Error (failed to obtain information) €
W Y eSuitc
aut

? Mobile Base Station RTK

[ o QPP —

Figure 10. Auto-Switch
NRTK
Tippen Sie auf NRTK, und das gebundene NRTK-Konto wird automatisch angemeldet.

Correction Source = Nm SIRTK 19:32
@ Network RTK Logged in
NTRIF
Q aon ¢
Mobile Base
Station RTK

Figure 11. Wahlen Sie NRTK
Hinweis:
Uberpriifen Sie, ob der Modus in lhrer Region verfiigbar ist, indem Sie uns wie im
Abschnitt "Technischer Support” beschrieben kontaktieren oder den 6rtlichen Handler
kontaktieren.
2.5.2 Mobile Basisstation RTK
Fir den RTK-Modus der mobilen Basisstation wird die Verbindungsmethode je nach
Basisstationstyp ausgewahlt.
Kopplung iiber Code
Tippen Sie auf Mobile Basisstation RTK und wahlen Sie Kopplung iiber Code. Geben Sie
im Popup-Dialog den Frequenzcode der Basisstation ein und tippen Sie auf OK.
Einzelheiten zum Frequenzcode der Basisstation finden Sie im Benutzerhandbuch.
Anwendbare Basisstationen: Mobile Basisstationen von FJDynamics, deren Servicecodes
mit BS oder BSA beginnen.

7 © 2024 FIDynamics. Alle Rechte vorbehalten.
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Sie kdnnen auch 6ffentliche Frequenzen im Popup-Dialog einstellen. Die Frequenzen
mussen zwischen 410 MHz und 470 MHz liegen, mit maximal finf Dezimalstellen. Wenn
der Servicecode der Basisstation mit BSA beginnt, werden &ffentliche
Frequenzeinstellungen nicht unterstitzt.

Pairing via Code

l BS500001

Set Public Frequencies

X Cancel

Figure 12. Kopplung tiber Code
Kopplung iiber Frequenz
Tippen Sie auf Mobile Basisstation RTK und wahlen Sie Kopplung iiber Frequenz. Geben
Sie im Popup-Dialog die Frequenz der Basisstation ein und tippen Sie auf OK. Die
Frequenz muss zwischen 410 MHz und 470 MHz liegen, mit maximal fiinf Dezimalstellen.
Einzelheiten zur Frequenz der Basisstation finden Sie im Benutzerhandbuch.
Anwendbare Basisstationen: Hochleistungs-Basisstationen von FJDynamics, deren
Servicecodes mit FQ beginnen.

Pairing via Frequency

X Cancel

© 2024 FJDynamics. Alle Rechte vorbehalten. 8
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Figure 13. Kopplung Uber Frequenz
Paarung liber Kanal
Tippen Sie auf Mobile Basisstation RTK und wahlen Sie Pairing iiber Frequenz. Wahlen
Sie im Popup-Dialog denselben Kanal, die Over-the-Air-Baudrate und das
Funkkommunikationsprotokoll aus und tippen Sie dann auf OK. Einzelheiten zu den
Parametereinstellungen der Basisstation finden Sie im Benutzerhandbuch.
Anwendbare Basisstationen: Mobile Basisstationen FJDynamics V1(T).

Pairing via Channel

Over-the-air Baud Rate

4800bps 9600bps 19200bps

Radio Communication Protocol
TRIMMARK3 TRIMTALK TT450S8

X Cancel

Figure 14. Pairing tber Kanal
Universelles Pairing
Schalten Sie die Basisstation ein und stellen Sie ihre Frequenz, Over-the-Air-Baudrate und
das Funkkommunikationsprotokoll an der Basisstation ein. Tippen Sie auf Mobile
Basisstation RTK und wahlen Sie Universelles Pairing. Stellen Sie im Popup-Dialog
dieselbe Frequenz, Over-the-Air-Baudrate und das Funkkommunikationsprotokoll ein und
tippen Sie dann auf OK. Einzelheiten zu den Parametereinstellungen der Basisstation

finden Sie im Benutzerhandbuch.

9 © 2024 FIDynamics. Alle Rechte vorbehalten.
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Universal pairing

Over-the-air Baud Rate

4800bps 9600bps 19200bps

Radio Communication Protocol
TRIMMARK3 TRIMTALK TT450S8

X Cancel

Figure 15. Universelles Pairing
Basisstationen anderer Marken miissen die folgenden Funktionen unterstiitzen:
Frequenz: 410-470 MHz
Baudrate: 4.800 bps/ 9.600 bps/ 19.200 bps
Funkkommunikationsprotokoll: TRIMMARK3/ TRIMTALK/ TT450S/ TRANSEOT/ SOUTH/
HUACE/ SATEL
Differenzielles Datenformat: RTCM 2.X / 3.X /CMR
Hinweis:
1. Die Basisstationskopplung kann bis zu 3 Minuten dauern.
2. Wenn das Funkkommunikationsprotokoll auf SATEL eingestellt ist, bleibt der FEC-
Schalter konsistent mit den Basisstationseinstellungen.
2.5.3 SBAS
Tippen Sie auf SBAS und wahlen Sie WAAS, MSAS, EGNOS, GAGAN oder SDCM. Der
Vorgang kann erst gestartet werden, wenn rechts neben SBAS verbunden angezeigt wird.
Um zu einer anderen Signalquelle zu wechseln, tippen Sie auf die Quelle und dann im
Popup-Dialog auf OK.

© 2024 F)Dynamics. Alle Rechte vorbehalten. 10
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6 Correction Source = M@ JIRTK 19:35
@ SBAS connected

Q s v

Figure 16. SBAS Verbindung hergestellt
Hinweis: Der Vorgang kann nicht gestartet werden, wenn der RTK-Status in
Diagnosezentrum > Szenario 1 ist. Sobald die Verbindung hergestellt ist, wird der RTK-
Status zu 2 und das Signalquellensymbol in der oberen rechten Ecke wird zu "S00-S20".
2.5.4 PPP
Tippen Sie auf die PPP-Option. Der Vorgang kann erst gestartet werden, wenn die PPP-
Konfiguration und -Konvergenz abgeschlossen ist.
PPP Verbindungsstatus
Phase Korrekturquelle Statusleist | Aufforderung

Konfigurieren fé\' PPP O "1 PPP

Konfiguriert [E.} PPP Im ‘ Configured

& Configuration completed

Konvergieren

d ‘E PPP Im ‘ Configured

Konvergiert ‘:||I PPP & Convergence completed

I E E I |

2.5.5 Bluetooth RTK
Hinweis: Dieser Modus ist nur in Japan verfugbar.

11 © 2024 FJDynamics. Alle Rechte vorbehalten.
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2.5.6 Externes Bluetooth RTK
Hinweis: Dieser Modus ist nur in Japan verfugbar.

2.6 Setting Fahrzeugparameter

Um Fahrzeuginformationen hinzuzufiigen, zu l6schen, zu dndern, zu tiberprifen,
hochzuladen, zu synchronisieren und zu kalibrieren, wahlen Sie MENU >
GERATEEINSTELLUNGEN > Fahrzeugbibliothek.

MENU ﬁ} Manually driving x
DEVICE SETTINGS T
H o 4 O

FIELD ! -

Coefficient Driver Deb ing Impl A Ily
DIAGNOSTICS CENTER Commissioning Calibration Driving Settings
UNIVERSAL @
APPLICATIONS

Correction
Source

| N & WK

Vehicle Library Implement Angle Sensor Vehicle
Library Calibration Calibration

SYSTEM

Figure 17. Fahrzeugbibliothek auswahlen
2.6.1 Parametereinstellungen
Um den Fahrzeug-Einstellungsbildschirm aufzurufen, tippen Sie auf Neu oder Bearbeiten.
Geben Sie die grundlegenden Informationen auf der Registerkarte Informationenein
(Lenkbereit (CAN) muss aktiviert sein, und Hardware-ID 8+6+-- above unterstiitzt
Hydraulische Lenkung Rad), und tippen Sie dann auf Weiter. Messen und geben Sie die
Fahrzeugparameter auf der Registerkarte Parameter ein, und tippen Sie dann auf Weiter.
Uberpriifen Sie die Fahrzeuginformationen auf der Registerkarte Zusammenfassung, und
tippen Sie dann auf Speichern.

© 2024 F)Dynamics. Alle Rechte vorbehalten. 12
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-
Q Default vehiclel w 7

2017-01-01 FJLQ159

60HP
Default vehicle2

Harvester Frant wheel track 1.530m
Default vehicle o Front to rear wheelbase 2.710m
Tractor
Distance from front suspension to front axle 1.320m
Default vehicle
Tractor Distance from rear axle to hardpoint 1.150m
GNSS Receiver position relative to central axis Left
Distance from GNSS Receiver to central axis 0.000m
i) £ o =
New Sync Edit Delete Calibration

Figure 18. Fahrzeugbibliothek

<« R, |

Information

Nar hicle Type

| Electronic Steering Wheel v I .I 100 Hl‘l

e Brar F
| I I?[]‘HH o |

R gt

Figure 19. Registerkarte "Informationen”
Sie konnen ein elektronisches, hydraulisches oder lenkbereites (CAN) Lenkrad wahlen.
Die Ventiltypen von Steer Ready CAN sind: NHL PVED_CLS CUR, STYRE PVED_CLS CUR,
CASE PVED_CLS CUR, DEUTZ PVED_CLS CUR, JCB PVED_CLS CUR, Fendt CC_COMS3,
Fendt_CC, MF_CL, MF_CC, Valtra_CL, Kubota_CLS, McCormick_CLS und Landini_CLS.

13 © 2024 FJDynamics. Alle Rechte vorbehalten.
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Steering Control Type

Hydraulic

X Cancel

Figure 20. Informationseinstellungs-Steuerungstyp

Information arameters Summary

GNSS Receiver height

*

Turning Radius
| |
Maximum Turning Angle

l a

Steering wheel

Detect

*

Figure 21. Registerkarte "Parameter”

b |

Kann den maximalen Drehwinkel und den Wendekreis automatisch erkennen.
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Edit Vehicle b4
nformation Peremeters

nformation

Name Default vehicle Vehicle Brand
Horsepower 90 Vehicle Model
Purchase Date 2017-01-01
Parameters
Front wheel track 1.53m

Front to rear wheelba 271m
Distance from front suspension to front axle 1.32m
Distance from rear axle to hardpoint 1.15m

Figure 22. Zusammenfassung-Registerkarte

® Schnellimport
Beim Erstellen und Bearbeiten von Fahrzeugen kénnen Sie auch auf Schnellimport klicken,
den Fahrzeugtyp, die Marke und das Modell auswdhlen und die bereits im System
eingegebenen Fahrzeuginformationen automatisch ausfillen.

Hinweis: Die erste Verwendung erfordert eine Netzwerkverbindung.

« . ]

l Ql ] Import
Vehicle Type Vehicle Brand Vehicle Model Vehicle Parameters
Tractor AGCO 100
Harvester AIHE 100A Vehicle Type: Tractor
Vehicle Brand: AGCO
Rice Transplanter ANHUI JINMA 110A Vehicle Model: 100
GNSS Receiver height: 3.350m
Sprayer ANHUI LEGEND 120
Front wheel track: --
AOYE 1204-C Front to rear wheelbase: 3.105m
BAODI 1204-CM

Figure 23. Schnellimport

2.6.2 Kalibrierung

Kalibrierung, und Winkelsensor-Kalibrierung und Fahrzeugkalibrierung werden auf dem
Bildschirm angezeigt. Weitere Einzelheiten finden Sie in Abschnitt 2.7 "Kalibrierung des
Winkelsensors" und Abschnitt 2.8 "Kalibrierung des Fahrzeugs".

15  © 2024 FJDynamics. Alle Rechte vorbehalten.
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6 Vehicle Calibration

Angle Sensor Calibration >

Vehicle Calibration >

Figure 24. Kalibrierung
2.6.3 Weitere Aktionen
L6éschen
Um die Fahrzeuginformationen zu I6schen, tippen Sie auf ein Fahrzeug und dann auf
Loschen. Die geldschten Informationen kdnnen nicht wiederhergestellt werden. Diese
Aktion ist nicht verfligbar, wenn sich nur ein Fahrzeug in der Fahrzeugbibliothek befindet.
Synchronisieren
Tippen Sie auf die Schaltfliche Sync, um die Cloud- und lokalen Daten miteinander zu

synchronisieren.

2.7 Calibrierung des Winkelsensors

Anachdem Sie die Fahrzeugparameter eingestellt haben, kalibrieren Sie den Winkelsensor,
um die Lenkgenauigkeit sicherzustellen. Wihlen Sie MENU > GERATEEINSTELLUNGEN >
Winkelsensor-Kalibrierung. Wahlen Sie den Sensortyp aus, und der entsprechende
Einstellungsbildschirm wird angezeigt.

Hinweis: Nur Lagesensoren konnen fiir Steer Ready (CAN) und Hydraulic Steering
Wheelverwendet werden.

© 2024 F)Dynamics. Alle Rechte vorbehalten. 16
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MENU ﬂ’._‘. Manually driving x

Coefficient Driver gging A

DIAGNOSTICS CENTER Commissioning Calibration Driving Settings

UNIVERSAL @

APPLICATIONS

DEVICE SETTINGS . I 1
iWh
(| Qs

FIELD

W

Correction
Source

&% N | & | &

Vehicle Library Implement Angle Sensor Vehicle
Library Calibration Calibration

SYSTEM

Figure 25. Wahlen Sie Winkelsensor-Kalibrierung
2.7.1 No Winkelsensor
Wenn kein Winkelsensor installiert ist, wahlen Sie Kein Winkelsensor fiir den Sensortyp
aus, und der entsprechende Einstellungsbildschirm wird angezeigt. Tippen Sie auf die
Kalibrierungstaste, um automatisch zu kalibrieren. (Die aktuelle Version kann nur
automatisch kalibriert werden, nachdem die Automatischen Fahreinstellungen -
Genauigkeitskompensation eingeschaltet ist.)
Vehikel Lenkgeschwindigkeitsverhaltnis
Drehen Sie das Lenkrad von der linken Endposition zur rechten Endposition und notieren
Sie die Anzahl der Umdrehungen. Die Fahrzeuglenkibersetzung ist der Wert multipliziert
mit 6.
Maximaler Drehwinkel
Der maximale Winkel, um den sich die Rader von der ausgerichteten Position aus nach
links oder rechts drehen kénnen.
Kompensationskoeffizient
Nachdem Sie das Lenkiibersetzungsverhaltnis und den maximalen Drehwinkel des
Fahrzeugs eingestellt haben, miissen Sie den Kompensationskoeffizienten anpassen, wenn
die Geradeauslaufleistung im Autosteering-Modus nicht zufriedenstellend ist. Der
Standardwert ist 0. Wenn das Lenkrad zu langsam reagiert, erhéhen Sie den Wert, der 10
nicht tiberschreiten darf. Wenn das Lenkrad zu schnell reagiert, verringern Sie den Wert
moderat.

17  © 2024 FJDynamics. Alle Rechte vorbehalten.
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6 Angle Sensor Settings

No Angle Sensor Attitude Se Hall Senso

The vehicle stee peed ratio @ Maximum Tur

W = = |

fel parameter 3 @

Model Control Calibration

Figure 26. Kalibrierung fir keinen installierten Winkelsensor

2.7.2 Atitude Sensor (Lagesensor)

Wenn ein Lagesensor installiert ist, wahlen Sie Attitude Sensor fiir den Sensortyp aus, und
der entsprechende Einstellungsbildschirm wird angezeigt.

Maximaler Drehwinkel

Der maximale Winkel, um den sich die Rdder von der ausgerichteten Position aus nach
links oder rechts drehen kénnen.

6 Angle Sensor Settings

Attitude

Left wheel Middle Right Wheel
3 atior
Downward Upward
Maxir i g Model 1@
E ] [ |
M param (] Model neter 3 @
I 120 | | 05 I

| Model Control Calibration

Figure 27. Lagesensor kalibrieren
2.7.3 Hall Sensor (Hall-Sensor)
Wenn ein Hall-Sensor installiert ist, wahlen Sie Hall Sensor fiir den Sensortyp aus, und der
entsprechende Einstellungsbildschirm wird angezeigt. Sie kdnnen die
Kalibrierungsparameter und real-time Parameter auf dem Bildschirm Gberpriifen. Wahlen
Sie die Einbauposition aus, tippen Sie unten auf Calibration und drehen Sie das Lenkrad

© 2024 F)Dynamics. Alle Rechte vorbehalten. 18
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wie aufgefordert in die linke, rechte und mittlere Position.

6 Angle Sensor Settings

Left wheel Middle Right Wheel

0.0 0.0 0.0

0.1436 0.0

Calibration

Figure 28. Kalibrieren Sie den Hall-Sensor

‘® ) @

eft t - m the wheel to the rightmost Please turn the wheel to the center

Figure 29. Hall-Sensor-Kalibrierungsprozess

2.8 Calibrierung des Fahrzeugs

After Kalibrierung des Winkelsensors, kalibrieren Sie das Fahrzeug zur Offsetkorrektur.
Wahlen Sie MENU > DEVICE SETTINGS > Vehicle Calibration, und tippen Sie dann auf
Start Calibration.

‘- Vehicle Calibration

le offset Roll angle offset

| oo |

stall angle offset Angl

E I ]
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Figure 30. Kalibrieren Sie das Fahrzeug
Read und befolgen Sie die Anweisungen auf der rechten Seite des
Kalibrierungsbildschirms.
Step 1: Fahren Sie das Fahrzeug zum Startpunkt auf einem ebenen und weit gedffneten

Gelande und tippen Sie in der unteren rechten Ecke auf ‘&', um Punkt A zu markieren.

0.00 = N JIRTK 14:44

Vehicle Calibration

Tips

Please drive your vehicle to an open area
and click on point A

Figure 31. Markiere Punkt A
Step 2: Fahren Sie das Fahrzeug manuell mindestens 50 m geradeaus und markieren Sie
Punkt B. Die Fahrstrecke von Punkt A wird in Echtzeit in der unteren rechten Ecke angezeigt.

0.00 -

Vehicle Calibration

JIRTK  14:45

Tips

After driving the vehicle manually in a
straight line for 50m, confirm point B

Driving distance
48m

© ®
Figure 32. Markiere Punkt B
Schritt 3: Das Fahrzeug manuell wenden und zum Punkt B zuriickkehren, wobei das

Fahrzeug in Richtung Punkt A zeigt.

© 2024 F)Dynamics. Alle Rechte vorbehalten. 20
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0.00 = Nz GIRTK 14:45

Vehicle Calibration

Tips

Manually turn the steering wheel around
to driving the vehicle back to point B
(Towards point A) . After the adjustment,
click on Auto to drive the vehicle back to
point A

L]
B4 Manual

Figure 33. Kehren Sie nach dem Umdrehen zum Punkt B zuriick
Step 4: Tippen Sie auf Manuell, um in den Autosteering-Modus zu wechseln, und das
Fahrzeug kehrt entlang der gerade erstellten Fihrungslinie zum Punkt A zuriick. Das
Fahrzeug schaltet automatisch in den manuellen Modus, sobald Punkt A erreicht ist.

) = Sis

Vehicle Calibration

JIRTK  14:50

Tips
When the vehicle reaches point A in the
autosteering mode, it will automatically

swich to manual mode, please follow the
prompts to continue.

@ Autosteering

Figure 34. Kehren Sie zum Punkt A zurlick

Step 5: Drehen Sie das Fahrzeug manuell um und kehren Sie mit dem Fahrzeug in Richtung
Punkt B zum Punkt A zuriick.
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0.00 = Y2 JIRTK 14:50

Vehicle Calibration

Tips 5

Manually turn the steering wheel again to
bring the vehicle back to point A (towards
point B). After the adjustment, click on
Auto to drive the vehicle back to point B.

L

A Manual

Figure 35. Kehren Sie nach dem Umdrehen zum Punkt A zurtick
Step 6: Tippen Sie auf Manuell, um in den Autosteering-Modus zu wechseln, und das
Fahrzeug kehrt entlang der gerade erstellten Fiihrungslinie zum Punkt B zuriick.

0.00 = = JIRTK 14:52

Vehicle Calibration

Tips

When the vehicle reaches point B in the
autosteering mode, it will automatically
complete calibration.Please note
stopping vehicles.

-
-

@ Autosteering

Figure 36. Kehren Sie zum Punkt B zuriick

Step 7: Das Kalibrierungsergebnis wird automatisch angezeigt, nachdem Punkt B erreicht

wurde. Tippen Sie aufo in der unteren rechten Ecke, um die Kalibrierung abzuschlieBen.
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0.00 = M= GIRTK 14:52

Vehicle Calibration

Tips

h angle offset 00

Jle offset 00

.'“.f Il a 0.0
[ enter value 00

0.00

Figure 37. Bestatigen Sie das Kalibrierungsergebnis
Hinweis:
SchlieBen Sie die Winkelsensor-Kalibrierung vor der Fahrzeugkalibrierung ab.
2.9 SEinstellung der Gerateparameter
Um Gerateinformationen hinzuzufiigen, zu I16schen, zu dndern, zu tberpriifen,
hochzuladen, zu synchronisieren und zu kalibrieren, wéhlen Sie MENU >

GERATEEINSTELLUNGEN > Geritebibliothek.

MENU g"._\ Manually driving x
(! O @
[ Qy

DEVICE SETTINGS

FIELD

B

Coefficient Driver Deb A

DIAGNOSTICS CENTER Commissioning o Calibration Driving Settings
UNIVERSAL @
APPLICATIONS
Correction
Source
SYSTEM

&% (& & &%

Vehicle Library Implement Angle Sensor Vehicle
Library Calibration Calibration

Figure 38. Geratebibliothek auswahlen
2.9.1 Parametereinstellungen
Um den Gerateeinstellungsbildschirm aufzurufen, tippen Sie auf Neu oder Bearbeiten.
Wahlen Sie den Geratetyp auf der Registerkarte Typ aus und tippen Sie dann auf Weiter.
Geben Sie die grundlegenden Informationen auf der Registerkarte Informationen ein und
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tippen Sie dann auf Weiter. Messen und geben Sie die Gerateparameter auf der
Registerkarte Parameter ein und tippen Sie dann auf Weiter. Uberpriifen Sie die
Gerateinformationen auf der Registerkarte Zusammenfassung und tippen Sie dann auf

‘- Implement Library

Q Default implement §
)

Speichern.

RILQ1S8  Tiling  Three-point hitch

A
Default implement o
Tilling Skip/Overlap 0.000m
Implement working width 3.000m
Implement overall widtt 3.000m
Distance between hitch point to working point of 0.000m
implement
Distance between hitch point to rear of 0.000m
implement
Implement offset Left 0.0cm
i) £ o =
New Sync Edit Delete Calibration

Figure 39. IGerétebibliothek

New implements

",\_ﬂ,’ e .
222 s | | v e ﬁ/

]

Tilling Spraying Seeding Harvest
v s - -
e = &" e
Plant Land leveling Ditching Ridging
'_.

21 Next

Figure 40. TRegisterkarte , Typ “
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(- New implements o

None Virtual

I1SOBUS Precision

Figure 41. Registerkarte ,Steuerungstyp “

DS BRI SUR

2 implement

I€ Back 21 Next

"

Figure 42. IRegisterkarte , Informationen

Type Informatior Parameters Summary

implement working width

| 3.0 mI
Implemen idth

‘I 30 ml
Di yetween hitch pe C g T er

"

Figure 43. PRegisterkarte ,Parameter
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New implements X
iy el

FJD sprayer A . \ Three-point hitch
RID Model of the lement D3WAS
Spraying

Oom

32m

1.5m

Figure 44. Zusammenfassung-Registerkarte

2.9.2 Kalibrierung

Um zum Bildschirm fiir die Geratekalibrierung zu gelangen, tippen Sie auf Kalibrierung.
Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 2.10 ,Kalibrieren des Geréts “

2.9.3 Weitere Aktionen

Léschen

Um die Gerateinformationen zu l6schen, tippen Sie auf ein Gerat und dann auf Loschen.
Die geldschten Informationen kénnen nicht wiederhergestellt werden. Diese Aktion ist
nicht verfligbar, wenn sich nur ein Gerét in der Gerétebibliothek befindet.
Synchronisieren

Tippen Sie auf die Schaltflache Sync, um die Cloud- und lokalen Daten miteinander zu
synchronisieren.

2.10 Gerat kalibrieren

Nach der Kalibrierung des Fahrzeugs kalibrieren Sie das Gerat, wenn es zu Aussetzern oder
Uberlappungen zwischen adjazenten Fahrspuren kommt. Wihlen Sie MENU >
GERATEEINSTELLUNGEN > Gerite-Kalibrierung.
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Implement Calibration X
N ﬁ Automatically calculation [
~ = Skip/Overlap A Skip/Overlap B
2

10 cm 50 cm
o - .
- ' ‘
Correction value

-] | || -
1 level ground
jserpae
Correction value
n ilative
Left 0 cm
Right 10 cm

Figure 45. Gerat kalibrieren
Automatische Berechnung des Korrekturwertes

Das System ermittelt den Korrekturwert automatisch anhand der von lhnen eingegebenen
Aussetzer- oder Uberlappungs-Werte.

Manuelle Berechnung des Korrekturwertes

Alternativ konnen Sie den Korrekturwert auf Grundlage Ihrer Erfahrung oder lhres Bedarfs
berechnen und eingeben.

Korrigieren

Tap Korrekt, und der Korrekturwert wird dem kumulativen Korrekturwert hinzugefiigt. Sie
kénnen wiederholt auf Korrekt tippen.

ELeer

Tum den automatischen oder manuellen Korrekturwert sowie den kumulativen
Korrekturwert zu |6schen, tippen Sie auf Leer.

Manual calculation

15

1.1f a is greater than b, choose left; if a is less than b,choose right;

2. Correction value = a-b or b-a +4, is a positive number;

3.The value ranges from 0 to 2000

X Cancel
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Figure 46. Manuelle Berechnung
Tdie oben genannten Installations- und Inbetriebnahmezielsetzungen dienen dazu, eine
hochgenaue Navigation zu gewéhrleisten. Vor jeder Operation miissen Sie noch die
folgenden Vorbereitungen treffen.

3 Vorbereitungen

Treffen Sie vor jeder Operation die folgenden Vorbereitungen:

Uberpriifen Sie die Signalquellenverbindung — iiberpriifen Sie die Aufgabenkonfiguration
(Feld erstellen oder auswdhlen — Aufgabe erstellen oder auswahlen — Begrenzung
erstellen oder auswahlen — Leitlinie erstellen oder auswahlen) — (iberpriifen Sie die
Geratekonfiguration — Richtung ermitteln — Operation starten.

3.1 Uberpriifen der Signalquellenverbindung
Uberpriifen Sie vor jeder Operation die Signalquellenverbindung. Weitere Informationen
finden Sie in Abschnitt 2.5 , AnschlieBen an eine Signalquelle .

3.2 Uberpriifung der Aufgabenkonfiguration

Um eine Vorschau der Felder, Aufgaben, Grenzen, Fiihrungslinien und Gerate anzuzeigen
und zwischen ihnen zu wechseln, tippen Sie auf dem Startbildschirm auf Ubersicht. Weitere
Informationen zum Hinzufiigen, Léschen, Andern, Uberpriifen und Verwalten der Felder,
Aufgaben, Grenzen und Fiihrungslinien finden Sie in Abschnitt 6.4 "Feld".

Boundary — Guidance Line ]
T B1 TlLs
23/09/2024/ 10:22:43 23/09/2024/10:26:53
Task & =
Default
o . - 29%
Deep.ughing | [1]0.09he  [E) 0.06ha
Total Area
Implement  ZRIANIR =

7 0.30na
Implement working width

Client name: Default ﬁﬂj'-) | 3.000 m I

Farm: Default SELSEL skiproverlap

I 0.000 m l

r

Figure 47. Ubersicht
3.2.1 Erstellen oder Auswéhlen eines Feldes
Der Feldname, die Feldkarte, die Feldflache, der Kundenname und der Farmname werden
auf der linken Seite des Ubersicht-Bildschirms angezeigt. Tippen Sie auf , um zu einem
anderen Feld zu wechseln oder ein Feld zu erstellen. =
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Field Switch

0 Test Field
12/04/2023/

Default

10/04/2023

X Cancel =+ Create field

Figure 48. Feld wechseln

Create field

Client name
| d
Farm Name
| a
Field Name

| > |

X Cancel v 0K

Figure 49. Feld erstellen
3.2.2 Erstellen oder Auswéhlen einer Aufgabe
Der Aufgabenname, der Aufgabentyp, der Operationsbereich und die Abschlussrate
werden im Aufgaben-Abschnitt auf der rechten Seite des Ubersicht-Bildschirms angezeigt.
Tippen Sie auf, um zu einer anderen Aufgabe zu wechseln, die an dasselbe Feld gebunden
ist, oder um eine Aufgabe zu erstellen. =
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Task Switch

Default
Deep plough| [ 0.00

X Cancel + New task

Figure 50. Aufgabe wechseln

New task

Harvest Plant Seeding

Spray (pesticide) Spray (fer...zer, etc.) Underdrainage

X Cancel

Figure 51. Aufgabe erstellen

3.2.3 SAuswahl einer Grenze

TDer Name der Grenze, die verwendete Signalquelle und die Erstellungszeit werden im
Abschnitt Grenze rechts auf dem Ubersichtsbildschirm angezeigt. Tippen Sie auf =, um
zu einer anderen Grenze zu wechseln, die an dasselbe Feld gebunden ist. Wenn fiir den
Vorgang keine Grenze erforderlich ist, lassen Sie den Grenzteil leer. Weitere Informationen
zur Erstellung von Grenzen finden Sie in Abschnitt 3.3 , Erstellen einer Grenze und einer

"

Fihrungslinie
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Boundary Switch

o ¥ B2
18/10/2024/ 08:42:55

T B1
17/10/2024/ 13:35:33

* Cancel

Figure 52. Grenze wechseln
3.2.4 SAuswabhl einer Fiihrungslinie
TDer Name und Typ der Flihrungslinie, die verwendete Signalquelle und die Erstellungszeit
werden im Abschnitt Fithrungslinie rechts auf dem Ubersichtsbildschirm angezeigt.
Tippen Sie auf =, um zu einer anderen Fiihrungslinie zu wechseln, die an dasselbe Feld
gebunden ist. Wenn fiir den Vorgang keine Fihrungslinie erforderlich ist, lassen Sie den
Fuhrungslinienteil leer. Weitere Informationen zur Erstellung von Fihrungslinien finden Sie

"

in Abschnitt 3.3 , Erstellen einer Grenze und einer Fiihrungslinie

Guidance Line Switch

¥ fy C_20200115_2331
17/10/2024/ 09:09:57

* Cancel

Figure 53. Fihrungslinie wechseln
3.2.5 Uberpriifen der Geritekonfiguration
TDer Name des Gerits, die Arbeitsbreite und das Uberspringen/Uberlappen werden im
Abschnitt Gerét rechts auf dem Ubersichtsbildschirm angezeigt. Tippen Sie auf =, um
zu einem anderen Gerat zu wechseln. Weitere Informationen zur Erstellung von Geréten
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"

finden Sie in Abschnitt 2.9 , Einstellen von Gerateparametern

Implement Switch

Default implement
9 B vgminson

<
-

FJD sprayer

- 3 Widtt

X Cancel

Figure 54. Gerat wechseln

3.3 CErstellen einer Grenze und einer Fiihrungslinie

Um die Grenze aufzuzeichnen oder vier Arten von Fiihrungslinien zu erstellen, tippen Sie
auf dem Startbildschirm auf Line Creation. Nur AT2 MAX unterstitzt die Aufzeichnung des
Arbeitsbereichs mit der Reord-Taste. Flir andere Autosteer-Produkte tippen Sie auf in der
unteren linken Ecke, um die Bedienung aufzuzeichnen, wahrend die Grenze und die
Fuhrungslinie erstellt werden.e

Q geotest [Z

o H11.47% (2.6

Guidance Line £

' | [1]

Is

Boundary
B e

@® 0
=9
Line Creation Isobus Record Auto

Figure 55. Cerstellen Sie eine Fiihrungslinie (AT2 MAX)
Hinweis: Mit AT2 MAX bleibt die erstellte Fiihrungslinie oder Grenze auf der
Hauptoberflache, ohne dass in eine neue Oberflache gewechselt werden muss. Die Grenze

kann erstellt werden, wahrend die Flihrungslinie umgeschaltet und die automatische
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Lenkung aktiviert wird.

3.3.1 Erstellen einer Grenze

Tippen Sie rechts auf und wahlen Sie die am weitesten links liegende, mittlere oder am
weitesten rechts liegende Position als Referenz basierend auf der Grenze aus und

implementieren Sie die Positionsbeziehung.©

Please select plans for boundaries

X Cancel

Figure 56. Wahlen Sie die Referenz fiir die Grenzerfassung aus

Fahren Sie um das Feld herum und kehren Sie zum Startpunkt zurlick, um eine vollstéandige

Grenze aufzuzeichnen.

= Was  SIRTK 20012

Guidance Line and Boundary

Guidance Line £
1
B )
.
u Boundary £
0 @

e B Quit

Figure 57. Zeichnen Sie die Grenze auf
Beim Aufzeichnen der Grenze kénnen Sie  in in der oberen rechten Ecke des Grenz-
Abschnitts tippen, um den Grenznamen, den Vorgewendeabstand und die Versatzrichtung

zu bearbeiten.
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Boundary Name

Boundary Setting

boundary test

Headland Distance

| 3.0

Offset

Outside

X Cancel

Figure 58. Legen Sie die Grenze fest

Inside

Das System bestimmt, ob die aufgezeichnete Grenze verwendet werden kann. Wenn die

Grenze nicht direkt verwendet werden kann, verarbeitet das System sie wie folgt.

Grenze

System
Verarbeitung

lllustration

X <10 m

Distanz x

vom

Verbinden Sie den
Startpunkt und
den Endpunkt mit
einer geraden

Linie.

Startpunkt
zum
Endpunkt

10m < x

Setzen Sie die
Aufzeichnung fort
oder verbinden Sie
den Startpunkt
und den Endpunkt
mit einer geraden

Linie.

Grenzlange <

Spezielle 80 m

Die Aufnahme
fortsetzen.

Grenze Grenze zu eng

Mehrere

Grenze erneut

aufzeichnen.
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Teilbereiche
innerhalb der

Grenze

3.3.2 Erstellung einer Fiihrungslinie

Der Prozess zur Erstellung einer Fiihrungslinie hdngt von dem von Ihnen gewédhlten
Fuhrungslinienmodus ab. Derzeit gibt es die gerade AB-Linie, A+-Linie, Kurve,
Kombinationslinie, Pivot, Vorgewende, diagonale Linie und Liniengruppe.

050

Figure 59. Fiihrungslinienmodi

3.3.2.1 AB-Geradenmodus

Legen Sie Punkt A und Punkt B fest, um eine gerade Linie zu erstellen. Dieser Modus ist fiir
Felder mit regelmaBiger Form geeignet.

Methode 1: Bewegen Sie sich zum Zielort und markieren Sie Punkt(e).

Greifen Sie auf den Bildschirm zur Erstellung von Grenzen und Fiihrungslinien zu und
tippen Sie auf, um den AB-Geradenmodus auszuwahlen. Fahren Sie das Fahrzeug zum
Startpunkt und tippen Sie auf , um die aktuelle Position als Punkt A festzulegen."I" ‘&

Q fid & = Nias  SIRTK 22:38

Guidance Line and Boundary

Guidance Line £

1 v oy e

A

d
Boundary

I~

®

& BQu\t

Figure 60. Punkt A setzen

Bleiben Sie im manuellen Modus und fahren Sie das Fahrzeug mindestens 10 m. Tippen Sie

auf "®', um die aktuelle Position als Punkt B festzulegen, oder tippen Sie auf @, um Punkt

A zu verwerfen.
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Q fid = = Mias SIRTK 22:38

Guidance Line and Boundary

Guidance Line s
() B
I
h Driving distance
7.03m
| Boundary i
o B Qur

Figure 61. Punkt B setzen
Ttippen Sie auf , um die AB-Linie zu generieren und zu importieren. Das System wechselt
zum Startbildschirm und verwendet die AB-Linie automatisch. Sie kénnen das Fahrzeug auch
zu einem anderen Punkt fahren und auf tippen, um Punkt B in die neue Position zu dndern,

oder auf tippen, um die Erstellung der Fiihrungslinie abzubrechen. @ & ©

Q fid & = Nias  SIRTK 22:38

Guidance Line and Boundary

I~

Guidance Line

[ 1
©O ® O

d
h, Driving distance
15.06m

Boundary ra

®

@ BQu\t

Figure 62. Fiihrungslinie importieren

Beim Erstellen einer Fiihrungslinie konnen Sie auf < in der oberen rechten Ecke des
Abschnitts Fithrungslinie tippen, um den Namen der Fiihrungslinie festzulegen.
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Guidance Line Setting

Guidance Line Name

guidance line test

X Cancel

Figure 63. Namen der Fiihrungslinie dndern
Methode 2: Punkt durch Eingabe von Koordinaten erstellen

i) L'}
Guidance Line ©

By o

Figure 64. Punkt durch Eingabe von Koordinaten erstellen

Erstellen von Fiihrungslinien wahrend der Aufzeichnung der Begrenzung

Wahrend der Aufzeichnung der Grenze kénnen Sie AB-Geradfiihrlinien erstellen, indem Sie

dem oben genannten Verfahren folgen.
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©Q Test Field (= = Was  JRTK 1151

Guidance Line and Boundary

Is.

Guidance Line

!

[ ) B

Driving distance

™~ 10.03m

S Boundary .

o ®

@ B Quit

Figure 65. Erstellen Sie eine Flihrungslinie wahrend der Aufnahme der Grenze

Nachdem eine Fiihrungslinie erfolgreich erstellt wurde, kdnnen Sie im Abschnitt
Fuhrungslinie auf tippen, um eine neue Fiihrungslinie zu erstellen. Alle wahrend der
Grenzerfassung erstellten AB-Linien werden unter dem aktuellen Feld gespeichert und
kénnen wahrend eines Arbeitsgangs umgeschaltet werden. Weitere Informationen finden
Sie in Abschnitt 4.2.4 "Umschalten von Grenzen oder Fiihrungslinien". Nach der
Aufzeichnung der Grenze wechselt das System zum Startbildschirm und verwendet

automatisch die zuletzt importierte AB-Linie. i

© TestField 2 = Was  JRTK 11:52

Guidance Line and Boundary

Guidance Line a

. -

- Driving distance

0.00m

Is.

Boundary

() ®

9 B quit

Figure 66. Grenzkanten als Fiihrungslinien aufzeichnen
3.3.2.2 A+ Linienmodus
Legen Sie Punkt A und die Fahrtrichtung des Fahrzeugs fest, um eine gerade Fiihrungslinie

zu erstellen. Dieser Modus ist fir groBe Felder und Operationen durch mehrere Bediener
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geeignet.

Methode 1: Zum Zielort bewegen und Punktsmarkieren.

Greifen Sie auf den Bildschirm zur Erstellung von Fiihrungslinien zu und tippen Sie auf [+,
um den A+ Linienmodus auszuwéhlen. Fahren Sie das Fahrzeug zum Startpunkt und
tippen Sie auf &', um die aktuelle Position als Punkt A festzulegen.

©Q Testfield = Nas  GIRTK 21:45

Guidance Line and Boundary

Guidance Line s

1 v ¥ ©

A

Q B quit

Figure 67. Punkt A setzen

Sie kénnen lhre aktuelle Fahrtrichtung als Fahrtrichtung fiir die Erstellung einer A+ Linie
verwenden oder die Fahrtrichtung manuell eingeben.

a. Tippen Sie auf A auf der Karte, um die aktuelle Fahrtrichtung als Fahrtrichtung der A+
Linie festzulegen.

Q Test field = = %ias  SIRTK 21:45

! Guidance Line and Boundary
1
: Guidance Line P4
! Fd
1538 A
‘ (%] A (v]
'
] R
L3
1
1 1538"
1
1 .
1
;
e : B Quit
1
Figure 68. Aktuelle Fahrtrichtung verwenden
b. Um eine Uberschrift manuell einzugeben, tippen Sie auf = im rechten Bedienfeld. Ein
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Popup-Fenster wird angezeigt. Geben Sie eine Uberschrift relativ zum geografischen Norden
im Uhrzeigersinn ein. Die Uberschrift muss im Bereich von 0-360° liegen, mit maximal vier
Dezimalstellen.

Enter A+ Line Heading

120.0001

X Cancel

Figure 69. Geben Sie die Uberschrift manuell ein
Tippen Sie auf @ um die A+-Linie zu generieren und zu importieren. Das System
wechselt zum Startbildschirm und verwendet die A+-Linie automatisch. Sie kdnnen das
Fahrzeug auch zu einem anderen Punkt fahren und auf ® tippen, um Punkt A an die neue
Position zu verschieben, oder auf @ tippen, um die Linienerstellung abzubrechen.
Wihrend der Erstellung einer Fiihrungslinie konnen Sie auf 4 in der oberen rechten Ecke
tippen, um den Namen der Flihrungslinie zu dndern.
Methode 2: Punkt durch Eingabe von Koordinaten erstellen

N

Guidance Line @

1 & e
A [T 1
pres -
I'.== .
.| B

v

Figure 70. Punkt durch Eingabe von Koordinaten erstellen

3.3.2.3 Kurven-Modus

Verwenden Sie die gekriimmte Trajektorie zwischen Punkt A und Punkt B, um eine
Fihrungslinie zu erstellen. Dieser Modus ist fiir unregelméaBig geformte Felder oder
spezielle Felder geeignet.
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Greifen Sie auf den Bildschirm zur Erstellung von Fiihrungslinien zu und tippen Sie auf [,
um den Kurvenmodus auszuwahlen. Fahren Sie das Fahrzeug zum Startpunkt und tippen
Sie auf ‘&, um die aktuelle Position als Punkt A festzulegen.

©Q Testfield = Nl GIRTK 21:43

Guidance Line and Boundary

Guidance Line s

4y

Boundary ra

@®

$ B Quit

Figure 71. Punkt A setzen

Bleiben Sie im manuellen Modus und fahren Sie mindestens 10 m entlang einer Kurve.
Tippen Sie auf ‘', um die aktuelle Position als Punkt B festzulegen, oder tippen Sie auf
@ um Punkt A abzubrechen.

©Q Testfield = Y GIRTK 21:44

Guidance Line and Boundary

Is.

Guidance Line

oy
(%} B

k4
Driving distance

L}
52.5Tm
Q ( B> quit

Figure 72. Punkt B setzen

Beim Erstellen einer Flihrungslinie kénnen Sie auf in der oberen rechten Ecke tippen, um
den Namen der Fiihrungslinie zu dndern. <

Tippen Sie auf @ um die Kurvenlinie zu importieren. Das System wechselt zum
Startbildschirm und verwendet die Kurvenlinie automatisch. Sie kdnnen auch auf @
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tippen, um die Linienerstellung abzubrechen.

©Q Testfield = = N GIRTK 21:44

Guidance Line and Boundary

Guidance Line
vy
© O
v

u Driving distance
58.49m

e / B> quit

Figure 73. Bestatigen Sie die Kurvenlinie

I~

-

Hinweis:

1. Punkt A ist der Startpunkt und Punkt B wird empfohlen, ein Punkt auf der Landzunge auf
der anderen Seite des Feldes zu sein.

2. Das System verlangert die Liniensegmente automatisch tber die beiden Endpunkte
hinaus entlang der Tangentenrichtungen der beiden Endpunkte, so dass die

Liniensegmente jenseits der Endpunkte gerade Linien sind.

3.3.2.4 Pivot-Modus

Zeichnen Sie einen Bogen AB auf, um den Drehpunkt und den Radius zu bestimmen.
Dieser Modus ist fir Felder geeignet, die die Center-Pivot-Bewdsserungsmethode
verwenden.

Methode 1: Zum Zielort bewegen und deine Route erstellen.

Greifen Sie auf den Bildschirm zur Erstellung von Fiihrungslinien zu und tippen Sie auf "@,
um den Pivot-Modus auszuwahlen. Fahren Sie das Fahrzeug zum Startpunkt und tippen Sie
auf &, um die aktuelle Position als Punkt A festzulegen.
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©Q Testfield = N GRTK 21:46

Guidance Line and Boundary

Guidance Line ra

] v ¥ e

A

Q B quit

Figure 74. Punkt A setzen

Bleiben Sie im manuellen Modus, fahren Sie mindestens 20 m am kreisférmigen Feldrand

entlang und tippen Sie dann auf ‘®', um die aktuelle Position als Punkt B festzulegen.

©Q Testfield = N GIRTK 21:46

Guidance Line and Boundary

Guidance Line ra

() B
Driving distance
19.74m

Please drive at least 20 meters along the
wheel tracks

e B quit

L

Figure 75. Punkt B setzen
Tippen Sie auf @, um den Pivot-Kreis zu erzeugen, oder tippen Sie auf @, um die
Erstellung der Fiihrungslinie abzubrechen.
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©Q Testfield (= = N2 GIRTK 21:46

Guidance Line and Boundary

Guidance Line P 4
K
Driving distance
23.72m
Please drive at least 20 meters along the
wheel tracks
e B quit

Figure 76. Pivot-Kreis erzeugen
Nachdem Sie auf @ getippt haben, erscheint ein Popup-Fenster. Geben Sie im Popup-
Fenster den Abstand von der Geratekante zur Feldkante ein und tippen Sie auf OK, um den
Pivot-Kreis zu importieren. Das System wechselt zum Startbildschirm und verwendet den
Pivot-Kreis automatisch. Wenn Sie eine Fiihrungslinie erstellen, kdnnen Sie in der oberen
rechten Ecke auf £ tippen, um den Namen der Fiihrungslinie und den Abstand zum
Feldrand zu &ndern.

Guidance Line Setting

nter the distance to the field edg

X Cancel

Figure 77. Geben Sie den Abstand zum Feldrand ein
Hhinweis: Wahrend einer Aufgabenbearbeitung mit einem Pivot-Muster, wenn Sie nach
Beendigung eines kreisformigen Pfades zum Startpunkt zurlickkehren, stoppen Sie die
automatische Lenkung geméafB den Anweisungen auf dem Bildschirm 20 m vom Startpunkt
entfernt, fahren Sie das Fahrzeug manuell zum néchsten kreisférmigen Pfad und
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wiederholen Sie die obigen Schritte, bis die Bearbeitung aller kreisformigen Pfade
abgeschlossen ist.
Methode 2: Punkt durch Eingabe von Koordinaten erstellen

o

Guidance Line @

1 ¥ e

Figure 78. Punkt durch Eingabe von Koordinaten erstellen
3.3.2.5 Kombinationslinie

Sie kénnen eine Kombination aus geraden und gekriimmten Linien erstellen.

Figure 79. Kombinationslinie

Greifen Sie auf den Bildschirm zur Erstellung von Fihrungslinien zu, wahlen Sie die
Kombinationslinie aus. Klicken Sie auf die Aufnahmetaste. Zu diesem Zeitpunkt zeichnet das
fahrende Fahrzeug die Kurve auf.

45  © 2024 FJDynamics. Alle Rechte vorbehalten.



FJDynamics Auto Steer System Software Benutzerhandbuch

Q Default [ = Nil=

Sl os:27

Guidance Line and Boundary

Guidance Line £
Il v ¥ ©
v ® w

Lt
[ S

®

& B Quit

Figure 80. Auswahl von Kombinationslinien

Q Default [ = Ml fil os:2e

Guidance Line and Boundary

Guidance Line A

e
[

@ B Quit

Figure 81. Aufnahme starten
Wenn Sie eine gerade Linie aufzeichnen miissen, fahren Sie das Auto bitte zur Startposition
der geraden Linie, klicken Sie auf die Pause-Taste und fahren Sie zur Endposition der geraden
Linie. Zu diesem Zeitpunktwird die Linie als gestrichelte Linie angezeigt. Wenn Sie auf die
Starttaste klicken, wird die gestrichelte Linie mit einer durchgezogenen Linie verbunden.
Fahren Sie weiter, die aufgezeichnete Linie wird wieder eine Kurve sein.

© 2024 F)Dynamics. Alle Rechte vorbehalten. 46



FJDynamics Auto Steer System Software Benutzerhandbuch

= Nil= S os29

Q Default [

Guidance Line and Boundary

Guidance Line a

| @ B quit

Figure 82. Aufnahme pausieren
Klicken Sie hier, um die Aufnahme zu beenden, zu speichern und die Kombinationsliniezu

importieren.

Q Default (2 = Nil= Gl osaz

-1 B-- @lo.0: €179 (2.6

| | ﬁ\ H
: ) | @) fial
MENU Overview Line Creation Switch Work Manual

Figure 83. Die Kombinationslinie importieren
Hinweis: Nach dem Import wird die Krimmung der Kombinationslinie so verarbeitet, dass

sie automatisch gefahren werden kann.

3.3.2.6 Vorgewende

Generieren Sie eine einwarts versetzte Fihrungslinie basierend auf der Form der Grenze.
Geeignet fuir Arbeiten am Feldrand, insbesondere fiir unregelmaBige Felder.

Greifen Sie auf den Bildschirm zur Erstellung von Fiihrungslinien zu und tippen Sie auf ,
um den Vorgewende-Modus auszuwdhlen.

1.Wenn die Grenze bereits importiert wurde, wird ein Vorgewende basierend auf der aktuell
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importierten Grenze generiert.

Wenn die Grenze noch nicht importiert wurde oder ersetzt werden muss, kénnen Sie die
gewlnschte Grenze erstellen oder auswahlen, um ein Vorgewende zu generieren.

Klicken Sie nach der Bestatigung der Grenze auf die nachste Schaltflache.

Q Default = M=

Tl 17:50

Guidance Line and Boundary

Guidance Line ra
I v ¥ @
®
E' Bs v |3
Boundary £

O]
6 EDQu\t

Figure 84. Bestatigen Sie eine Grenze
2. Wahlen Sie die Methode , Vorgebirge generieren “

Figure 85. Zwei Methoden zur Vorgebirgsgenerierung
(1) Vorgebirge basierend auf der gesamten Grenze generieren: Die Form des Vorgebirges ist
im Wesentlichen die gleiche wie die der Grenzen.
(2) Vorgebirge generieren unter Verwendung einer Teilgrenze: Tippen Sie auf zwei
Endpunkte entlang der Grenze, um das Segment fiir die Vorgebirgsgenerierung zu
markieren.
Hinweis: Es konnen bis zu 9 Grenzsegmente gleichzeitig fir die Vorgebirgsgenerierung
ausgewahlt werden.
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(- Draw Headland

Please select two points on the boundary to confirm the Headland

line 1 2
line 2 ﬁ z
od
X Cancel v 0K

Figure 86. Wahlen Sie eine Teilstrecke der Grenze aus
3. Bestatigen Sie den reservierten Sicherheitsabstand und die Vorgebirgsnummer.
Reservierter Sicherheitsabstand: Sicherheitsabstand von der Grenze wahrend des Betriebs.
Vorgebirgsnummer: Anzahl der generierten Vorgebirge.

6 Draw Headland

Current headland line may exceed boundary, please be careful. e Configuration

Edit Lines

Reserved Safety Distance @

[0 m ]

Headland Number

E |

X Cancel v OK

Figure 87. Bestatigungsparameter
4. Bestatigen Sie die Einstellungen, um das Vorgewende zu erstellen.
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O Default = N Tl e

70 [{132.95n Hl0.0 0 £1.070n 3.6

(11} ra ® =y R
H e e -
MENU Overview Line Creation Switch Record [VELUEL

Figure 88. Vorgewende Bedienung Schnittstelle
Hinweise:
1) Das Vorgewende in der N&he der Grenze ist Sicherheitsabstand + die Halfte der Breite
der Fihrungslinie von der Grenze.
2) Vorgewende sind fiir die Datenubertragung tiber USB nicht verfligbar. Sie konnen wahlen,
ob Sie es nach der USB-Ubertragung der Grenze erneut erstellen méchten.
3) Die Vorgewende-Nummer kann im Men(-Feld-Flhrungslinie gedndert werden.

Edit the guidance line

Guidance Line Name

[LZ

Headland Number

[ 5

X Cancel

Figure 89. Vorgewende bearbeiten
3.3.2.7 Diagonale Linie
Diagonale Linien werden fiir das Eggen basierend auf der Form der Grenze erzeugt. Durch
zweimaliges Eggen des Feldes durch den Kreuzeggvorgang ist der Eggeeffekt flacher und
die Eggeeffizienz hoher.

Greifen Sie auf den Bildschirm zur Erstellung von Fiihrungslinien zu und tippen Sie auf W,
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um den Diagonalenlinienmodus auszuwéhlen.

1. Wenn die Grenze bereits importiert wurde, wird eine diagonale Linie basierend auf der
aktuell importierten Grenze generiert.

Wenn die Grenze noch nicht importiert wurde oder ersetzt werden muss, kénnen Sie die
gewlinschte Grenze erstellen oder auswahlen, um eine diagonale Linie zu generieren.

Klicken Sie nach der Bestatigung der Grenze auf die nachste Schaltflache.

Q Default G2 = Ml Tl 1937

Guidance Line and Boundary

Guidance Line £

I v ¥ @

Boundary ra

@
e B quit

Figure 90. Bestatigen Sie eine Grenze
2. Bestétigen Sie den reservierten Sicherheitsabstand und die Anzahl der Wendepunkte.
Reservierter Sicherheitsabstand: Sicherheitsabstand von der Grenze wahrend des Betriebs.
Anzahl der Wendepunkte: Die Anzahl der Wendungen beim diagonalen Fahren von einer
Seite der Grenze zur anderen. Die optimale Anzahl der Wendungen wird wahrend der
Einrichtung automatisch empfohlen.

Q Default ™ = Sl Tl 1939

The fewer the turning points, the fewer the number of turns Diagonal Line Configuration

Reserved Safety Distance @

I‘\O m

Turning Points Number @

£ - |

e | € Back v Ok

Figure 91. Bestatigungsparameter
3. Bestatigen Sie die Einstellungen, um eine diagonale Linie zu generieren. Es wird eine blaue
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gepunktete Linie angezeigt, die Sie zum Startpunkt des Auftragsfuhrt.
Q Default = 6.00. = Mz Tl o194
A 0/1293 [f1224.28+ Flo.0. 0 € 1.07w ) 3.61nn

HH 23 Z) © H
MENU Overview Line Creation Switch Record
Figure 92. Diagonale Linien Bedienoberflache
Hhinweis: Diagonale Linien sind fiir die Dateniibertragung tiber USB nicht verfligbar. Sie

kénnen wahlen, diese nach der USB-Ubertragung der Grenze erneut zu generieren.

4 Starten der Aufgabe

4.1 Elemente des Startbildschirms

Demo Field - = M= Tl oosss
&-- £ 0.00%n ) 0.0imt o
A

New task Continue

Lgn]

()

(] KA
Overview i

Figure 93. Home stcreen Elemente vor dem Start der Aufgabe
1. Neue Aufgabe: Erstelle eine neue Aufgabe fiir das aktuelle Feld
2. Fortsetzen:Setzen Sie lhre letzte unvollendete Aufgabe fort.
3. Uberblick:W3hlen oder erstellen Sie eine Aufgabe fiir jedes verfiigbare Feld.
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<P 16 oField 1 0.01x 2 = W= T P 1922

o 7o B-- 0.0 £ 00011 O 2
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0@3 @ Q@ 0,
Overview Line Creation Switch Isobus Work
Figure 94. Home-BildschirmElemente

1. Offset Wert: Zeigt den Versatz des aktuellen Pfads relativ zur Fihrungslinie an.

2. Signalstarke-Symbole:Zeigt die Starke des Satellitensignals (Satellitenverfolgung), des
RTK-Korrektursignals oder anderer Korrekturquellensignale an.

3. Nachrichtenzentrale:Zeigt die Geratefehler- und Benachrichtigungsnachricht an.

4. Echtzeit-Aufgabenbetriebsdaten:Zeigt die aktuellen Aufgabenbetriebsdaten an,
einschlieBlich von links nach rechts die Fiihrungsleitungsnummer, die gesamte
Feldflache, die bearbeitete Flache, das Fertigstellungsverhaltnis, die Betriebseffizienz
und die aktuelle Geschwindigkeit.

Tippen Sie darauf, um ein kleines Fenster anzuzeigen, das partielle Szeneninformationen

anzeigt.

<P pemo 3 0.00~

T -27 Ha.17m F10.0n 0-

GNSS Status: 4

Correction Signal Source:
Network RTK

Baseline Distance: 0.04km
Age of Differential: 1.0s

Current Heading: 191.2*

Guidance Line Heading:
191.18°

Pitching Angle: 0.0* e'a
Rolling Angle: 0.0*
Elevation: 20.0000m
Latitude: -7.9503093
Longitude: -55.3544626

Motor:

5. Kamera-Taste:Tippen Sie, um die Kamera einzuschalten. Weitere Informationen finden
Sie in Abschnitt 4.2.14 "Einschalten der Kamera".
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6. Ansichtswechsel-Taste:Tippen Sie, um zwischen der 2D-Ansicht und der 3D-Ansicht zu
wechseln. Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 4.2.13 "Wechseln der
Ansichten”.

7. Taste flir Vorgewendemarkierung: Markiert die Vorgewende an beiden Enden eines
Feldes, wenn die Grenze nicht festgelegt ist. Die beiden Vorgewende miissen
mindestens 50 m voneinander entfernt sein. Das System warnt Sie, wenn Sie sich dem
Vorgewende nahern. Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt 4.2.11 ,Markieren
von Vorgewenden *“

8. Taste zum Trimmen: Tippen Sie hier, um das Fahrzeug leicht nach links oder rechts zu
bewegen. Diese Funktion ist nur im Autosteering-Modus verfiigbar. Weitere
Informationen finden Sie im Abschnitt 4.2.10 , Trimmen “

9. Taste zum Verschieben der Fiihrungslinie: Tippen Sie hier, um die Fihrungslinie an die
Fahrzeugposition oder um die eingestellte Entfernung nach links oder rechts zu
verschieben. Diese Funktion ist nur im manuellen Modus verfuigbar. Weitere
Informationen finden Sie im Abschnitt 4.2.6 , Verschieben einer Fiihrungslinie

10.MENU: Tippen Sie hier, um auf die Geriteeinstellungen, die Feldverwaltung, die
allgemeinen Einstellungen, die Anwendungen und die Systemeinstellungen zuzugreifen.

11.Ubersicht: Tippen Sie hier, um auf die Aufgabenkonfiguration zuzugreifen oder diese zu
andern, z. B. Feld, Grenze, Fihrungslinie, Aufgabe oder Anbaugert.

12.Taste zum Erstellen von Grenzen/Fiihrungslinien: Tippen Sie hier, um eine Grenze
oder Fuhrungslinie zu erstellen.

13.Taste zum Umschalten von Grenzen/Fiihrungslinien: Tippen Sie hier, um die Grenze
oder Flhrungslinie umzuschalten. Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt 4.2.4
~Umschalten von Grenzen oder Fiihrungslinien “

14.Taste zum Umschalten des Aufgabenstatus: Tippen Sie hier, um den Aufgabenstatus
umzuschalten. Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt 4.2.2 ,Umschalten des
Aufgabenstatus “

15.Taste fiir Fahrmodus: Tippen Sie hier, um in den Autosteering- oder manuellen Modus
zu wechseln. Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt 4.2.1 ,Umschalten des

Fahrmodus
16.Aufgabe beenden:Tippen Sie hier, um die Aufgabe zu beenden.
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Figure 95. 4-Fenster-Layout (nur verfligbar auf AT2 MAX)

4.2 Aufgabe Operationen

Ein Autosteering-Vorgang kann nach der Installation, Inbetriebnahme und
Aufgabenaufbereitung gestartet werden. Wahrend eines Aufgabenbetriebs kénnen Sie den
Fahrmodus wechseln, die Betriebsaufzeichnung ein- oder ausschalten, die Grenze oder
Fihrungslinie wechseln, eine erweiterte Funktion aktivieren, die Fihrungslinie oder Grenze
verschieben, eine Pivot-Fiihrungslinie oder -Grenze vergréBern oder verkleinern, die
Fahrzeugposition trimmen, die Vorgewende markieren, die Ansicht wechseln und die
Kamera einschalten.

4.2.1 Wechseln des Fahrmodus

Tippen Sie auf die Fahrmodus-Taste in der unteren rechten Ecke, um zwischen dem
Autosteering- und dem manuellen Modus zu wechseln.

Manual: Dies ist der Standardmodus, wenn das System
0 eingeschaltet wird. In diesem Modus missen Sie das Lenkrad
manuell fiir einen Aufgabenbetrieb steuern und kdnnen die
Grenze oder die Fiihrungslinie wechseln, die Grenze oder die
Fiihrungslinie verschieben oder die Vorgewende markieren.

Autosteering: Dieser Modus kann nur aktiviert werden, wenn
eine Fihrungslinie importiert wurde. In diesem Modus wird
das Lenkrad vom System fiir einen Autosteering-Vorgang
gesteuert, und Sie kénnen die Aufgabenaufzeichnung ein-

oder ausschalten, die Fahrzeugposition trimmen, die
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Vorgewende markieren, die Ansicht wechseln und die Kamera
einschalten. Um andere Operationen durchzufiihren,
wechseln Sie zuerst in den manuellen Modus.

4.2.2 Aufgabenstatus-Schalter

Tippen Sie auf Record in der unteren rechten Ecke des Startbildschirms, um die

Betriebsaufzeichnung ein- oder auszuschalten.

H Aufgabe pausiert: In diesem Status werden die
Aufgabenbetriebsdaten nicht aufgezeichnet und der
bearbeitete Bereich wird weder auf dem Startbildschirm noch

Work . . .
auf dem Aufgabenprotokollbildschirm angezeigt.
Aufgabe lauft: In diesem Status werden die task-
H Betriebsdaten aufgezeichnet und der bearbeitete Bereich wird

sowohl auf dem Startbildschirm als auch auf dem
Pause Aufgabenprotokollbildschirm angezeigt. Auf dem

“ Startbildschirm wird der bearbeitete Bereich im Autosteering-

Modus blau und im manuellen Modus gelb dargestellt.

4.2.3 GLeitfaden zur Wiederaufnahme einer Aufgabenoperation

Sie konnen dieselbe Aufgabe mehrmals starten, und die jedes Mal aufgezeichneten
Aufgabenoperationsdaten werden unter der Aufgabe gespeichert. Falls eine Aufgabe tber
historische Operationsdaten verfligt, |adt das System beim Einschalten oder bei der
Wiederaufnahme der Aufgabe die letzten Operationsdaten dieser Aufgabe. Zusatzlich zu
den farbig dargestellten bearbeiteten Bereichen zeigt das Mapping-Anleitungsfeld eine
rote gestrichelte Linie, die Sie zum Endpunkt der letzten Operation fiihrt. Diese Linie dient
nur zur Orientierung, und Sie kdnnen die Operation an beliebiger Stelle wiederaufnehmen.
Hhinweis: Die rote Flihrungslinie verschwindet, nachdem die Operationsaufzeichnung
eingeschaltet wurde.
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Figure 96. Fiihrungslinie zur Wiederaufnhme einer Aufgabenoperation
4.2.4 Wechseln von Grenzen oder Fiithrungslinien
Tippen Sie im manuellen Modus auf Wechseln am unteren Rand des Startbildschirms und
andern Sie die aktuelle Grenze oder Fihrungslinie in eine andere Grenze oder
Fihrungslinie unter demselben Feld.

Guidance Line Boundary

X Cancel

Figure 97. Grenze wechseln
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Figure 98. Fiihrungslinie wechseln

4.2.5 Aktivieren einer erweiterten Funktion
Sobald eine erweiterte Funktion wie Smart U-Turn oder Basic U-Turn aktiviert ist, kénnen
Sie direkt vom Startbildschirm aus auf die Funktion zugreifen.

©Q Default = = %2 SIRTK 18:49

A - - f-- El0.0% £ 1.07wn (M 3.61mn

(7 ® =) ]
HH & © a )
MENU Overview Line Creation Switch Uturn Record Manual

Figure 99. Zugriff auf eine erweiterte Funktion vom Startbildschirm aus

4.2.6 Ubersetzen einer Fiithrungslinie

Fir eine gerade Fiihrungslinie, wie z. B. eine AB-Linie oder A+-Linie, kdnnen Sie die
Fihrungslinie senkrecht zu der Fiihrungslinie, mit der Sie sich gerade beschaftigen, nach
links oder rechts verschieben. Fiir eine gekrimmte Fiihrungslinie, wie z. B. die Kurvenlinie
oder der Pivot-Kreis, kdnnen Sie die Flihrungslinie relativ zu Ihrer aktuellen Fahrtrichtung
nach vorne, hinten, links oder rechts verschieben.

Hhinweis: Diese Funktion wird nur im manuellen Modus unterstitzt.
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Figure 100. Eine Fiihrungslinie tibersetzen

Ubersetzen einer AB-Linie oder A+-Linie

Wenn Sie eine gerade Fiihrungslinie verwenden, tippen Sie im manuellen Modus in der

unteren rechten Ecke des Kartierungsfiihrungsfelds auf © und wiahlen Sie nach Bedarf

Auf aktuelle Position verschieben oder Fiihrungslinienverschiebung aus.

« Auf aktuelle Position verschieben: Fahren Sie das Fahrzeug in eine geeignete Position,
wahlen Sie Auf aktuelle Position verschieben und tippen Sie auf OK, um die
Fuhrungslinie auf die Fahrzeugposition zu verschieben.

« Fiithrungslinienverschiebung: Wéahlen Sie Fiihrungslinienverschiebung, stellen Sie die
Bewegungsrichtung und -distanz ein und tippen Sie dann auf OK, um die aktuelle
Fhrungslinie an eine geeignete Position zu verschieben.

Guidance Line Translation
Please choose the way of translation

Translate to the current position

Guidance Line Translation

X Cancel

Figure 101. Auf die currente Position verschieben
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X Cancel

Figure 102. Eine gerade Linie verschieben

Ubersetzen einer Kurvenlinie oder eines Pivot-Kreises

Wenn Sie eine gekriimmte Fiihrungslinie verwenden, z. B. eine Kurvenlinie oder einen
Pivot-Kreis, tippen Sie im manuellen Modus in der unteren rechten Ecke des
Kartierungsfiihrungsfelds auf @, geben Sie die Verschiebungsdistanz ein und tippen Sie
auf eine Richtungstaste, um die Fiihrungslinie an eine geeignete Position zu verschieben.
Sie kénnen verschiedene Richtungstasten verwenden, um die Flihrungslinie mehrmals zu
verschieben. Tippen Sie auf SchlieBen, um die Fiihrungslinienverschiebung zu beenden.

©Q Default 0.45. = Yo

Guidance Line Translation

JIRTK 12:04

>
& o
Overview Line Creation Switch V Close

Figure 103. Ubersetze eine Kurvenlinie
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Figure 104. Ubersetze einen Drehpunktkreis

4.2.7 Die Grenze verschieben
Um die Grenze wahrend einer Aufgabenoperation zu verschieben, wahlen Sie MENU >
FELD > Feld > Grenze, tippen Sie auf unten, und das System wechselt zum Startbildschirm

und zeigt automatisch das Grenzverschiebungsfeld an. @

Test Field

B2 B2

2023-04-12 16:08 o - -

9 B1 / \ Outside
0.00 m
035 ha

@

Figure 105. Grenze

Geben Sie die Grenzverschiebungsdistanz ein und tippen Sie auf eine Richtungstaste, um
die Grenze um die eingestellte Distanz zu verschieben. Sie kdnnen die Grenze mehrmals in
verschiedene Richtungen verschieben, bis zu einer geeigneten Position. Tippen Sie auf
SchlieBen, um die Grenzverschiebung zu beenden.

61 © 2024 FIDynamics. Alle Rechte vorbehalten.



FJDynamics Auto Steer System Software Benutzerhandbuch

©Q Test Field (] 0.75~ = Was  JIRTK 16:08

Boundary Shift

e 200

cm

) =

o) 2 ©
Overview Line Creation Switch v Close

Figure 106. Verschiebe die Grenze

4.2.8 Einen Drehpunktkreis vergroBern oder verkleinern

Wenn Sie einen Drehpunktkreis verwenden, kdnnen Sie die Skalierungsfunktion
verwenden, um den Radius anzupassen. Tippen Sie im manuellen Modus auf in der
unteren rechten Ecke des Kartierungsfiihrungsfelds und wahlen Sie Auf aktuelle Position

skalieren oder Nach angegebener Distanz skalieren nach Bedarf.g

Figure 107. Skalierungstaste
* Auf aktuelle Position skalieren: Fahren Sie das Fahrzeug zum Zielpunkt, wéhlen Sie Auf
aktuelle Position skalierenund tippen Sie auf OK, um den Drehpunktkreis auf die
Fahrzeugposition zu skalieren.
« Skalieren nach angegebener Distanz: Auswéhlen Skalieren nach angegebener
Distanz, die Skalierungsrichtung und -distanz festlegen und dann auf OK tippen, um
den Pivot-Kreis an eine geeignete Position zu skalieren.
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Figure 108. Auf aktuelle Position skalieren
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Figure 109. Um die angegebene Distanz skalieren
4.2.9 Die Grenze vergroBBern oder verkleinern
Wahlen Sie wahrend einer Aufgabenoperation, um die Grenze entsprechend den
tatsachlichen Vorgelegepositionen zu vergréBern oder zu verkleinern, MENU > FIELD >
Field > Boundary, tippen Sie unten auf und legen Sie die Skalierungsrichtung und -distanz
im Popup-Fenster fest. £
Hinweis: Um die aktuell angewendete Grenze zu bearbeiten, tippen Sie in der unteren
rechten Ecke auf, um die Anwendung abzubrechen, bearbeiten Sie die Grenze nach Bedarf

und wenden Sie diese Grenze erneut an. &
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Figure 110. Grenze

Edit the boundary

Boundary Mame

Outside Inside

Headland Distance

3

X Cancel

Figure 111. Die Grenze bearbeiten
Eine neue schwarze Grenze erscheint auf der Karte sowohl auf dem Bildschirm mit den
Grenzinformationen als auch auf dem Startbildschirm, und das System plant den
Betriebspfad und zeichnet die Betriebsdaten basierend auf der neuen Grenze auf. Die

urspriingliche rote Grenze wird nur als Referenz angezeigt.
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Figure 112. Neue Grenze
4.2.10 TTrimmen
Wahrend des automatischen Lenkbetriebs kann das Fahrzeug aufgrund des instabilen
Satellitensignals offline lenken. In diesem Fall konnen Sie die Trimmfunktion verwenden,
um das Fahrzeug zu bewegen. Tippen Sie in der unteren rechten Ecke des
Kartierungsfiihrungspanels auf , legen Sie den Inkrementwert im rechten Bereich fest und
tippen Sie auf die linke oder rechte Richtungstaste, um das Fahrzeug zu bewegen. Sie
koénnen das Fahrzeug mehrmals in verschiedene Richtungen in eine geeignete Position
bewegen. Tippen Sie auf SchlieBen, um den Trimmvorgang zu beenden.0
Hhinweis: Dies dndert die Fahrzeugposition nur voriibergehend, und die vorherigen
Einstellungen werden wieder aufgenommen, wenn sich das Fahrzeug zur nachsten
Fihrungslinie bewegt oder der manuelle Modus aktiviert wird.

Figure 113. Trim-Taste
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Figure 114. TTrimmen
4.2.11 Vorfeld markieren
Mit den markierten Vorfeldern kann das System Warnungen Uber die Vorfeldpositionen
geben, um Unfalle im Autosteering-Modus zu vermeiden, insbesondere beim Betrieb bei
Nacht.

Figure 115. Headland-Markierungstaste
Wenn eine Fiihrungslinie importiert wird, fahren Sie das Fahrzeug zur Vorfeldposition und
tippen Sie auf @ in der oberen rechten Ecke des Mapping-Fihrungsfelds, um die aktuelle
Position als Vorfeld zu markieren. Die Vorfeldlinie erscheint als eine Linie senkrecht zur
aktuellen Fihrungslinie.
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Figure 116. Vorfeld 1
Um das nachste Vorfeld zu markieren, tippen Sie erneut auf , und erscheint.
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Figure 117. Markieren Sie das nachste Vorfeld

Fahren Sie das Fahrzeug mindestens 5 m entlang der aktuellen Fiihrungslinie, und tippen

Sie auf , um die aktuelle Position als Vorfeld 2 zu markieren.
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Figure 118. Headland 2
Nachdem die Vorgewende markiert wurden, gibt das System Ton- und Meldungsalarme in
der Alarmdistanz vom Vorgewende aus. Wenn Sie in den manuellen Modus wechseln,
verschwinden der Alarmton und die Meldung. Die Alarmdistanz kann unter SYSTEM >
Alarmeingestellt werden.
Hinweis:
1. Es sind maximal zwei Vorgewende zuldssig.
2. Wenn keine Fihrungslinien importiert werden, wird die Vorgewendemarkierung nicht
unterstitzt.
3. Die markierten Vorgewende werden geléscht, wenn eine neue Fiihrungslinie verwendet
wird.
4.2.12 Fahrgasse
Fahrgassenlinien kénnen auf der aktuell importierten Fiihrungslinie generiert werden, um
zwei Abstandsfiihrungslinien auf der Schnittstelle anzuzeigen. Fahrgassenlinien werden
haufig fur PflanzenschutzmaBnahmen wie Bewasserung und Dliingung verwendet.
1. Wahlen Sie die Fiihrungslinie aus, fiir die Sie Fahrgassen anzeigen méchten (nur AB-
Gerade, A+-Gerade und gekriimmte Fiihrungslinien) unter Meni-FELD-Feld-Fiihrungslinie.
Schalten Sie die Fahrgassenfunktion ein und geben Sie die Intervallnummer ein.
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Figure 119. Fahrgassenanzeige aktivieren
2. Importieren Sie die Flihrungslinie, fiir die die Fahrgassenfunktion aktiviert ist. Fahren Sie
das Fahrzeug zu der Fiihrungslinie, an der die Fahrgasse gesetzt werden soll, und tippen
Sie auf die Fahrgassentaste. Die aktuelle Fiihrungslinie wird als Startlinie der Fahrgasse

festgelegt und andere Fahrgassen werden je nach Intervallnummer links und rechts
generiert.

Whether to use the current guidance line as
Tramline

X Cancel

Figure 120. Einstellen der Fahrgassen-Startlinie
3. Verwenden Sie Tramline, um zu arbeiten.
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Figure 121. Tramline-Operationen
Hinweis:
Wenn der Schalter , Als neue Fiihrungslinie speichern “ aktiviert ist (siehe 6.1.4
Automatische Fahreinstellungen), wird eine neue Fiihrungslinie generiert, wenn die
Startlinie fir Tramline eingestellt ist.

4.2.13 Zugangspfad

Die Verwendung des Zugangspfads kann die Position des Kamms in der urspriinglichen Fii

hrungslinienverteilung festlegen.

Zugangspfadkonfiguration

1. Zugangspfad aktivieren

®  |dentifizieren Sie in den Feldeinstellungen die Fihrungslinie, die eine
Zugangspfadkonfiguration erfordert.

®  Tippen Sie auf die Zugangspfad-Einstellungstaste auf der rechten Seite, um die
Funktion zu aktivieren.

Tramline @ OFF

Access Path o

Figure 122. Aktivieren Sie den Zugangspfad
2. Parameter konfigurieren
Linien zwischen Zugangspfaden: Anzahl der Leitlinien, die zwischen zwei Feldkdmmen
enthalten sind.
Pfadbreite: Breite der Feldgrenze
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Linien in der ersten Gruppe: Anzahl der Leitlinien in der ersten Gruppe (zwischen den

ersten beiden Kdmmen)

Aktuelle Position in der ersten Gruppe: Aktuelle Position innerhalb der Linien der ersten

Gruppe

Access Paths

Access Path

Lines between Access Paths

E

|

Path width(0.1-99.99)
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]

Lines in First Group

E

l

Current Place in First Group

E

] | d d g

X Cancel

4.2.14 SUmschalten der Ansichten

ON

2] -

Preview

Figure 123. Parameter konfigurieren

Um zur 2D-Ansicht oder 3D-Ansicht zu wechseln, tippen Sie auf die Ansichtswechseltaste

in der oberen linken Ecke des Mapping-Anleitungsfelds.

Figure 124. VAnsichtswechseltaste

Die 2D-Ansicht zeigt eine Draufsicht der geplanten Pfade und Operationstrajektorien.

()
©
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Figure 125. 2D-Ansicht
Die 3D-Ansicht zeigt eine perspektivische Draufsicht des aktuellen Vorgangs.

()
(A)

Figure 126. 3D-Ansicht
4.2.15 Einschalten der Kamera
Eine am Fahrzeugkdrper installierte Kamera hilft, die reale Ansicht des Einsatzortes zu
Uberwachen und unterstitzt beim Rickwértsfahren, wenn sie an der Riickseite des
Fahrzeugs installiert ist. Wenn eine Kamera eingeschaltet ist, teilt das System den
Bildschirm, um das Kartierungsfiihrungspanel und das Kamerabild anzuzeigen.

Figure 127. Kamerataste
Wenn keine Kameras angeschlossen sind, tippen Sie auf Kamera hinzufiigen im
Kamerapanel und befolgen Sie die Anweisungen in Abschnitt 5.9 ,Kamera (Optional) “, um
die Kamera anzuschlieBen.
Wenn zwei Kameras angeschlossen sind, kdnnen Sie auf die Nummer unten im
Kamerabildfeld tippen, um zu einem anderen Kamerabild zu wechseln.
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Figure 128. Bildschirmteilung
Tippen Sie unten auf E um das Kamerabild auf den Vollbildmodus zu erweitern. Tippen

Sie auf ﬂ um die Bildschirmteilung wiederherzustellen.
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Figure 129. Vollbild
Tippen Sie in der oberen rechten Ecke oder in der oberen linken Ecke des Mapping-
Anleitungsbildschirms, um das Kamerabild zu schlieBen Ed©
4.2.16 Trajektorienbereinigung
Wenn Sie die Trajektorie auf der Startseite |6schen missen, kénnen Sie die
Trajektorienaufzeichnungstaste auf der Startseite lange driicken und im Popup-
Bestatigungsfenster auf "Bestétigen" klicken, um die Trajektorie und die Daten des aktuellen
Auftrags zu l6schen.
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Figure 130. Trajektorienbereinigung
Sie kénnen auch auf die Schaltfliche "Léschen" auf der Ubersichts- und
Feldaufgabenoberflache klicken, um die Jobtrajektorie und die Jobdaten zu l1&schen.
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Figure 131. Trajektorienbereinigung 2

4.2.17 Einfaches Tuning

Einfaches Tuning kann in den Automatischen Fahreinstellungen fiir die Verwendung auf

der Startseite aktiviert werden.

1. Wenn diese Option aktiviert ist, kdnnen Benutzer, egal ob im manuellen oder
automatischen Fahrmodus, die Motor-Empfindlichkeit auf der Startseite manuell
anpassen, um den Fahrzeugsteuerungseffekt anzupassen.

2. Ermoglicht schnelle Anpassungen der Motor-Empfindlichkeit in 5 Stufen.
Niedrigere Stufen sorgen fiir eine sanftere Lenkung, wahrend héhere Stufen eine
schnellere Ausrichtung auf die Fiihrungslinie ermdglichen.

4.  Alle 5 Stufen liefern gute Arbeitsergebnisse. Benutzer konnen die Stufe basierend auf
ihrer Erfahrung anpassen und auswahlen.

5. Smart Tuning kann direkt aktiviert werden und passt die Parameter automatisch an
Ihre tatsachliche Betriebsleistung an.
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Figure 132. Einfaches Tuning

Hinweis:

1. Diese Funktion gilt derzeit nur fiir gerade Linien, andere Linientypen blenden diese
Option aus; Smart Tuning kann nicht gleichzeitig mit Trim verwendet werden.

2. Der wahrend des Smart Tuning angepasste Wert wird erst gespeichert, wenn die
automatische Anpassung abgeschlossen ist.

3. Hydraulikventil und Lenkungs-CAN unterstitzen diese Funktion nicht.

4.  Derzeit nur fir Traktoren.

4.2.18 Schnelle Gerateanpassung

Die schnelle Gerateanpassung kann in den Einstellungen fiir automatisches Fahren zur

Verwendung auf der Startseite aktiviert werden.

1. Erméglicht die schnelle Anpassung der Arbeitsbreite und Uberlappungsbreite des
Gerats auf der Startseite.

2. Ermoglicht die schnelle Geratekalibrierung auf der Startseite. Die Bewegungsrichtung
entspricht der erwarteten Geréterichtung. [Die Eingabe eines Korrekturwerts von -1/2
synchronisiert sich automatisch mit dem kumulativen Korrekturwert in der

Geratekalibrierung.]
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Figure 133. Schnelle Gerédteanpassung

5 Anwendungen

Wahlen Sie MENU > ANWENDUNGEN, um auf alle Anwendungsfunktionen zuzugreifen.

MENU g':; Manually driving b 4
DEVICE SETTINGS e
.é Fia ! ? ! I[ {ﬁ @
FIELD
Smart U-turn Basic U-turn ISOBUS Camera

DIAGNOSTICS CENTER

UNIVERSAL él.
()
APPLICATIONS
Manual NMEA Easy Control Tractor Status
Intervention
SYSTEM
_—
= 0 »
(O] =3 X L
Easy Switch Remote Speed Output Data Transfer
Debugging

Figure 134. Anwendungen

5.1 Smart U-turn (Aktivierung erforderlich)

Smart U-turn kann die gesamten Betriebswege (einschlieBlich des Wendens an den
Vorgewenden) automatisch planen und das Fahrzeug wahrend des gesamten
Arbeitsvorgangs automatisch steuern. Es kann die Vorgewendeoperation angemessen
planen, den Wendebereich um 30 % reduzieren und die Betriebseffizienz verbessern.
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Figure 135. Smart U-turn
Hinweis: Als eine erweiterte Funktion muss Smart U-turn mit einem Aktivierungscode
aktiviert werden. Sie kdnnen sich an den lokalen Handler wenden, um den
Aktivierungscode zu erhalten.
5.1.1 Smart U-turn aktivieren
Tippen Sie in der Anwendungsliste auf Smart U-turn, geben Sie den 24-stelligen
Aktivierungscode im Popup-Fenster ein und tippen Sie auf OK.
Hinweis:
1. Sie missen auf das Internet zugreifen, wenn Sie Ihren Aktivierungscode Uberprifen.
2. Jeder Aktivierungscode kann nur fiir ein Terminal verwendet werden.

3. Der Aktivierungscode unterscheidet nicht zwischen GroB- und Kleinschreibung.

Please enter the activation code

After verification, the corresponding advanced function will be enabled. If

there is no activation code, contact the dealer to purchase one

J | J | | {

X Cancel

Figure 136. Geben Sie den Aktivierungscode ein
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Ein Popup-Fenster erscheint. Uberpriifen Sie die Aktivierungsinformationen und tippen Sie
auf OK, um die Aktivierung abzuschlieBen.

Please verify activation information

You will activate the following function

Uturn 7days

X Cancel

Figure 137. Smart U-turn aktivieren
Greifen Sie auf den Smart U-turn-Bildschirm zu und aktivieren Sie Smart U-turn in der
oberen linken Ecke.
Wenn Smart U-turn aktiviert ist, wird ein griner Punkt auf dem Smart U-turn-Symbol in
der Anwendungsliste angezeigt, und auch das Smart U-turn-Symbol wird am unteren Rand
des Startbildschirms angezeigt.

Uturn ON Time remaining Renewal

A Sketch Map

Tips: 1. Boundary and a straight guidance line must be selected before entering the task
2. Please examine whether the implement parameter and the radius of turning are correct, remeber to

lift up and down the implement during the stage of Uturn

Figure 138. Smart U-turn aktivieren
5.1.2 Smart U-turn erneuern
Alle kostenpflichtigen erweiterten Funktionen haben eine Giiltigkeitsdauer. Wenn Smart U-
turn in 15 Tagen ablauft, erscheint jedes Mal, wenn Sie es einschalten, ein Popup-Fenster
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auf dem Startbildschirm, das die verbleibende Zeit bis zum Ablaufdatum anzeigt.

Hint:

Your Uturn function will expire in 2 Day

Please contact your dealer to renew as
soon as possible

Don't prompt again

Figure 139. Erinnerung zur Erneuerung von Smart U-turn
Um Smart U-Turn zu erneuern, tippen Sie auf dem Smart U-Turn Bildschirm auf Renewal
und wiederholen Sie den Aktivierungsprozess, der in Abschnitt 5.1.1 beschrieben ist.

Please enter the activation code

After verification, the corresponding advanced function will be enabled. If

there is no activation code, contact the dealer to purchase one

J | | | | |

X Cancel

Figure 140. Smart U-Turn mit Aktivierungscode erneuern
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5.1.3 Anwendbare Felder

Feld

Planning Illustration
Rechteckige Felder Whole
oder nahezu Flachenpla
rechteckige Felder nung
Viereckige Felder, bei
o Whole T
denen die vier . / / \
. Flachenpla / / /
Winkel nahezu rechte ;/ g
. . nung
Winkel sind
Nahezu rechteckige Whole
Felder mit kleinen Flachenpla
Liicken nung
Viereckige Felder mit
groBen Licken; oder
Felder mit groBen
dreieckigen Flachen, )
. . Teilplanun
wie z. B. die
polygonalen Felder, g
dreieckigen Felder
und tropfenférmigen
Felder
o
Planung
Zu schmale oder zu .
. nicht
kleine Felder .
verfligbar
o
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5.1.4 Verwendung von Smart U-Turn

Befolgen Sie die unten stehende Vorgehensweise, um Smart U-Turn zu verwenden.
Stellen Sie die Fahrzeugparameter und die Gerateparameter wie in Abschnitt 6.3.6
.Fahrzeugbibliothek “ und Abschnitt 6.3.7 ,Gerétebibliothek " beschrieben ein. Beachten
Sie, dass der Wenderadius (der Radius, der von den duBeren Radern des Fahrzeugs bei
einer vollstandigen Drehung gemessen wird), die Gesamtbreite des Geréts (Breite des
Geréts) und der Abstand zwischen Anhdngepunkt und Gerateende (Ldnge des Geréts)
genau sein mussen.

Konfigurieren Sie das Feld, die Begrenzung, die Fiihrungslinie und die Aufgabe wie in
Abschnitt 3.2, Uberpriifen der Aufgabenkonfiguration “ beschrieben. Beachten Sie, dass
fur den Smart U-Turn-Betrieb eine Fihrungslinie erforderlich ist. Wenn Sie bereits eine
Fuhrungslinie angewendet haben, verwendet das System diese Fiihrungslinie, um Pfade zu
planen. Wenn Sie noch keine Fiihrungslinien angewendet haben, zeigt das System ein
Popup-Fenster an, in dem Sie gefragt werden, ob das System eine Fiihrungslinie fir Sie
generieren soll, und generiert automatisch eine Fihrungslinie und plant Betriebspfade, die
am besten zur aktuellen Begrenzung passen, wenn Sie den Systembetrieb bestétigen.
Fahren Sie das Fahrzeug an eine geeignete Position innerhalb des Feldes. Sie missen das
Fahrzeug nicht zum Vorgewende fahren, da Smart U-Turn in der Lage ist, die Pfade an
jedem Punkt innerhalb des Feldes zu planen. Tippen Sie auf die Smart U-Turn-Taste am
unteren Rand des Startbildschirms und stellen Sie die Smart U-Turn-Richtung und den
Vorgewende-Betriebsmodus im Popup-Fenster ein.

Uturn Settings

n n

Headland Operatior
Manual Auto
Tips:1. To enable Uturn, there should be at least 13 planned guidance lines

After clicking save, follow the guide to the start of Uturn

X Cancel

Figure 141. Stellen Sie die Smart U-Turn-Parameter ein

Smart U-Turn Vorgewende-Betriebsmodi
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Headland
- DBeschreibung Illustration
Operation

TDas System generiert die
Vorgewende-Bearbeitungspfade
automatisch entsprechend der
Auto Grenze, und das Fahrzeug folgts
den Pfaden automatisch, um die
Vorgewende-Bearbeitung
abzuschlieBen.

Anachdem die geradlinigen
Autosteering-Operationen
abgeschlossen sind, generiert das
System die empfohlenen

Manuell e
Vorgewendepfade fiir Sie. Sie

missen das Fahrzeug fahren und
manuell entlang der Pfade
arbeiten.

AEs erscheint ein Popup zur Bestitigung. Uberpriifen Sie die Informationen im Popup-
Fenster und tippen Sie auf OK, um lhre Einstellungen anzuwenden. Beachten Sie, dass das
System die Smart-U-Turn-Einstellungen automatisch ohne das Bestatigungs-Popup
anwendet, wenn die Abdeckungsrate groBer als 95 % ist.

& Uturn path planned successfully.

e coverage rate of uturn
s time is 82.83%
Do you want to use uturn?

X Cancel

Figure 142. Smart U-Turn Bestatigungs-Popup
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Folgen Sie der griinen Linie zum Startpunkt und starten Sie die Operation.

©Q Testfield > Was  GRTK 20:24

(o) P ﬁ H =
& &1 O o " L)
urm
MENU Overview Line Creation Switch “ Record Manual

Figure 143. Folgen Sie der Fiihrungslinie zum Startpunkt

Note:

« Stellen Sie vor der Smart-U-Turn-Planung sicher, dass sich das Fahrzeug in der Nahe des
Startpunkts befindet und in die gleiche Richtung wie der geplante Pfad fahrt.

« Wenn der Winkel der Fahrzeugrichtung relativ zur Fiihrungslinie groB ist, kann es
vorkommen, dass das Fahrzeug die Fihrungslinie nicht erfasst.

« Wenn das Fahrzeug die Fiihrungslinie nicht erfasst, obwohl die Fahrzeugrichtungslinie
parallel zur Fiihrungslinie verlauft, Gberpriifen Sie, ob das Fahrzeug in die
entgegengesetzte Richtung wie der geplante Pfad fahrt.

Fehlervermeidungsschema:

Szenario 1: Wenn Sie Einstellungen fiir Aufgabe, Grenze, Filhrungslinie, Fahrzeug,

Anbaugerét, Vorgewende-Bearbeitung oder U-Turn-Richtung geédndert haben, bricht das

System die Smart-U-Turn-Planung automatisch ab, und Sie missen die Smart-U-Turn-

Parameter erneut einstellen, damit das System die neuen Pfade generieren kann.

Szenario 2: Wenn keine Einstellungen gedndert wurden, verwendet das System beim

nachsten Aktivieren von Smart U-Turn denselben Smart-U-Turn-Plan.

Szenario 3: Bevor ein Smart U-Turn Plan generiert wird, plant das System, falls bereits

Betriebsdaten fur einen Teil des Feldes vorhanden sind, die Pfade nur fiir den

verbleibenden Bereich des Feldes, um wiederholte Bearbeitung zu vermeiden.

5.2 Basic U-turn (Aktivierung erforderlich)
Diese Funktion plant die Wendepfade fiir zwei benachbarte Fiihrungslinien und lenkt das
Fahrzeug automatisch, um zu wenden, sodass das Fahrzeug einfach und flexibel am

Vorgewende wenden kann.
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Figure 144. Basic U-turn
Hinweis: Als erweiterte Funktion muss Basic U-turn mit einem Aktivierungscode aktiviert
werden. Um den Aktivierungscode zu erhalten, kontaktieren Sie uns wie im Abschnitt
., Technischer Support “ beschrieben oder wenden Sie sich an den Handler vor Ort.
5.2.1 Aktivieren und Erneuern von Basic U-turn
Beachten Sie Abschnitt 5.1.1 , Aktivieren von Smart U-turn “ und Abschnitt 5.1.2 , Erneuern
von Smart U-turn “ zum Aktivieren und Erneuern von Basic U-turn.
Greifen Sie auf den Basic U-turn Bildschirm zu und aktivieren Sie Basic U-turn.
When Basic U-turn aktiviert ist, wird ein griiner Punkt auf dem Basic U-turn Symbol in der
Anwendungsliste angezeigt, und auch das Basic U-turn Symbol wird am unteren Rand des

Startbildschirms angezeigt.
«

Basic U-turn ON Validity period

Turn Alarm switch ON

Y
Parameter b X |

20.00 m

Distance : A

Figure 145. Basic U-turn aktivieren
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5.2.2 Verwenden von Basic U-turn

Befolgen Sie die nachstehende Vorgehensweise, um Basic U-turn zu verwenden.

Set die Fahrzeugparameter und die Gerateparameter, wie in Abschnitt 6.1.6
.Fahrzeugbibliothek “ und Abschnitt 6.1.7 ,Geratebibliothek " beschrieben. Beachten Sie,
dass der Wenderadius (der Radius, der von den duBeren Radern des Fahrzeugs bei einer
vollstdndigen Drehung gemessen wird), die Gesamtbreite des Geréts (Breite des Gerats)
und der Abstand zwischen Anlenkpunkt und Geréteriickseite (Ldnge des Gerats) genau
sein missen. Wenn kein Platz fir das Wenden des Geréts reserviert werden muss, kénnen
die Gesamtbreite des Gerats und der Abstand zwischen Anlenkpunkt und
Gerateriickseiteweggelassen werden.

Sobald die Funktion eingeschaltet ist, kdnnen Sie Basic U-turn auf der Homepage
eingeben, um die Planungsmethode und den Drehtyp auszuwahlen.

Planning Methode:

1. Automatische Wendemanéver: verfligbar nach dem Importieren einer Grenze (Referenz
3.3.1 Erstellen einer Grenzey) oder dem Markieren eines Feld-Vorgewendess(Referenz
4.2.11 Markieren des Randes eines Feldes), nach der Auswahl der Arbeitsrichtung wird das
nachfolgende Wendemandver automatisch links oder rechts zur nachsten Zeile in dieser
Richtung ausgefihrt.

2. Ein-Tasten-Wendemanover: Keine Notwendigkeit fiir Grenzen und Feldvorgewende,
tippen Sie auf Wendemanover links oder rechts und wenden Sie sofort zur nachsten Zeile
der benachbarten Reihe.

Wendemanéver-Typ:

1. Q-Wende: Die gebrauchlichste Wendemethode. Eine U-Wende wird geplant, wenn die
Arbeitsbreite > Wendekreis x 2 ist.

2. Y-Wende: Bendtigt einen kleineren Wendeplatz. Erfordert manuelles Umschalten
zwischen Ruckwarts- und Vorwartsfahrt wahrend der Ausfiihrung. Eine U-Wende wird
geplant, wenn die Arbeitsbreite > Wendekreis x 2 ist.

3. U-Wende: Hat eine Mindestanzahl an Durchfahrtsreihen, um eine erfolgreiche Ausfi
hrung zu gewahrleisten.
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Figure 146. Planungsoptionen
Hinweis:
1. Fir den Basis-U-Turn-Betrieb ist nur eine AB-Gerade, A+-Gerade oder Kurve
erforderlich.
2. Wenn die Arbeitsbreite gréBer als das Doppelte des Wendekreises ist, ist der
endgultige Wendepfad U-formig.
3. Um die Distanz zu dndern, bei der das System Sie anweist, die Geschwindigkeit zu
reduzieren und das Gerat zum Wenden anzuheben, stellen Sie sicher, dass Basic U-turn
aktiviert ist, wahlen Sie Basic U-turn > More settings > Turn Alarm und dndern Sie Distanz
1 und Distanz 2 fir Turn Alarm.
4. Um den Sicherheitsabstand fiir das Wenden anzupassen, dndern Sie den Reservierten
Sicherheitsabstand in Basic U-turn > Weitere Einstellungen >Parameter.

In im Autosteering-Modus werden die linken und rechten Tasten am unteren Rand des

Mapping-Anleitungsfelds angezeigt. Tippen Sie auf eine beliebige Taste, um die

Pfadplanung zu aktivieren. Der unterschiedliche Tastenstatus wird unten angezeigt.
Basic U-turn Tastenstatus

Status Beschreibung lllustration

Die Autosteering-Funktion ist
Wenden nicht nicht gestartet, und die Tasten
verfligbar fur die Wendebewegung werden

nicht angezeigt.
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Status

Beschreibung

lllustration

Wenden nicht
verfligbar

Wenn die Planungsmethode
Automatische kontinuierliche U-
turn ist:

Szenario 1: Das Fahrzeug
befindet sich zu nah an der
Grenze oder dem Vorgewende,
was zu unzureichendem Platz
zum Wenden fiihrt.

Szenario 2: Die Leitlinie, die das
Fahrzeug derzeit nutzt, ist zu
nah an der Begrenzungskante.
Szenario 3: Das Fahrzeug
befindet sich auBerhalb der
Begrenzung.

Wenderichtung
nicht ausgewahlt

Tdie Wenderichtung muss
ausgewahlt werden.

fis

Wenderichtung
ausgewahlt

Tdie Wenderichtung ist
ausgewahlt, aber die Wende
wurde noch nicht gestartet. Die
Wenderichtung kann zu diesem
Zeitpunkt geandert oder
abgebrochen werden.

Turnwende in
Bearbeitung

Tdie Wenderichtung ist
ausgewahlt und die Wende ist in
Bearbeitung. Die Wenderichtung
kann zu diesem Zeitpunkt nicht
geandert werden.

D0

Pass Count
Section

Tippen Sie auf die mittlere Zahl,
um die +/- Tasten anzuzeigen,
und passen Sie dann die Anzahl
der Durchgénge an.

Min: 0 (wechselt zur
benachbarten Zeile).

menloo
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5.3 Manuelle Intervention

Diese Funktion ist niitzlich, wenn Sie aufgrund von Platzmangel oder Umwelteinflissen
nicht rechtzeitig wahrend des Autosteering-Betriebs auf den Bildschirm tippen kénnen.
Wenn die manuelle Intervention aktiviert ist, halten Sie das Lenkrad still, und das System
deaktiviert den Autosteering-Modus automatisch.

Um die manuelle Intervention zu aktivieren, tippen Sie in der Anwendungsliste auf
Manuelle Intervention und schalten Sie den Schalter ein. Der Interventionswert fiir die
manuelle Intervention kann angepasst werden.

é Manual Intervention

Manual Intervention ON

Intervention force(N-m)

Note: Actual torque value (N.m)0.00
The stronger the intervention force,
the stronger it takes to pause the
auto-pilot by holding the steering
wheel;

The larger the intervention time, the
longer it takes to trigger the manual
intervention.

Intervention time(s) @

Figure 147. Manuelle Intervention im elektronischen Lenkrad
2B MANUAL INTERVENTION

Manual Intervention ON

Intervention force

Real-time Angle: 90

Note

Figure 148. Manuelle Intervention im hydraulischen Lenkrad
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«

Manual Intervention

Manual Intervention ON

eds be
mous driving by

Figure 149. Manuelle Intervention in Steer Ready (CAN)
5.4 NMEA (Optionales Kabel erforderlich)

Wenn NMEA aktiviert ist, kdnnen die vom System empfangenen GPS-Informationen, wie
GST, HDT, GGA, RMC, VTG, ZDA und GSA, mit einem externen Gerat geteilt werden.
Um NMEA zu aktivieren, tippen Sie in der Anwendungsliste auf NMEA und schalten Sie

den Schalter ein. Dann kénnen Sie die Baudrate, den Datentyp und die
Ubertragungsfrequenz einstellen.

« R, |

NMEA ON
Type GP -
NMEA Paosition Implement -

GNSS Receiver

Baud Implement
GST 1/30Hz OFF HDT 1/30Hz OFF
| | 1

Figure 150. NMEA
Inhalt verschiedener NMEA-Datentypen

Datentyp Inhalt

Koordinaten.

GPS-Pseudorange-Rauschstatistik, einschlieBlich der
GST (GPGST) Standardabweichungsinformationen von dreidimensionalen
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HDT (GPHDT) Kurswinkel, mit geografisch Nord als Referenz.
GGA (GPGGA) Positionsinformationen.
RMC (GPRMC) Empfohlene Positionsinformationen.
VTG (GPVTG) Informationen zur Bodengeschwindigkeit.
ZDA (GPZDA) Zeit- und Datumsangaben.
GSA (GPGSA) Aktuelle Satelliteninformationen

Hinweis:

1. Um die NMEA-Funktion zu nutzen, missen Sie die entsprechenden NMEA-Kabel
separat erwerben.

2. Stellen Sie sicher, dass die Baudrateneinstellung mit dem externen Gerat Ubereinstimmt.

3. Uberpriifen Sie die vom externen Gerit benétigten Datentypen und stellen Sie die
entsprechende Ubertragungsfrequenz ein. Stellen Sie wahrend des Betriebs sicher, dass
die Datentypen aktiviert sind.

5.5 Radar-Ausgabemodul (optional)

Fir Gerate, die einen Radar-Geschwindigkeitseingang benétigen, kénnen die
Geschwindigkeitsinformationen des control-Terminals tiber den Kabelbaum in ein
Rechteckwellensignal umgewandelt und an die Gerate tGbertragen werden.

Tippen Sie auf die Schaltfliche , Geschwindigkeitsausgabe “ auf der Schnittstelle
,ANWENDUNGEN *“, um die Funktionseinstellungsschnittstelle aufzurufen und die
Schaltflache fur die Geschwindigkeitsausgabe zu 6ffnen. Nach dem Anschluss an das Geréat
ermittelt das System automatisch die aktuelle Geschwindigkeit des Fahrzeugs und
berechnet die Rechteckwellenfrequenz basierend auf dem Standard-
Rechteckwellenfrequenz/Geschwindigkeitsverhaltnis von standardmaBig 130 und lbertragt
sie an das Gerat. Das Verhaltnis von Rechteckwellenfrequenz/Geschwindigkeit kann
unabhangig voneinander eingestellt werden.
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«

Speed Output ON

Current Speed Current Square Wave Frequency
E HE )
Current Ratio of Square Wave Frequency to Sp..

| |

Figure 151. Geschwindigkeitsausgabe

5.6 Easy Control (Optional)

Easy Control ist eine drahtlose Fernbedienung, die mit dem automatischen Lenksystem
von FJDynamics zusammenarbeitet. Sie kdnnen diese Fernbedienung verwenden, um den
Autosteering-Betrieb zu aktivieren oder zu deaktivieren und die géngigen Funktionen zu
steuern, z. B. das Markieren von Punkt A und Punkt B fiir die Erstellung von Fiihrungslinien,
das Ein- oder Ausschalten der Betriebsdatenaufzeichnung und das Steuern der einfachen
U-Turns.

5.5.1 Kopplung

Legen Sie zwei AAA-Batterien ein, halten Sie die beiden Tasten unten gedriickt, bis die
Anzeige in der oberen linken Ecke 3 Sekunden lang durchgehend leuchtet und dann 60
Sekunden lang schnell blinkt. Dies zeigt an, dass die Fernbedienung zum Koppeln bereit
ist. Gehen Sie zu den Systemeinstellungen auf dem Bedienterminal, um die Bluetooth-
Verbindung einzuschalten und mit der Fernbedienung zu koppeln. Nach erfolgreicher
Kopplung speichert das System die Fernbedienung und verbindet sich in zukiinftigen

Vorgangen automatisch damit.
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105 P

s Connected devices

Ave

B Easy Control

Currently connacted
B Easy Control

' use

+  Pairnew device

Connection preferences

[ ] [

Figure 152. Mit Easy Control koppeln

Sie kénnen Uber die Symbole in der oberen linken Ecke tberpriifen, ob Easy Control

verbunden ist. Weitere Informationen finden Sie im Folgenden.

Easy Control Verbindungsstatus

SStatus

DBeschreibung

Illustration

Nnicht
verbunden

Tdas Bluetooth ist
ausgeschaltet und die
Fernbedienung ist nicht

verbunden.

Q Default

Nnicht

verbunden

Tdas Bluetooth ist
eingeschaltet und die
Fernbedienung ist nicht
verbunden oder getrennt.
Wenn die Fernbedienung
getrennt ist, erscheint eine
Meldung auf dem Mapping-
Anleitungsfeld. Um sich
erneut zu verbinden,
driicken Sie eine beliebige
Taste auf der
Fernbedienung.

Q Default R

Easy Control discon d, please check

Bluetooth connection.

Verbunden

Das Bluetooth ist
eingeschaltet und die
Fernbedienung ist

Q Default &
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verbunden.

5.5.2 Funktionseinstellungen

Wenn die Fernbedienung verbunden ist, tippen Sie in der Anwendungsliste auf Easy
Control, Uberpriifen Sie die Gerateinformationen und Funktionseinstellungen von Easy
Control und konfigurieren Sie die optionale Funktion Il als Trim oder Basic U-turn.

‘l Easy Control

Current BLE Device Easy Control
Device Address 8C:19:2D:CB:6C:59
Optional Function | Import Guidance Line
Optional Function Il A b

Auto Mode ON/OFF Trim to the left
Area Metering ON/OFF Trim to the right
Confirm Point A/B Import Guidance Line

Withdraw Point A/B

Figure 153. Funktionseinstellungen
5.5.3 Easy Control Buttons

Taste DBeschreibung lllustration

Driicken Sie die Taste, um den
Auto-Modus EIN/AUS | automatischen Lenkmodus
ein- oder auszuschalten.

Driicken Sie die Taste, um den

Flachenmessung Aufnahme- Schalter auf dem E
EIN/AUS Startbildschirm ein- oder

auszuschalten.
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Taste

DBeschreibung

Illustration

Punkt A/B bestatigen

Driicken Sie die Taste, um
beim Erstellen einer
Fihrungslinie einen Punkt zu
markieren.

N\

Punkt A/B

zurlickziehen

Driicken Sie die Taste, um
beim Erstellen einer
Fihrungslinie einen Punkt zu
|6schen.

¢

Fuhrungslinie

importieren

Dricken Sie die Taste, um die
Erstellung der Flihrungslinie
abzuschlieBen.

&)

TLinks trimmen;

Rechts trimmen

Im Autosteering-Modus
tippen Sie auf die Trimmtaste
auf dem Startbildschirm,
stellen Sie die Trimmdistanz
ein, und dann kdnnen Sie die
Taste driicken, um das
Fahrzeug nach links oder
rechts zu trimmen.

Hinweis: Wenn das
Startseiten-Trimm-Fenster
nicht angezeigt wird, wird
durch einmaliges Driicken
zuerst das Trimmfenster

geoffnet

>

TBiegen Sie links und
rechts ab, wenn der
Basic U-turn Schalter
eingeschaltet ist

In im Autosteering-Modus
schalten Sie den Basic U-turn
Schalter ein, und dann
konnen Sie die Taste driicken,
um links oder rechts
abzubiegen.

K

»

Note: Warten Sie mindestens 1 Sekunde, bevor Sie die Taste erneut driicken
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5.7 Efach Schalten(Optional)

Easy Switch ist eine kabelgebundene Fernbedienung zur Verwendung mit dem FJDynamics
Auto Steer System, mit der Benutzer den Autopiloten schnell aktivieren/deaktivieren
kénnen, was ein komfortableres Bedienerlebnis bietet.

1. Nachdem Sie bestatigt haben, dass die Hardware angeschlossen und das Netzwerk
verbunden ist, klicken Sie auf das MENU - ANWENDUNGEN - Easy Switch, und es 6ffnet sich
eine Seite zur Eingabe des Aktivierungscodes.

MENU m Manually driving x

DEVICE SETTINGS
5 L9
FIELD oV ©
ISOBUS Wi-Fi Camera
UNIVERSAL
S
APPLICATIONS Sﬂ/ /] a
SYSTEM
Manual NMEA Easy Control
Intervention
= L
(© {2 24
—
Remote Data Transfer

Figure 154. Efach Schalter
2. Geben Sie den Aktivierungscode ein und klicken Sie auf Bestatigen.

Please enter the activation code

After verificat

there is no activation code, contact the dealer to purchase one.

Figure 155. Aktivierungscode eingeben
3. Rufen Sie die Easy Switch-Oberflache auf und aktivieren Sie die Funktion.
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« CE

Easy Switch ON

Validity period Permanent

Figure 156. Funktion aktivieren
4. Wenn Sie zur Startseite zuriickkehren, wird das Schaltflaichensymbol in der oberen linken
Ecke angezeigt, wenn die Easy Switch-Schaltflache verbunden und die Funktion aktiviert
ist.
0313 @ 0.00~
0 B-- [ 0.05% S0

o (@W Easy Switch Connected
(A) :
=X

Figure 157. Verbindung erfolgreich

5. Driicken Sie die Hardwaretaste oder das FuBpedal, um die automatischen/manuellen
Fahrtasten auf der Benutzeroberflache zu steuern.

Hinweis:

1. Bitte stecken Sie die Taste nicht ein oder aus, wahrend die Steuerbox eingeschaltet ist.

2. Wenn die Taste zu schnell gedriickt und losgelassen wird, reagiert sie moglicherweise
nicht.

3. Kontinuierliche Klicks reagieren nur einmal.

4. Wenn der Benutzer den Hall-Winkelsensor oder den Hydraulikdrucksensor verwendet,
wahrend die Funktion aktiviert ist, wird eine Meldung angezeigt, die darauf hinweist, dass
Easy Switch nicht gleichzeitig mit der aktuellen Funktion verwendet werden kann. Méchten
Sie zur xx-Schnittstelle gehen, um die Funktion zu deaktivieren? (Siehe Abbildung unten)
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Hall Sensor cannot be used

simultaneously with the current
function. Do you want to go to the
Hall Sensor interface to disable the
function?

Cancel

Figure 158. Funktionen kdnnen nicht gleichzeitig aktiviert werden

5.8 Ferndebugging

Ferndebugging, unterstiitzt durch das Hintergrundsteuerungsprogramm, erméglicht es
dem Servicepersonal, den Bildschirm fernzusteuern, um Debugging durchzufiihren.
Schalten Sie den Ferndebugging-Schalter ein, und das folgende Popup erscheint, wenn die
Serviceperson eine Debugging-Anfrage aus der Ferne initiiert. Tippen Sie auf Zustimmen,
bevor der Countdown endet, und tippen Sie dann auf JETZT STARTEN, um das
Ferndebugging zu starten.

Prompt

Service personnel requests remote
commissioning for this equipment!
Please confirm in21s.

X Reject

Figure 159. Remote Debugging Anfrage
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6 Remote Debugging

Remote Debugging ON

FJDynamics Autosteerin... will start capturing everything that's displayed on
your screen

[C] ponit show again

CANCEL  START NOW

Figure 160. Remote Debugging Autorisierung

6 Remote Debugging

Remoty

. Remote commissioning, please do not operate...

Figure 161. Remote Debugging in Bearbeitung

5.9 Kamera (Optional)

SchlieBen Sie die Hardwareverbindung der kabelgebundenen oder Wi-Fi-Kamera ab und
schalten Sie sie ein. Tippen Sie auf dem ANWENDUNGEN-Bildschirm auf Kamera, um die
Kamera einzuschalten. Fiir die Wi-Fi-Kameraverbindung ist ein Tippen auf Neuerforderlich,
um den Wi-Fi-Kamerabildschirm aufzurufen, und der Hotspot wird automatisch
eingeschaltet. Verwenden Sie die Wi-Fi-Kamera, um den QR-Code zu scannen, um die
Kamera zu identifizieren und zu binden (Einzelheiten entnehmen Sie bitte den
Anweisungen auf dem Bildschirm). Die gebundene Kamera wird auf der rechten Seite des
Bildschirms angezeigt. Sie konnen auf das Loschsymbol tippen, um die Kamera zu
entbinden.
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6_

Wi-Fi Camera2 Turn on the camera

Wi-Fi Cameral

Wired Camera

B

Camera disconnected

i £ o 1] |

New Refresh Edit Delete Mirror

Figure 162. Kamera

6 WiFi Camera

Hotspot mode oN Camera

Camera 1

Camera 2

No camera

Figure 163. WLAN-Kameras binden
Nachdem die Kamera gebunden ist, tippen Sie auf den Zuriick-Pfeil, um zum
Startbildschirm zurlickzukehren und die Kamera einzuschalten. Weitere Informationen
finden Sie in Abschnitt 4.2.14 ,Einschalten der Kamera “.
Hinweis:
1. Die kabelgebundene oder WLAN-Kamera ist ein optionales Zubehor und muss separat
erworben werden.
2. Es kdnnen maximal zwei WLAN-Kameras und eine kabelgebundene Kamera gebunden
werden.

3. Nur Hardware-ID Uber 8+6+-- unterstiitzt kabelgebundene Kameras.
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5.10 Datentransfer
Uber das Internet oder USB kénnen die Aufgabendateien exportiert und mit anderen
Steuerterminals geteilt werden, und die Aufgabendateien von anderen Steuerterminals
kénnen in das System importiert werden.
5.10.1 Uber das Internet
Sie kénnen Daten Uber das Internet an andere Benutzer von Auto Steer Systems

Ubertragen.
Tippen Sie auf dem Bildschirm ANWENDUNGEN auf Datentransfer und wéhlen Sie dann

die zu Gibertragenden Dateien aus.

6 Data Transfer

Local File

Default

Figure 164. Wahlen Sie die Dateien aus

Hinweis:

1. Jeder Feldordner reprasentiert ein Feld und enthalt alle Aufgabeninformationen des
Feldes. Tippen Sie auf den Kreis unterhalb des Ordners, um alle Begrenzungsdateien
und Leitliniendateien im Ordner auszuwéhlen.

2. Tippen Sie auf den Feldordner, um ihn zu 6ffnen, und tippen Sie dann auf den Kreis
unterhalb des Begrenzungsordners oder des Leitlinienordners, um alle Dateien im
Ordner auszuwahlen.

3. Tippen Sie auf den Begrenzungsordner oder den Leitlinienordner, um ihn zu 6ffnen, und
wahlen Sie dann eine oder mehrere Dateien im Ordner aus.

4. Aufgabendaten kénnen nicht online geteilt werden.

Tippen Sie auf Teilen, und ein Popup-Fenster erscheint. Geben Sie das Benutzerkonto
des Empfangers ein, wahlen Sie die SN des Zielgerats aus und tippen Sie auf OK.
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User Account

Y

Serial Number(SN)

SC1904USA01 FJLQ174TEST004US

FJLQ174TEST004JP FJLQ174TESTO03US

X Cancel

Figure 165. Egeben Sie das Benutzerkonto ein und wahlen Sie die SN aus
Ein Bestatigungs-Popup erscheint auf dem Bildschirm des Zielgerats.

Receive Boundary/Guidance Line

Usel is sharing boundary/
guidance line with you

X Cancel

Figure 166. Cobestatigungs-Popup
Der Empfanger kann auf OK tippen, um die Dateien zu empfangen, und nachdem die
Dateien erfolgreich empfangen wurden, wahlen Sie MENU > FIELD > Field > Boundary
oder Guidance Line, um die empfangenen Begrenzungen oder Leitlinien zu Gberprifen.
Uber das Internet geteilte Begrenzungen und Leitlinien sind mit vor dem Namen

gekennzeichnet. <
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6 Field Boundary Guidance Line Task
Default » ;
Line20230407101
a ] A 004

@ « Line20..101004 - 04‘ s

(180.0191°,11.052m)
engt

N\ curve(0)

11.052 m
7 A+(0)

180.0191
©:pivot(0)

£ m &

Figure 167. Cliberprifen Sie die empfangenen Begrenzungen und Leitlinien
5.10.2 Via USB
You kdnnen Aufgabendateien tber USB importieren und exportieren. Die aktuelle Version
unterstitzt nur die Ubertragung von SHPFILE, ISOXML, KML/KMZ- und Topcon-Dateien.
Ubertragbare Inhalte umfassen Leitlinien (AB-Geraden, Kurven und Liniengruppen; das
ISOXML-Format kann auch A+-Geraden, Drehpunkte tGbertragen), Grenzen,
Aufgabendaten und Protokolldateien.
Connect das USB-Flash-Laufwerk an den Typ-C-Anschluss des Bedienterminals. Ein
Adapter ist erforderlich, wenn das USB-Flash-Laufwerk einen Typ-A-Anschluss verwendet.

Power Switch

& ® @ 2 Type-A

©

M Type-C
SIMCard

® @ y
J
S 4
Radio antenna Type-C
® ® ¥4
Type-C —  Main Hamess Auxillary harness

Figure 168. Connect das USB-Flash-Laufwerk an das Bedienterminal
Export Dateien
Select die lokalen Dateien, die auf der linken Seite exportiert werden sollen, tippen Sie auf
Exportieren, wahlen Sie das Format aus und tippen Sie auf OK. Dann werden die
ausgewahlten Dateien in den Ordner namens "Output DATA" auf der rechten Seite

exportiert.
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Local UsB

Guidance Line Boundary Output_DATA

v

6 Data Transfer

Figure 169. Export Dateien

Data Transfer

Select format

SHPFILE ISOXML KML PDF

Export method

Export combined | Export separately

| Track settings

[ Export I Do not export

X Cancel

Figure 170. Select das Format
Import Dateien

Select die externen Dateien, die auf der rechten Seite importiert werden sollen, tippen Sie

auf Importieren und tippen Sie auf OK. Dann werden die ausgewéhlten Dateien in den

lokalen Feldordner mit dem gleichen Namen wie der des urspriinglichen Feldordners

importiert. Wenn ein solcher lokaler Feldordner nicht gefunden werden kann, erstellt das

System automatisch einen.

Hinweis: Nachdem der USB-Stick an das Steuerterminal angeschlossen ist, kdnnen Sie

Dateien nur noch tber USB ibertragen.
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5.11 Traktordaten abrufen(OBD verbinden)
1. Bestatigen Sie die Hardwareverbindung und stellen Sie sicher, dass Ihr Geréat erfolgreich
an die FMS-Plattform gebunden ist. FMS OBD-ANLEITUNG

11962 Type A
1 2 34567 8

DLC Pinout

9 101112131415 16

11962 Type B
1 2 345678

16, Battery Positve

9 10 111213141516

Figure 171. Hardware-Verbindung
® Trennen Sie die gelben (CAN_H) und griinen (CAN_L) Dréhte und verbinden Sie sie mit
Pin 6 und Pin 14 des Traktor-OBD-Anschlusses.
® Trennen Sie die roten (positiv) und schwarzen (Masse) Dréhte und verbinden Sie sie mit
einer 9-36V-Batterie, um das WiFiCAN-Modul einzuschalten.

(— Farm Management System

Farm Management System tx1

Figure 172. Erfolgreich an die FMS-Plattform gebunden
2. Klicken Sie auf ,MENU “ - ,GERATEEINSTELLUNG " - ,OBD-Verbindung "
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MENU _ﬂ Manually driving x
DEVICE SETTINGS 1
I q 4 ©
FIELD '
Coefficis Driver Iy
DIAGNOSTICS CENTER C issionit Calil i Driving Settings
UNIVERSAL
& i)
APPLICATIONS
Correction 0BD Connection
Source
SYSTEM
-l 2 & o
b
= %
Vehicle Library Implement Angle Sensor Vehicle
Library Calibration Calibration

Figure 173. OBD-Verbindung
3. Schalten Sie 'Bluetooth’ ein und Sie sehen die Gerate in der Nahe

Bluetooth Bluetooth on

Paired Devices
Nearby Devices

0BD300001

Figure 174. Bluetooth einschalten
4. Klicken Sie auf das Geréat, mit dem Sie sich verbinden mdchten
Bluetooth -
Paired Devices

Nearby Devices v

Figure 175. Gerat verbinden
5. Warten Sie, bis die Verbindung abgeschlossen ist (alle vier Symbole werden griin)
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6 OBD Connection

Bluetooth
Paired Devices

Nearby Devices

ON

Figure 176. Warten auf die Verbindung

5. Klicken Sie auf '‘MENU’" - ‘APPLICATIONS’

‘Tractor Status’ (Traktorstatus)

MENU (£ Manually driving X
DEVICE SETTINGS
= ©
FIELD
ISOBUS Wi-Fi Camera
DIAGNOSTICS CENTER
UNIVERSAL @
L 3 4 ()
APPLICATIONS
Manual NMEA Easy Control Tractor Status
Intervention
SYSTEM
0 »
= N Lk
—
Remote Speed Output Data Transfer
Debugging

Figure 177. Traktorstatus

6. Schalten Sie den 'Traktorstatus-Schalter' ein, und Sie sehen die Daten des Traktors. Sie

kénnen Alarmintervalle fiir diese Daten festlegen. Wenn die Daten das Intervall

Uberschreiten, wird dies an das FMS-System gemeldet.

€ R LW Tractor Status

Tractor Status @ o= [(27s0 5 |~ 10000 <] [oo om| [ a0s1875 o]

[o0 x|~ 1000 | [oo ][ s22rs ]
|n kpu‘—‘ 128510 kPﬂl ‘ 00 % |—| 100.0 |

v 0k
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Figure 178. Traktorstatus-Schalter
7. Sie kdnnen die Traktordaten im 'MENU'-'DIAGNOSTICS CENTER'-'Diagnosezentrum’

sehen (verschiedene Traktoren liefern nicht genau die gleichen Daten).

(- Diagnostics Center

Battery Potential / Power Input

Engine Coolant Temperature

Aftertreatment Diesel Exhaust Fluid Tank Volume
Engine Total Hours of Operation

Engine Oil Level

Engine Oil Temperature

Fuel Level

Hydraulic Pressure
Hydraulic Oil Filter Restriction Switch

Enaine Intake Manifold Temoerature

Upload Logs

2870V

44.18750°C

w6 Nl @ o 202400171841

Parameter Running Status

Engine Turbocharger Boost Pressure

19°C Engine Coolant Level 08
Charging System Potential
Actual Engine - Percent Torque 6
Engine Oil Pressure 424kPa
Engine Speed 725.500rpm
Engine Fuel Rate 1.45Ih

Hydraulic Oil Level

Hydraulic Temperature

Upload observation data Logs

Figure 179. Traktorlaufdaten

6 Menii

6.1 Gerateeinstellungen

Wahlen Sie MENU > GERATEEINSTELLUNGEN, um auf Funktionen zur Anpassung von
Parametern, Kalibrierung und Diagnose zuzugreifen, wie unten gezeigt.

MENU ﬂ-n Manually driving

DEVICE SETTINGS

FIELD

Coefficient

DIAGNOSTICS CENTER Commissioning

UNIVERSAL @
APPLICATIONS
Correction
Source
SYSTEM

L

Vehicle Library

X

% O

o

Driver Debugging

Calibration Driving Settings

Implement
Library

L

Vehicle
Calibration

Angle Sensor
Calibration

Figure 180. GERATEEINSTELLUNGEN-Bildschirm

6.1.1 Koefizienten-Inbetriebnahme

Tippen Sie auf Koefizienten-Inbetriebnahme auf dem GERATEEINSTELLUNGEN-Bildschirm,

um die Online-Aggressivitat, die umgekehrte Online-Aggressivitét, die
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Annaherungsaggressivitat, die umgekehrte Annaherungsaggressivitat, den umgekehrten
Sicherheitsabstand und den maximalen Wendewinkel anzupassen.

Hinweis: Je groBer die Annaherungsaggressivitat (umgekehrte Annaherungsaggressivitat),
desto schneller néhert sich das Fahrzeug der Zielleitlinie, aber die Stabilitat kann
beeintrachtigt werden. Je gréBer die Online-Aggressivitat (umgekehrte Online-
Aggressivitat), desto langsamer erfolgt die Richtungsanpassung entlang der Leitlinie, aber
das Fahren ist stabiler.

Auto-Debug: Nachdem Sie bestatigt haben, dass die Fahrzeugparameter korrekt sind,
kénnen Sie auf Auto-Debug klicken, um die Parameter automatisch anzupassen.

¢
Control Model1
) )
[ 12 | [os |
r Re €
Lo | [ |
r Q Ma: 2]
[ 2] [ |
| 0.50 s
Auto-Tuning v 0K

Figure 181. Koefizienten-Inbetriebnahme
6.1.2 Fahrer-Debugging
Tippen Sie auf Fahrer-Debugging auf dem GERATEEINSTELLUNGEN-Bildschirm, um den P-
Wert anzupassen, den Motorstatus zu liberpriifen und die Parameter fiir die
Lenkverstarkung anzupassen. Der P-Wert muss im Bereich von 4-125 liegen und betrégt
standardmaBig 25.
Passen Sie die Parameter fiir die Lenkverstarkung an:
Wenn sich das Lenkrad im Autosteering-Modus kontinuierlich nach links und rechts dreht,
verringern Sie den Wert von Parameter 1, und wenn sich das Lenkrad zu langsam dreht,
erhdhen Sie den Wert von Parameter 1.
Stellen Sie fur die Motorversionen V1.1.8 und darunter Parameter 1 auf 400 und Parameter
2 auf 0 ein. Stellen Sie fir kleine Traktoren of mit 70 PS oder weniger Parameter 1 auf 200
und Parameter 2 auf 0 ein.
Stellen Sie fiir die Motorversion V1.1.9 Parameter 1 auf 200 und Parameter 2 auf 0 ein.
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speed loop proportional coefficient (P)

6 Driver Debugging

[ o]

st calibration value

400 0

C | |

ter values in th ge Please enter values in the range 0 - 999

send parameter

Figure 182. Driver Debugging

6.1.3 Implement Calibration

Tippen Sie auf dem Bildschirm DEVICE SETTINGS auf Implement Calibration, um das
Anbaugerét zu kalibrieren. Einzelheiten finden Sie in Abschnitt 2.10 , Kalibrieren des

"

Anbaugeréts

6.1.4 Automatische Fahreinstellungen

Klicken Sie auf dem Bildschirm DEVICE SETTINGS auf die Schaltflache Automatically

Driving Settings, um den Autopilotmodus einzustellen.

Ultra Low Speed

Accuracy Compensation

Control Model1 Control Model2

Smart Approaching
Single Straight Line Mode

Save As New Guidance Line @
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Rename Guidance Line After Creation OFF

Pivot ON
Combination Line ON
Headland @ ON
Diagonal Harrowing @ ON

Figure 183. Automatische Fahreinstellungen
Ultra Low Speed: Wenn das Fahrzeug langere Zeit mit einer Geschwindigkeit unter 1 km/h
fahren muss, aktivieren Sie den Ultra Low Speed Modus, um die Betriebsgenauigkeit und

-stabilitit zu gewahrleisten. Tippen Sie auf dem APPLICATIONS Bildschirm

aufUl traLow Speed und schalten Sie den Ultra Low Speed Schalter ein.
Genauigkeitskompensation:

- Steuermodell 1: Urspriingliche Genauigkeitskompensation oder Modell mit
Neigungsausgleich. Geeignet fiir alle Modelle, Lenkmodi und Winkelsensoren. Maximale
Fahrgeschwindigkeit bis zu 15 km/h.

- Steuermodell 2: Urspriingliche Offnungsgenauigkeitskompensation. Besser geeignet fiir
Vorderrad-, Knicklenker- und Differentiallenker-Traktoren. Bessere Leistung ohne
Winkelsensor. Hochprézise Fahrgeschwindigkeit bis zu 26 km/h. Unterstiitzt extrem
niedrige Geschwindigkeiten.

- Steuermodell 3: Neuer Steuerungsalgorithmus fiir Vorderradlenker-Traktoren.
Funktioniert gut im Sand und mit Traktoren mit geringer Leistung. Alle Winkelsensoren
funktionieren gut. Unterstiitzt extrem niedrige Geschwindigkeiten.

Smart Approaching: Aktivieren Sie die Smart Approaching-Funktion, damit das Fahrzeug
auch dann zur Fiihrungslinie fahren kann, wenn die Fahrtrichtung des Fahrzeugs 90° zur
Richtung der Fihrungslinie betragt.

Single Straight Line Mode: Aktivieren Sie den Single Straight Line Mode, die gerade Linie
wird sofort unter das Fahrzeug verschoben, wenn der Autopilot aktiviert wird.

Save As New Guidance Line :Wenn Sie diese Funktion aktivieren, wird die Fiihrungslinie
als neue Fiihrungslinie gespeichert, wenn Sie die Fihrungslinie verschieben und wenn Sie
die Fahrspur auf der ersten Seite einstellen.

Rename Guidance line After Creation: Wenn diese Option aktiviert ist, wird beim
Speichern einer neuen Fiihrungslinie ein Popup-Fenster zur Namensgebung angezeigt.
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Guidance Line Type: Ermdglicht es Ihnen, die Anzeige und Verwendung von Pivot,
Vorgewende und Diagonallinie ein- oder auszuschalten. Nach dem Ausschalten werden die
entsprechenden Flhrungslinientypen bei der Erstellung nicht mehr angezeigt.

6.1.5 Korrekturquelle

Tippen Sie auf Korrekturquelle auf dem Bildschirm GERATEEINSTELLUNGEN, um die
Korrekturquelle zu konfigurieren. Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 2.5

. Verbinden mit einer Signalquelle "

6.1.6 Fahrzeugbibliothek

Tippen Sie auf dem Bildschirm GERATEEINSTELLUNGEN auf Fahrzeugbibliothek, um
Fahrzeugparameter zu konfigurieren. Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 2.6

,Fahrzeugparameter einstellen
Fahrzeugparameter

Parameter Illustration

Infarmation Parameters

| 153 m I

Spurweite vorne [2n "]

132 ml

I( Back

Radstand vorne bis hinten

k€ Back
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Parameter

Illustration

Abstand von der
Vorderradaufhdngung zur
Vorderachse

o

|ISJ ml

"]

Distance from front suspension to from axle

g

I€ Back

Abstand von der Hinterachse
zum Hardpoint

Distance from rear axle 1o hardpoint

|1|§ m|
v
|ED m|

I€ Back

GNSS-Empfangerposition relativ
zur Mittelachse;
Abstand vom GNSS-Empféanger
zur Mittelachse

7]

Distance from GNSS Receiver to central axis

[ 00 m
[ 113 M\I

IK Back
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Parameter Illustration

’

Abstand vom GNSS-Empféanger
zur Hinterachse

I( Back

0.0 m|

Distance from GNSS Receiver 1o rear axle

I 113 m
‘l d GHSS Receiver height
GNSS-Empfangerhéhe [ m
| 80 m I

I( Back

Edit Vehicle b4

nformation

TWenderadius . Lo n]
ﬂ & [ 7]
I front wheel v

I€ Back 2 Next
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"R

Parameter Illustration
- B
| 113 m |
front wheel
SLenkrad . rear wheel

Faur wheels

Articulated

Differential

front wheel -

gl

6.1.7 limplementierungsbibliothek
Tap Implementierungsbibliothek auf dem GERATEEINSTELLUNGENS-Bildschirm, um
Gerateparameter zu konfigurieren. Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 2.9

,Einstellen von Gerateparametern

"

limplementierungsparameter

rungsarbeits
breite

PParameter DBeschreibung Illustration
SUberspring ) ) Y KD
. TDer Abstand zwischen zwei
en/Uberlapp . " (0 n
benachbarten Reihens.
=Y 2 Y e T —
. Die tatsachliche Arbeitsbreite

lImplementie

des Gerats. Sie wird verwendet,
um den Abstand der

Fuhrungslinien zu planen.
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PParameter

DBeschreibung

Illustration

Die Gesamtbreite des Gerats.
Sie wird verwendet, um den

New implements. x

Anlenkpunkt

und dem Anlenkpunkt des

Gesamtbreite Sicherheitsabstand wihrend ;’;
icherheitsabstand wahren = —

des Gerats . Lyl

der automatischen =

Pfadplanung zu reservieren.

. .

Abstand Der vertikale Abstand zwischen .
zwischen dem Arbeitspunkt des Geréts ‘

—

Anlenkpunkt

Sie wird verwendet, um den

Sicherheitsabstand wahrend

und Traktors. Er wird verwendet, um
Arbeitspunkt | die genaue Position des Lo ]
des Gerats Arbeitspunkts zu bestimmen. 1< pack
Abstand . . . .
. Die Gesamtlange des Gerats. L
zwischen

um die genaue Position des
Arbeitspunkts zu bestimmen.

und ]
. . der automatischen
Riickseite . [us -
. Pfadplanung zu reservieren.
des Gerats I Back
Versatz von der Geréate-
. Mittellinie zur Traktor-
Gerateversat . o .
Mittellinie. Er wird verwendet,
z

€:Buch

6.1.8 Winkelsensor-Kalibrierung
Tippen Sie auf Winkel Sensor Kalibrierung auf dem GERATEEINSTELLUNGEN Bildschirm,
um den Winkelsensor zu kalibrieren. Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 2.7

.Kalibrieren des Winkelsensors

u

6.1.9 Fahrzeugkalibrierung
Tippen Sie auf dem Bildschirm GERATEEINSTELLUNGEN auf Fahrzeugkalibrierung, um das
Fahrzeug zu kalibrieren. Einzelheiten finden Sie in Abschnitt 2.8 , Kalibrieren des
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Fahrzeugs
6.2 Feld
Wahlen Sie MENU > FELD, um den Eingang von Feld und Aufzeichnungsmodus
anzuzeigen.
MENU £ Manually driving X
DEVICE SETTINGS "
FIELD I‘
Field Record Mode

DIAGNOSTICS CENTER

UNIVERSAL

APPLICATIONS

SYSTEM

Figure 184. Feld auswahlen
Tippen Sie auf dem Bildschirm FELD auf Feld, um Felder, Grenzen, Flihrungslinien und
Aufgaben anzuzeigen und zu verwalten.

6.2.1 Feld
6 Boundary Guidance Line Task

1234 1234
2024-01-10 n:b

Client name
ABCD FJD

2024-01-10 11:41

Farm Name

Field1 5 Farm1
2024-01-10 11:40 o

Created Time

Default 2024-01-10 11:41
2024-01-10 11:31

Time Edited

2024-01-10 11:41

e 1~ Sync e+ o e egl

Figure 185. Registerkarte Feld
Grenzen, Fiihrungslinien und Aufgaben sind an Felder gebunden. Auf der Registerkarte
Feld kdnnen Sie ein Feld anzeigen, erstellen, andern, I6schen und anwenden sowie

Feldinformationen synchronisieren.
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1. Feldsuche: Suchen Sie nach vorhandenen Feldern.

2. Feldliste: Zeigt alle Felder an, einschlieBlich des Namens und der Erstellungszeit.

3. Grundlegende Informationen zum Feld: Zeigt den Feldnamen, den Kundennamen und
den Farmnamen an.

4. Feldkarte: Zeigt die Positionen des Fahrzeugs und die angewendete Begrenzung und
Fihrungslinie an.

5. Synchronisieren von Feldinformationen: Tippen Sie auf Sync, um Feldinformationen in

der Cloud mit dem Bedienterminal zu synchronisieren. Die Daten im Demo-Modus kénnen

nicht synchronisiert werden.

6. Feld erstellen: Tippen Sie auf +, und geben Sie den Feldnamen, den Kundennamen
und den Farmnamen ein.

7. Modifizieren von Feldinformationen: Tippen Sie auf £ um den Feldnamen, den
Kundennamen und den Farmnamen zu éndern.

8. Feld |6schen: Tippen Sie auf, um das Feld und alle zugeh&rigen Begrenzungen,

Fuhrungslinien und Aufgabendaten zu I16schen, und sie kdnnen nicht wiederhergestellt

werden. ;Sie kdnnen mehrere Felder auBer Standard und aktuell verwendete Felder fiir die

Batch-Léschung auswahlen. L

9. Apply ein Feld: Tippen Sie auf B  um das Feld auf den Vorgang anzuwenden.

6.2.2 Begrenzung

6 Field Guidance Line Task
Demo qnar\, Name
[ @a] g

'_P B5 e Headland Position
2024-01-10 13:! Outside

¢ B4 o Headland Distance

2024-01-10 13:59

0 ft
B3
‘{J 0.00 in
2024-01-10 13:59
Area
¥ B2
48.44 acre

2024-01-10 13:59

Created
b o . 0, 0,0
s &

2024-01-10 13:59

Figure 186. Begrenzungs-Tab
1. Begrenzungssuche: Suchen Sie nach vorhandenen Begrenzungen.
2. Begrenzungsliste: Zeigt alle Begrenzungen an, einschlieBlich des Namens und der
Erstellungszeit.
3. Grundlegende Informationen zur Grenze: Zeigt den Grenznamen, die Position der
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Landzunge, die Entfernung der Landzunge und die Flache.

4. BGrenzkarten: Zeigt die Position der Grenze an.

5. Grenze verschieben: Einzelheiten finden Sie in Abschnitt 4.2.7 , Verschieben der
Grenze “

6. Grenzinformationen d@ndern: Tippen Sie auf £ um den Grenznamen zu dndern, und
verschieben Sie die Grenze innerhalb oder auBerhalb der eingestellten Entfernung, um
die Position zum Wenden oder die tatsachliche Position der Landzunge zu markieren.
Einzelheiten finden Sie in Abschnitt 4.2.9 ,VergréBern oder Verkleinern der Grenze ”

7. DGrenze I6schen: Tippen Sie auf T, um die Grenze zu |6schen. Geléschte Grenzen

koénnen innerhalb von 30 Tagen im Papierkorb wiederhergestellt werden. Einzelheiten zum

Papierkorb finden Sie in Abschnitt 6.6 ,System *“. Sie kénnen mehrere Felder auBer

Standard- und aktuell verwendete Felder fir die Batch-Loschung auswahlen.

8. AGrenze anwenden: Tippen Sie auf & um die Grenze auf den Vorgang anzuwenden.

NHinweis: Um eine Grenze zu erstellen, tippen Sie auf Linienerstellung auf dem

Startbildschirm.

6.2.3 GFiihrungsline

6 Field Boundary Task
6

A a8 e

Length

te L@

e ft
? L
(359.9961...1ft 5.64in) 564 in
v £\ Curve(1) Angle
359.9961
v VA1)

Created Time

2024-01-10 14:06

e ﬁ e T lmm\-JEJl

Figure 187. GRegisterkarte Fiihrungsline
1. GFiihrungsline Suche: Suchen Sie nach vorhandenen Fiihrungslinien.
2. GFiihrungsline-Liste: Zeigt alle Fiihrungslinien verschiedener Typen an, einschlieBlich
Name, Winkel und Lange.
3. Basische Informationen zur Fiihrungslinie: Zeigt den Namen der Fiihrungslinie, die
Erstellungszeit, die Lange und den Winkel an.
4. GFiihrungslinienkarte: Zeigt die Position der Fiihrungslinie an.

5. MFiihrungslinieninformationen dndern: Tippen Sie auf £ um den Namen der
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FUhrungslinie zu andern.
6. DFiihrungslinie I6schen: Tippen Sie auf T um die Fhrungslinie zu I6schen. Gel6schte
Fihrungslinien kénnen innerhalb von 30 Tagen im Papierkorb wiederhergestellt werden.
Weitere Informationen zum Papierkorb finden Sie in Abschnitt 6.6 ,System . Sie kénnen
mehrere Felder auBer Standard- und aktuell verwendete Felder fiir die Batch-Loschung
auswahlen.
7. AFiihrungslinie anwenden: Tippen Sie auf & , um die Fihrungslinie auf die Operation
anzuwenden.
NHinweis: Um eine Fiihrungslinie zu erstellen, tippen Sie auf Linienerstellung auf dem
Startbildschirm.
6.2.4 TAufgabe

6 Field Boundary Guidance Line
Default — | Task Name
o [ A\ 9
\ Cumulative Operation Time

A |nconaed(w) J\ _ \\ oo
o&:'

Default

v
[Deep p..ughing .

Total Area

\ 1.66 ha
@ Operation Area
£ 019 ha
(i Ef

\
s
?7 017 ha

6+ 0 01 Owm

"

fective Operation Area

Figure 188. TRegisterkarte , Aufgabe

1. TAufgabe Suche: Suchen Sie nach vorhandenen Aufgaben.

2. TAufgabenliste: Zeigt alle Aufgaben an, einschlieBlich Name, Typ und

Aufgabenabschlussstatus.

3. Basische Informationen zur Aufgabe: Zeigt den Aufgabennamen, die kumulative
Betriebszeit, die Gesamtflache, die Betriebsflache, die effektive Betriebsflache, die
Erstellungszeit, die Startzeit und die Endzeit an.

4. TAufgabenkarte: Zeigt die Operationstrajektorien.

5. Cerstellen Sie eine Aufgabe: Tippen Sie auf T, geben Sie dann den Aufgabennamen
ein und wahlen Sie einen Aufgabentyp aus.

6. Modifizieren Sie die Aufgabeninformationen: Tippen Sie auf <, um den

Aufgabennamen, den Typ und den Aufgabenabschlussstatus zu dndern.

7. Aufgabe l6schen: Tippen Sie auf T um die Aufgabe zu 16schen. Gel6schte Aufgaben

119  © 2024 FJDynamics. Alle Rechte vorbehalten.



FJDynamics Auto Steer System Software Benutzerhandbuch

koénnen innerhalb von 30 Tagen im Papierkorb wiederhergestellt werden. Weitere

Informationen zum Papierkorb finden Sie in Abschnitt 6.6 "System". Sie kdnnen mehrere

Felder auBer Standard- und aktuell verwendete Felder fir die Batch-Loschung auswahlen.

8. Aanwenden einer Aufgabe: Tippen Sie auf & um die Aufgabe auf die Operation

anzuwenden. Sie kdnnen mehrere Felder auBer Standard- und aktuell verwendete Felder

fur die Batch-Léschung auswahlen.

9. TAufgabenfortschritt: Zeigt den Prozentsatz der bearbeiteten Flache zur Gesamtflache
an, die von der angewendeten Grenze umschlossen wird.

10. Operationsdaten: Tippen Sie auf , um die historischen Daten jeder Operation
anzuzeigen. Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 6.2.2 "Historische
Aufgabendaten”.

11. Aufgaben in Liniengruppen: Tippen Sie hier, um eine Aufgabenstrecke zur
Verwendung in eine Liniengruppe umzuwandeln. Nach erfolgreicher Konvertierung
finden Sie sie in der Liste der Liniengruppen der Fiihrungslinien.

12. Trajektorienbereinigung: Loscht die Jobtrajektorie und die Daten der aktuellen

Aufgabe.

6.2.5 Aufzeichnungsmodus

Tippen Sie auf Aufnahmemodus, um die Strategie fiir die Aufgabenaufzeichnung

entsprechend dem Aufgabenszenario und den Benutzergewohnheiten zu andern.

< I

Manual record Auto record-Autosteering

Aute mode Auto mode

Manual mode
Manual record of worked area, with work under manual Automatic record of worked area under aute guidance
guidance mode and auto guidance mode recorded mode.
separately.

Auto record-Section Auto record-Rate

Aute mode

Manual mode ¥ apolied rate
Automatic record according to the ON/OFF status of the Automatic record according to the ON/OFF status of the
implement sections, with work under manual guidance implement sections and with the actual application rate .

mode and auto guidance mode recorded separately.

“Only available with some advanced implements.

Auto record sensor Auto Lift Sensor
Implement up . # implement up
Implement down ™% Implement down &=
Automatic record according to the position of the Automatic record according to the ON/OFF status of the
implement lifting sensor. implement lifting switch.
“Only available with lifting sensor *Only available with lifting switch.
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Figure 189. Aufzeichnungsmodus

Aufzeichnungsmodus

Aufzeichnungsstrategie

Manuelle Aufzeichnung

Der Aufzeichnungsstatus entspricht dem Aufgabenstatus.
Die Aufzeichnung beginnt, wenn der Aufgabenstatus auf
"EIN" umgeschaltet wird.

Automatische
Aufzeichnung -
Autosteuerung

Wenn sich die Aufgabe in Bearbeitung befindet, entspricht
der Aufzeichnungsstatus dem Status des Fahrmodus. Die
Aufzeichnung beginnt im Autopilot-Modus.

Automatische
Aufzeichnung - Abschnitt

Wenn sich die Aufgabe in Bearbeitung befindet, entspricht
der Aufzeichnungsstatus dem Status der
Implementierungsabschnitte. Die Aufzeichnung beginnt,
wenn die Implementierungsabschnitte aktiviert sind.

*Nur mit ISOBUS-Anbaugeréaten verfligbar

Automatische
Aufzeichnung - Rate

Wenn die Aufgabe noch lauft, stimmt der
Aufzeichnungsstatus mit dem Status der
Implementierungsabschnitte und der Echtzeit-
Ausbringungsmenge Uberein. Die Aufzeichnung beginnt,
wenn die Implementierungsabschnitte eingeschaltet sind
und die Ausbringungsmenge nicht 0 ist.

*Nur mit ISOBUS-Anbaugeraten verfligbar

Automatische
Aufzeichnung — Acre
Recording Sensor

Wenn die Aufgabe lauft, ist der Aufzeichnungsstatus
konsistent mit dem Hebungsstatus des Geréts. Die
Aufzeichnung beginnt, wenn das Gerat abgesenkt wird.
Der Sensor muss zuerst kalibriert werden.

*Nur verfligbar, wenn ein Acre Recording Sensor installiert

ist.

Automatische
Aufzeichnung — Lift
Sensor

Wenn die Aufgabe lauft, ist der Aufzeichnungsstatus
konsistent mit dem Hebungsstatus des Geréts. Die
Aufzeichnung beginnt, wenn das Gerat abgesenkt wird.
*Nur verfligbar, wenn ein Lift Sensor installiert ist.
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6.3 Diagnosezentrum

MENU [i’; Manually driving x

DEVICE SETTINGS

«

&

=il

FIELD

Diagnostics GNSS Troubleshooting
DIAGNOSTICS CENTER Center Manual
UNIVERSAL
APPLICATIONS
SYSTEM

6.3.1 Diagnosezentrum

Figure 190. Diagnosezentrum

Tippen Sie auf Diagnosezentrum, um die Versionsinformationen, Szenarioinformationen,

den Hardwarestatus und die Parameterinformationen zu tberpriifen.

Versionsinformationen

DiagnosticsCenter

Version

SN

Upload Logs

rdv

SIM Card Number

APP version 41.229(G00)  IMEI

ECU version 1030228 Radio BS

MU version N/A  Board

Motor version 1170  Mainboard 101
Board Version N/A  GNSS Receiver

System Version 202303262249(1) Hardware ID T+44+-

Display

= WS WIRTK 18:19

Upload observation data Logs

Figure 191. Versions-Tab

Szenarioinformationen

© 2024 FJDynamics. Alle Rechte vorbehalten. 122



FJDynamics Auto Steer System Software Benutzerhandbuch

123

Current Heading
Guidance Line Heading
Pitch angle

Rolling Angle

Latitude

Longitude

Wi-Fi Signal Strength
4G Signal Strength

Data Usage Today

DiagnosticsCenter

Scenario Hardware

1788 Made
150.7 RTK Status
oo* Correction Source
oo Baseline Distance
319991376 Age of Differential
119.9644671 Total RTCM Received by App

4 Total RTCM Transmitted by App

0B

Upload Logs Upload observation data

Manual

4

Mobile Base Station

Okm

oel

Figure 192. Szenario-Tab

© 2024 FJDynamics. Alle Rechte vorbehalten.




FJDynamics Auto Steer System Software Benutzerhandbuch

Hardwarestatus

(— Diagnostics Center

Scenario

Motor

ESC status

Speed loop proportional coefficient (P)
Actual speed value (r / min)

Actual torque value (N.m)

Controller Temperature(C)

Upload Logs

Available

MNull

]

Hardware Parameters

MU

Main antenna status
Temp.Comp IMU
Maximum Steering
Attitude Sensor

Installation Position

Upload observation data Logs

= a8 WRTK 1

50.0

Right

Parameterinformationen

DiagnosticsCenter

Pitch angle offset

Roll angle offset

Install angle offset

Angle center value

Total Implement Offset

Front wheel track

Front to rear wheelbase

Distance from frant suspension to front axle
Distance from rear axle to hardpoint

GNSS Receiver position relative to central axis

Upload Logs

1.53m

27m

1.32m

1.15m

Left

Hardware

Approach Aggressiveness 10

Online Aggressiveness

Reverse Approach Aggressiveness 10
Reverse Online Aggr eness 10
Distance from GNSS Receiver o central axis 0.00m
Distance from GNSS Receiver to rear axle 1.13m
GNSS Receiver height 3.40m
Turning Radius 8.00m
Steering wheel front wheel
Implement working width|Skip/Overlap 3m|0m

Upload observation data Logs

Figure 193. Hardware-Tab

Parameters

Figure 194. PRegisterkarte ,Parameter

u
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Upload-Protokolle
Wen ein Software- oder Systemfehler auftritt, laden Sie die Protokolle sofort hoch, um die
Fehlersuche des Servicepersonals zu erleichtern.

Upload Log

& Applogs

System Logs

Vehicle Control Logs

X Cancel

Figure 195. Upload-Protokolle
Upload von Beobachtungsdatenprotokollen
Auf Anfrage des Servicepersonals laden Sie Beobachtungsdatenprotokolle hoch, um die
Analyse technischer probleme beziiglich der Satellitenpositionierung zu erleichtern.

Upload Observation Data = YW SRTK 2009.01.0103:43

Whether to collect ON

o Observed Volume Data

Note: Before uploading, please collect at least 15 minutes of data

Upload

Figure 196. Upload von Beobachtungsdatenprotokollen

6.3.2 GNSS
Tippen Sie auf das GNSS- oder das GNSS-Symbol oben auf der Startseite, um den GNSS-
SchlUsselstatus anzuzeigen.
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P
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| |
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Figure 197. GNSS-Schlissel Status

6.3.3 FehlerbehebungshandbuchM
Wenn ein Problem bei der Nutzung auftritt, kénnen Sie nach Lésungen suchen.

Guidance: Login, Register & Reset
PWD(New UI)

1. Operation Steps

11 Regiser

Figure 198. Fehlerbehebungshandbuch

6.4 Universell
Wahlen Sie MENU > UNIVERSELL, um auf die Funktionen Benutzerinformationen,
Systemaktualisierung, Board-Aktualisierung und Hinzufiigen zum Farmverwaltungssystem

zuzugreifen.
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MENU lfﬂ Manually driving x
DEVICE SETTINGS

. — -ﬂ

o | ¢ | -
FIELD

User Information System Upgrade Board Upgrade Add to Farm

DIAGNOSTICS CENTER Management S...
UNIVERSAL
APPLICATIONS
SYSTEM

Figure 199. UNIVERSELLE Anzeige
6.4.1 User-Informationen
Tippen Sie auf Benutzerinformationen auf dem UNIVERSELLEN Bildschirm, um Konto- und
Geréteinformationen anzuzeigen und zu bearbeiten sowie Datenschutzvereinbarungen

anzuzeigen..

& >

Account security >
Privacy policy >
My device >

LOGOUT

Figure 200. User-Informationen
Tippen Sie auf Mein device, um Gerdtebenutzer und Gast anzuzeigen und hinzuzufligen.
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Serial Number(SN) >
Device owner account ra
Install Information >
Device user +
Guest +

Figure 201. Mein Gerat
Geratebenutzer: Cann andere registrierte Konten fir dieses Gerdt verwenden. Die
generierten Informationen werden mit dem Benutzerkonto synchronisiert, wenn es

synchronisiert wird.

o

In,

20240124 20240223

Figure 202. Geratebenutzer
Gast: Cann ein nicht registriertes Kontos fiir dieses Gerdt verwenden. Die generierten
Informationen werden direkt mit dem Konto des Eigentiimers synchronisiert.

T
12301 m ra Account Password
Bob 1231
Start Tin EndTime
20240124 w4022

Figure 203. Gast
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6.4.2 Systemaktualisierung

Tippen Sie auf Systemaktualisierung auf dem UNIVERSAL-Bildschirm. Wenn eine neue
Version verfligbar ist und das Kontrollterminal mit dem Internet verbunden ist, zeigt das
System automatisch ein Popup fiir die Aktualisierung an. Wenn kein Popup angezeigt wird,
tippen Sie hinter Uber Netzwerk aktualisieren auf Priifen, um zu priifen, ob eine neue
Version verfligbar ist. Sie kdnnen das System auch liber USB aktualisieren.

Upgrade tips

New version detected. Do you want to upgrade?

Name Version Number

APP version 41233

X Cancel v/ Upgrade

Figure 204. Popup fiir Aktualisierung
The Fortschritt der Aktualisierung wird auf dem Bildschirm angezeigt, und wéahrend der
Aktualisierung kann keine Bedienung erfolgen.

€ 1/1 APK is downloading

1. Keep Network Conneted
2. Do not turn off during upgrading

Figure 205. Upgrade in Bearbeitung
Wenn das Upgrade erfolgreich ist, zeigt das System eine Erfolgsmeldung an und fihrt
automatisch die neue Version aus.
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538 P v

ﬂ FJDynamics Autosteering Kit

App installed

DONE  OPEN

Figure 206. Ugrade abgeschlossen

Hinweis:

1. Sellen Sie wéhrend des gesamten Upgrade-Prozesses eine stabile Netzwerkverbindung
sicher.

2. Stellen Sie vor dem Upgrade sicher, dass alle Komponenten ordnungsgemaf
angeschlossen sind und wahrend des gesamten Upgrade-Prozesses eine stabilisierte
Spannungsversorgung vorhanden ist.

3. Wenden Sie sich bei Problemen wéhrend des Upgrade-Prozesses an uns, wie im
Abschnitt , Technischer Support “ beschrieben, oder wenden Sie sich an den Handler
vor Ort.

6.4.3 Board-Upgrade

Tippen Sie auf dem UNIVERSAL-Bildschirm auf Board-Upgrade, und das System pruft

automatisch, ob eine neue Version fiir die GNSS-Empfangerplatine verfugbar ist.

Checking...
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Figure 207. Nach neuen Versionen suchen
Wenn eine neue Version verfiigbar ist und das Bedienterminal mit dem Internet verbunden
ist, zeigt das System automatisch ein Popup-Fenster fir das Upgrade an. Wenn kein

Popup-Fenster angezeigt wird, tippen Sie auf Check, um zu priifen, ob eine neue Version
verfligbar ist.

Upgrade tips

New version detected. Do you want to upgrade?

Name Version Number

Board Version 7651

X Cancel v/ Upgrade

Figure 208. Popup fiir Aktualisierung
Der Fortschritt des Upgrades wird auf dem Bildschirm angezeigt, und wahrend des
Upgrades konnen keine Operationen durchgefiihrt werden.

7 Upgrading......

1. Keep Network Conneted

2. Do not turn off during upgrading

Figure 209. Upgrade in Bearbeitung

Wenn das Upgrade erfolgreich ist, zeigt das System eine Erfolgsmeldung fiir das Upgrade
an.
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©

Upgrade

v OK

Figure 210. Ugrade abgeschlossen

Hinweis:

1. Sellen Sie wéhrend des gesamten Upgrade-Prozesses einestabile Netzwerkverbindung
sicher.

2. Sellen Sie vor dem Upgrade sicher, dass alle Komponenten (insbesondere der GNSS-
Empfanger) ordnungsgemal angeschlossen sind und wahrend des gesamten Upgrade-
Prozesses eine stabilisierte Spannungsversorgung vorhanden ist.

3. Wenden Sie sich bei Problemen wéhrend des Upgrade-Prozesses an uns, wie im
Abschnitt , Technischer Support “ beschrieben, oder wenden Sie sich an den Handler
vor Ort.

6.4.4 Zum Farm Management System hinzufiigen

Tippen Sie auf dem UNIVERSAL-Bildschirm auf Zum Farm Management System

hinzufligen, tippen Sie auf Farm Management System, geben Sie den im dem Farm

Management System generierten Priifcode ein und tippen Sie auf OK.
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Please enter the check code

Enter the check code generated on Farm Management System

X Cancel

Figure 211. Prifcode eingeben
Tippen Sie im Popup-Fenster auf JA, um das Bedienterminal mit dem dafiir vorgesehenen
Betrieb im Farm Management System zu verbinden.

Note

Your control box will be bound with the
institution” [May's Farm]" of the Farm

Management System platform, are you

sure?

Figure 212. Bedienterminal verbinden

Um die Daten der Gerdtebedienung zu synchronisieren, aktivieren Sie die Option
"Implement Task Data Sync" in der FMS-Bindungsschnittstelle. Kann automatisch den
Geratepfad und die Ausbringungsmenge hochladen.

Hinweis: Gerate mit regularen und virtuellen Abschnitten laden keine Mengen hoch.
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6 Farm Management System ﬂ

Farm Management System FJDtest

Synchronizing implement task data. @ ON

Figure 213. Bedienterminal verbinden

6.5 System
Wahlen Sie MENU > SYSTEM, um auf Funktionen beziiglich der Systemeinstellungen
zuzugreifen, wie unten dargestellt.

MENU [ Manually driving X

DEVICE SETTINGS s
= X a O
FIELD
Volume & Unit Setting Alert Language
DIAGNOSTICS CENTER Brightness
UNIVERSAL = / ]
= C &
APPLICATIONS
Technical RTK One Touch Night Mode Recycle Bin
Support Optimize
SYSTEM
2 A r
Demo mode Heading One-click color
calibration change

Figure 214. SYSTEM Bildschirm

System Einstellungen
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Feature . 5 A
. DBeschreibung Screen (Bildschirm)
(Funktion)
LW Volume & Brightness
Volume & L b «
. Passen Sie die
Brightness .
. Systemlautstérke und et
(Lautstarke & o : *
o Helligkeit an.
Helligkeit)
Select Metric Unit or British
) .
Unit, or customize
. ' according to your Mart e
Unlt Settlng cmm km km/hmis ha

(Einheiteneinst
ellung)

preferences. (Wahlen Sie
Metrische Einheit oder
Britische Einheit oder
passen Sie sie nach lhren
Wiinschen an.)

Alert (Alarm)

Alert: Im
gibt
das System einen Alarm aus,

1.Speed
Autosteering-Modus

wenn die
Fahrgeschwindigkeit ~ den
eingestellten Wert

Uberschreitet.

2.0ffset-Bereichsalarm: Im
Autosteuerungsmodus gibt
das System einen Alarm aus,

wenn der Fahrzeugversatz

den eingestellten  Wert
liberschreitet.
3.Headland-Alarm: Im

Autosteuerungsmodus gibt
das System einen Alarm aus,
wenn der Abstand zwischen
dem Fahrzeug und dem
dem

Vorgewende unter

< [ —

Speed Alert 8 amh oM
Offset Range Alert 00 em
Headland Alarm wo  om oW

Tumn Alarm
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Feature
(Funktion)

DBeschreibung

Screen (Bildschirm)

eingestellten Wert liegt.
4.Wende Alarm: Das System
warnt, wenn die intelligente
U-Wende und die einfache
U-Wende verwendet
werden, wenn der Abstand
von der Wendeposition
gleich diesem Wert ist.
5.Fahreriiberwachung:
Wenn sich das Fahrzeug im
autonomen Fahrmodus fir
14 Minuten ohne Bedienung
befindet, erscheint  ein
Warn-Popup-Fenster  und
ein Warnton. Wenn der
Benutzer danach innerhalb
von 1 Minute keine
Navigationsvorgange
durchfihrt, wird der
autonome Fahrmodus
beendet.
6.Alarm-Lautstarke: Wahlen
Sie Systemlautstirke oder
passen Sie sie nach lhren
Wiinschen an.
7.Signalquellen-
Fehlpaarungsaufforderung
:Wenn nicht aktiviert, wird
die Aufforderung nicht
angezeigt, wenn die
Korrektursignalquelle  zum
Erstellen einer Flihrungslinie
oder Grenze nicht mit der

aktuellen Gbereinstimmt.
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Feature

. DBeschreibung Screen (Bildschirm)
(Funktion)

Andern Sie die
Systemsprache. Es stehen R
Uber zwanzig Sprachen zur ]
Sprache . .
Verfligung, wie z. B.
Chinesisch, Englisch und

Japanisch. v oK

. UVerwenden Sie diese
Technischer . .
Funktion unter Anleitung
Support .
des Servicepersonals.

Verwenden Sie diese

RTK One Touch | Funktion, wenn das RTK-
Optimieren Signal wahrend des Betriebs

schlecht ist.

Verwenden Sie diese
NachttModus Funktion, wenn Sie nachts
arbeiten.

Geldschte Grenzen,

o 1)

Fihrungslinien und s
Wiederverwert | Aufgabendaten kénnen ?
ungsbehélter | innerhalb von 30 Tagen im
Papierkorb

wiederhergestellt werden. o E————— 95

137  © 2024 FJDynamics. Alle Rechte vorbehalten.



FJDynamics Auto Steer System Software Benutzerhandbuch

Feature

. DBeschreibung Screen (Bildschirm)
(Funktion)

Dieser Modus wird fiir
Demonstrationen ohne
elektrisches Lenkrad und
GNSS-Empfanger
verwendet. Schalten Sie den

Demo made on

Schalter ein, und das Demo-
Modus-Symbol erscheint in
der oberen linken Ecke des
Demo-Modus | Startbildschirms.

Hinweise:

1) Daten im Demo-Modus
und im Nicht-Demo-Modus

Default (2
werden separat angezeigt. o I
2) Der Demo-Modus erlaubt
Ihnen nicht, verwandte
Funktionen zu nutzen, die

eine Vernetzung erfordern.

Tippen Sie auf Start und
fahren Sie dann mit relativ

Heading calibration

. hoher Geschwindigkeit
Kurseichung . . .
vorwarts, bis angezeigt

Cancel

wird, dass die Richtung
kalibriert ist.
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Kapitel 2 Haufige Fehler und Losungen

Nein.

Fehler

Lésung

S-Kurve im Autopilot-Betrieb

Uberpriifen Sie, ob sich der Rollwinkel und der
Nickwinkel in Echtzeit andern.

Kalibrieren Sie den Winkelsensor, falls er
installiert ist.

Uberpriifen Sie, ob der GNSS-Empfanger
installiert und ordnungsgemal angeschlossen
ist.

Lenkradfunktionsstorung
wahrend des Autopilot-Betriebs

Uberpriife die Bremse.

TTesten Sie den Motor.

PSchalten Sie das Gerat aus und starten Sie das
Fahrzeug neu.

CUberpriifen Sie, ob der GNSS-Empfianger
installiert und ordnungsgemaB angeschlossen
ist.

No 4G Signal

CUberpriifen Sie, ob die SIM-Karte eingelegt ist.

No RTK Signal

Wenn die mobile Basisstation verbunden ist,
Uberprifen Sie, ob die Basisstation
eingeschaltet ist und normal funktioniert.

Wenn das Netzwerk-RTK aktiviert ist,
Uberprifen Sie, ob die 4G-Signale normal sind.

Wenn das Netzwerk-RTK aktiviert ist,
Uberprifen Sie, ob das Ntrip-Konto giiltig ist.

linkonsistente Arbeitsbreite im
Mehrlinienmodus

Uberpriifen Sie, ob die eingegebenen
Fahrzeugparameter korrekt sind.

Uberpriifen Sie, ob die Fahrzeugkalibrierung
abgeschlossen ist.

Implement erneut kalibrieren.

Leichte Abweichung im
Geradeauslaufmodus

Uberpriifen Sie, ob sich der Rollwinkel in
Echtzeit andert.
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