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Vorwort

Dieses Handbuch fiir die Feinabstimmung ist fur Personen gedacht, die fir die
Feinabstimmung eines SBGuidance Auto CAN Set zustandig sind. Dieses Handbuch
enthalt wichtige Anweisungen, die bei der Inbetriebnahme, der Bedienung und der
Wartung Ilhres SBGuidance-Systems befolgt werden mussen.

Dieses Handbuch wurde mit grof3ter Sorgfalt erstellt. SBG Precision Farming Gbernimmt
keinerlei Haftung fur Fehler oder Unvollstandigkeiten in diesem Dokument.

Bei Fragen oder Anmerkungen kénnen Sie sich an info@sbg.nl wenden.

Weder SBG Precision Farming noch seine Lieferanten kénnen fir mogliche
Verletzungen oder materielle Schéaden, die bei der Nutzung des SBGuidance-
Systems entstanden sind, haftbar gemacht werden.
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Haftungsausschluss

Warnung!:

Schalten Sie den Traktor bei Installations- und Reparaturtatigkeiten an den
hydraulischen und elektrischen Komponenten des SBGuidance-Systems immer
aus.

Warnung!:
Die Sicherheitsvorschriften in der Bedienungsanleitung des Traktors oder der
Maschine mussen jederzeit unter allen Umstanden befolgt werden.

Warnung!:
Es ist strengstens verboten, das SBGuidance-System auf 6ffentlichen StraRen zu
benutzen.

Warnung!:

Es ist strengstens verboten, eine fahrende Maschine mit eingeschaltetem
SBGuidance-Lenksystem zu verlassen. Der Lenker bleibt jederzeit fur den Kurs des
Fahrzeugs verantwortlich.

Warnung!:

Zur Vorbeugung von Schaden oder Feuer durfen kaputte Sicherungen
ausschlief3lich durch Sicherungen desselben Typs und derselben Stromstéarke
ersetzt werden.

Warnung!:

Das SBGuidance-Lenksystem ist nicht dazu in der Lage, Hindernisse zu erkennen
und ihnen auszuweichen. Sollten sich Hindernisse auf Inrem Weg befinden,
mussen Sie diesen stets selbst ausweichen.

Warnung!:

Lassen Sie nur befugte Personen das System bedienen. Unter befugten Personen
wird verstanden: Menschen, die das Benutzerhandbuch gelesen haben, die von
einem Produktspezialisten Erklarungen erhalten haben und sowohl kérperlich als
auch geistig dazu in der Lage sind, das System zu bedienen.

Vorsicht!:
“ Starten Sie immer zuerst die Maschine, bevor Sie das SBGuidance-Lenksystem
starten, um eine Spitzenspannung zu vermeiden.

Seite 6/33 | SBG-Auto CAN-DE-V2.0 Performing perfection .
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“ Vorsicht!:
Beruhren Sie den Touchscreen nur mit Inrem Finger oder einem speziellen
Touchscreen-Eingabestift. Scharfe Gegenstande kénnen dem Touchscreen
irreparable Schaden zufugen.

Vorsicht!:
“ Bevor Sie den Touchscreen mit chemischen Produkten oder Alkohol reinigen,
konsultieren Sie erst Ihren Lieferanten, welche Produkte geeignet sind.

Performing pevfection. SBG- Auto CAN-DE-V2.0 | Seite 7/33



1. Einleitung

Dieses Handbuch fir die Feinabstimmung ist
fur die Feinabstimmung und Einstellung eines
mit einem SBG CAN Traktor-Set ausgestatteten
Traktors gedacht. Dieses Handbuch fur die
Feinabstimmung gilt fir die Benutzung von
SBGuidance 3.6.0 oder hoher.

Die Feinabstimmung des Traktors ist
notwendig, um die fur den betreffenden Traktor
spezifische Lenk-Software gut einzustellen.

Dieses Handbuch fir die Feinabstimmung
enthalt Anweisungen zu folgenden
Komponenten:

¢ Installation von SBGuidance-Software

e Kontrolle der Systemeinstellungen des
Configurator

e Kontrolle der Benutzereinstellungen des
Configurator

e Eingabe der Maschineneinstellungen
des Configurator

e Feinabstimmung des Steering Controller
via CAN-Tool

e Zwei-Stufen-Kalibrierung des DynamIQ

e Kontrolle der Feinabstimmung

e Einstellen DynamIQ uber CAN-Tool

Seite 8/33 | SBG-Auto CAN-DE-V2.0
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2. Installation von SBGuidance-Software

=loix|
| &

Sobald alle Komponenten aufgebaut sind, kann
das Terminal am Traktor platziert und mit der DR PR (B [

= Beo
H H x | Mame size | Type |

Feinabstimmung begonnen werden. S R e

CDocuments and Settings File Folder 30-32011 12149
CiGpstog File Folder 24-11-201209:23
(C)Program Files. File Folder 28-11-2012 15:43
(258G File Folder 9-1-2013 19:46
File Folder 22-1-2013 16:48
File Folder 7-1-2013 11:57
File Folder 7-1-2013 12:03
File Folder 10-1-2013 09:24

Schalten Sie das Terminal ein und schlief3en
Sie den Loader (ALT+F4).

Fle Folder 24-11201209:14
CIWINDOWS File Folder 2612013 11:18
EInroeTeCT.COM 47KB MS-DOS Application  3-8-2004 22:38
[ ntidr 245K File 13-4-2008 11:31
B WERUNTIVE.INI 1KB  Configuration Settings ~ 26-3-2011 11:53
4.649K8 Compressed (zppe...  22-11-2012 16119

& () SBGuidance 3.6.85

@ ) Simulators

) WINDOWS Open
] = DANIEL (D:) Explore

_ _ i
Gehen Sie zu “Windows Explorer” e Ean
(WINDOWSH+E) (Start >> Programme >> o
Zubehor >> Windows Explorer). =

Abbildung 1 Entpacken der ZIP-Datei

Uberprifen Sie die Downloadseite www.sbg.nl
fur die neueste Version der Software. Kopieren
Sie den Ordner mit der neuesten,
freigegebenen Version der Software mittels
USB-Stick ins Laufwerk C:\. Der Name der
Software ist: “SBGuidance_software versie”.
Die Software ist normalerweise in einer .zip-
Datei gespeichert. Entpacken Sie die .zip-Datei,
indem Sie mit der rechten Maustaste auf den
Ordner klicken und “Extract All” auswahlen
(Abbildung 1). Die Software wird jetzt
automatisch in einen normalen Dateiordner

verschoben.
Wéh|en S|e fur den entpathen SBGUidance' | 1 sBGuidance Dekker T6020 11-1-2013 16:49 Bestandsmap
Ordner folgenden Namen: Abbildung 2 Kundenname und Traktormarke

“SBGuidance_Nachname Kunde_Typ Nr.
Traktor” (Beispiel: SBGuidance_Dekker_T6020)
(Abbildung 2)

Offnen Sie diesen Ordner, um mit SBGuidance
Configurator.exe die erforderlichen
Einstellungen fur den Traktor vorzunehmen.

Auf der Website von SBG finden Sie
neben der Software unter “Downloads”

Performing perfection . SBG- Auto CAN-DE-V2.0 | Seite 9/33
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auch die Betriebsanleitungen.

3. Uberprufung der System-
einstellungen des Configurator

Die Systemeinstellungen sind bei Lieferung
prinzipiell korrekt eingestellt. Eine Anpassung
der Systemeinstellungen ist beispielsweise bei
der Ubertragung aller Dateien von einem
Terminal an ein anderes erforderlich.

Uberpriifen Sie hierfir die Systemeinstellungen,
indem Sie alle Registerkarten durchgehen.

Starten Sie SBGuidance Configurator vom
erstellten Ordner fur den Traktor, an dem
Feinabstimmungen vorgenommen werden
sollen, aus. Gehen Sie in der Mentleiste oben
zu “Einstellungen” >> “System” oder dricken
Sie “F9”.

3.1.Registerkarte Allgemein

Der Typ 10-Module kann in der ersten
Registerkarte (Abbildung 3) ausgewahlt
werden. Den Typ des Terminals finden Sie am
Seriennummer-Aufkleber am Terminal. In
Tabelle 1 steht, welches I0-Modul damit
Ubereinstimmt.

Tabelle 1 IO-Module pro Terminaltyp

Typ Terminal 10 Module

T010 SBGuidance AX10410A
T020 GeoSTAR 200 AX10410A
T021 GeoSTAR 200 HERCULES?2
T022 GeoSTAR 200 ACCESUSB
T023 GeoSTAR 200 ACCESUSB
T025 GeoSTAR 250** BEEPONLY

** Der GeoSTAR 250 erfordert SBGuidance 3.7.0!

Seite 10/33 | SBG-Auto CAN-DE-V2.0

[TERMINEL Gps. |

i~ Teminal identificatie

Serignummer. |T022-1234 10 module: | ACCESUSE - Gl
Hardware 1D: IDDT 8-7D25-1386 ¥ Beeper inschakelen
Naam: ISBGVEHHUUFHZ

[E]Systeem instellingen =lolx]

NTRIP | CaN | DEBUG |

Hardware

—Waria
[~ Toon cursar

[ Internet toegang

Laatste wijziging:

SEG INNDVATIE w0, 13 febiuan 2013 17:33 H

Abbildung 3 Systemeinstellungen des Configurator

Performing perfection .



SBGuidance 3.6.0 1 V2.0 | Handbuch Feinabstimmung &

3.2.Registerkarte GPS

In der Registerkarte GPS (Abbildung 4) kann
der Typ GPS-Empfanger eingestellt werden.
Nahezu alle GeoSTAR 200 und GeoSTAR 250
Terminals sind mit einem Septentrio AsteRx2
GPS-Empfanger ausgestattet. Die meisten
SBGuidance-Terminals haben einen Septentrio
PolaRx2 GPS Empfanger. Die neuesten
Modelle von SBGuidance-Terminals sind auch
mit einem AsteRx2 GPS-Empfanger
ausgestattet. Den Typ des GPS-Empfangers
kénnen Sie herausfinden, indem Sie unter
Programme (START >> Programme)
Uberprufen, ob Septentrio RxTools (AsteRx2)
oder Septentrio Graphical Tools (PolaRx2)
installiert ist.

Im Feld Radio muss der Kommunikationsport
immer auf COMS3 eingestellt sein. Versehen Sie
dann im selben Feld Satel mit einem Hakchen.

SBG[»

£ Systeem instellingen

TERMINAL GPS |NTRIP| CoN | DEBUG |

—6PS
[Septertio AsteR ] _&

Ontvanger:

Cocdinaten A... IHD~NAP [The Netheilant 'l

Baseine waming |10 == km
I Outier detection

[~ GPS dataloggen

™ Diagnosic logging

Radi

Commuricati.. [COM3 ¥]
& s
£| [T POL T Extern (USE)
£| r 4nL

Channe! Tate

Laatste wiziging. |SBG

|do. 28 rovember 2013 17.41

|

Abbildung 4 GPS-Einstellungen des Terminals
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3.3.Registerkarte NTRIP

In der Registerkarte NTRIP (Abbildung 5)
stehen die Einstellungen fiir die Benutzung
eines GeoConnect UMTS/GPRS Modems.

Die Auswahlmdglichkeit “Eingeschaltet” muss
immer mit einem H&kchen versehen sein. Auch,
wenn der Benutzer das Korrektursignal tber
den Radio empfangt.

Bei einem seriell angeschlossenen
GeoConnect muss “Initialisieren wahrend des
Startens” immer mit einem Hakchen versehen
sein.

Bei einem Uber Ethernet angeschlossenen
GeoConnect mussen “Internetverbindung
benutzen” und “Verbindung automatisch
herstellen” mit einem Hakchen versehen sein.
Die ersten vier Optionen sind jetzt also aktiviert.
AulRerdem mussen die Account-Daten
(Benutzername + Passwort) eingegeben
werden.

Die Verbindung mit dem NTRIP-Server
(MoveRTK, FLEPOS usw.) kann mit dem
Button mit dem Zahnradicon getestet
werden (Abbildung 6).

Bei MoveRTK kann auch ein zweiter
Server (Backupserver) eingestellt
werden.

Seite 12/33 | SBG-Auto CAN-DE-V2.0
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[ESysteem instellingen P ] 51

TERMINAL | GPS  NTRIF | can | DEBUG |

¥ Ingeschakeld
¥ Initializeren tidens opstarten
v Gebruik intemet verbinding

DiCoIN IEDMZ 'I
BEAOUT. [Eois <]
GGA Interedl [s.... lﬂ
M. diff. age: lﬂ

¥ Automatisch verbinding herstellen
[~ Monitar differential age
[ Mogelikheid om 2e netwerk te gebruiken

Server 1 I Server 2|

MNTRIF caster: Im Stream: IW
Naam: IW Gebruikersnaam; I—
Host/IP-adres: IW ‘Wachtwoord I—
ﬁl Poot: [2i01 = DioTepe: [RTCHE: =]

Laatste wiziging: |SBG INNOVATIE di. 5 februar 2013 10:23

_H |

Abbildung 5 NTRIP Einstellungen

% NTRIP Connection Test . ] 4
1. Check intermet connection 4 Start self-test |
2 Send NTRIF authentication  +
3. Send GGA meszage of End self-test |
4. Bytes received... 3591
Location: [amsterdam ML)~ [52368 = [0 =] [eoe = [ =]
Aocept ;I

Connection: close

Send GGA message of a location somewhere near Amsterdam [NL)...
$GPGEGEA,TE3512.00,5221. 780000, 00454.120000,E.1 .6.2.1 .46.40.M 43.00M.."6
7

1T 200 0K

PEIIIIIINN?

-

v auto-scroll

Abbildung 6 NTRIP Verbindungstest
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3.4.Registerkarte CAN

In der Registerkarte CAN (Abbildung 7) muss
der Typ der CAN-Hardware eingestellt sein. Fur
nahezu alle Terminals ist dies “SBG-CAN”.

Klicken Sie rechts unten auf den
Diskettenknopf, um alle Einstellungen zu
speichern, und schliel3en Sie das
Fenster “Systemeinstellungen’.

SBG(®

PRECISION FARMING
1 Systeem instellingen = =101 x|
TERMINAL | GPS | NTRIP [E8N 1| pEBUG |
Hardware: |SBG-CAN b
™ Diagnostic logging

™ Log raw CAN data (*b¥}

Lasiste wiziging. [SBG [do. 28 rovember 2013 17.41 i |

Abbildung 7 CAN Einstellungen

Perfornmung perfection.
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4. Uberprufung der Benutzer-
einstellungen des Configurator

Gehen Sie in der Menduleiste oben zu
“Einstellungen” >> “Benutzer” oder drlicken Sie
“F11”.

In den Benutzereinstellungen kbnnen der Name
des Besitzers, die gewlnschte Sprache, das
Keyboard sowie Sortierung der Parzellen und
Sortierung der Bearbeitungen angepasst
werden.

Fuhren Sie mindestens den “Benutzernamen”
ein. Sprache, Keyboard und Sortierung der
Parzellen kann der Benutzer auch in
SBGuidance andern.

“ Klicken Sie zum Speichern rechts unten
auf den Diskettenknopf.

Seite 14/33 | SBG-Auto CAN-DE-V2.0

% Gebruikersinstellingen =101 x|

Gebruikersnaan: |S BGUIDANCE|

Taal: I Diutch

T cetzenbord: I WERTY

Fercelen sarteren: IDatum

Bewerkingen sorteren; IDatum

Lef Ll Lef Led Lo

Theme: ISE:G

bin. lengte kopakke... |2|:| 3: m
[~ BASIC Mode
[ Auto-restore operation at startup H

Abbildung 8 Benutzereinstellungen
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5. Maschineneinstellungen des
Configurator

Offnen Sie SBGuidance Configurator.exe vom
erstellten Software-Ordner aus. Gehen Sie in
der Mendlleiste oben zu “Einstellungen” >>
“Maschine” oder dricken Sie “F10”.

Wichtig: Speichern Sie immer erst durch
Klicken auf den Diskettenknopf rechts
unten, nachdem Sie eine Einstellung
geandert haben und bevor Sie zur
nachsten Registerkarte gehen.

5.1. Registerkarte Allgemein

Stellen Sie Systemtyp, Lenkungstyp und
Terrainkompensationstyp ein (Abbildung 9).

Main: wahlen Sie den Lenkungstyp fir die erste
GPS-Antenne. Wahlen Sie bei Vorliegen einer
Traktorsteuerung Uber CAN: “SBGuidance
Auto”.

Aux: Nur bei TWIN-Lenkung. Wahlen Sie den
Lenkungstyp fur die zweite GPS-Antenne.
Diese Option steht standardmaflig auf "None".

Wahlen Sie zur Orientierungsbestimmung bei
Benutzung eines DynamlIQ
Terrainkompensationsmoduls: “DynamlIQ”.

L SBG >

-l

aigemeen | fura | Fups | Sehif | Regsing | Side-Shit| Piceg | Giader | 1508US | Machines | INS | Heading |

Systam typa: Gucance bypa. Tenran compensation e
Bestung MAN).  [Corvertional ¥ [SBGuidance Auto >| = [oyramic =l
k2|

Bestwng AUKE  [Cormentiond =] [Nore =i

Standayd wayden | Last update: |du. 10 ckrober 20131346 H

Abbildung 9 Maschineneinstellungen Allgemein

SBG- Auto CAN-DE-V2.0 | Seite 15/33
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5.2.Registerkarte Regelung

In der Registerkarte Regelung (Abbildung 10)
muss der Regelungstyp ausgewahlt und die
Look Ahead-Einstellung vorgenommen werden.

Es sind zwei Regelungstypen verfugbar. Diese
zwei Regelungen kann der Benutzer auch von
SBGuidance aus unter EINSTELLEN >>
FAHRZEUG >> TUNING auswahlen. Wahlen
Sie standardmafig immer den Typ “Advanced”
aus. Lassen Sie unter “Gain” die Prozentsatze
der Verstarkung zunéachst auf 100 und die
Korrekturwerte auf 0,00 stehen.

Wabhlen Sie fur “Look Ahead” standardmalig
“‘Adaptive” und benutzen Sie die
Standardwerte fur “Adaptive gain” (1,0) und
‘max” (5,0).

Die “Gain”(Verstarkung) der “Advanced”
Regelung ist Uber den gesamten
Geschwindigkeitsbereich von 36 m/h bis 20
km/h skaliert. Die Prozentsatze der Verstarkung
ermdglichen es dem Benutzer, pro
Geschwindigkeitseinheit (Tabelle 2) die
Verstarkung zu erhdohen oder zu senken. Die
Verstarkung bestimmt, wie aggressiv die
Lenkung auf Abweichungen bis zur Linie
reagiert. In SBGuidance kann die Verstarkung
pro Geschwindigkeitseinheit unter
EINSTELLEN >> FAHRZEUG >> TUNING
angepasst werden. Die Prozentsatze der
Verstarkung werden pro Regelungstyp
unabhangig gespeichert.

Seite 16/33 | SBG-Auto CAN-DE-V2.0

# Machine instellingen

dlgemeen | Auo | Rups | Sehit Regeling | SideShit| Plosg | Grader | IS0BUS | Machines | INS | Heading|

—Trekker ragsling

Type:
Speed
.25
75
.25

GEEER

.25

varnerk ampifiers |

resel amplfiers |

—Gehif regeling
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Type:  [Conwentional =l
Speed G Periad
[ = [ioo Sfem
[z [foo Sz [1o0 =J[in.0o0
[zz5  [foo e [io0 =iz
275 [foo o [0 =J[1200
[ = [100 =00

vaeh anifiers |

reset anplfies |

Fived dist.:

Adaptive gair: |1,

[i =Hm
[0 =

Predictive time: |10 3: see

Look Ahead: | Adaptive B

maw: 50 33 m

Lookéhead [Feed 7]

Fized dist: |05 3: m

o [l 3

Standaard waarden Q

Last update: Id\ 7 februari 2012 18:45

Abbildung 10 Maschineneinstellungen Regelung

Tabelle 2 Geschwindigkeitseinheiten SBGuidance

Snelheidsset  Snelheidsbereik  Snelheidsbereik
(m/s) (kmiu)

1 0-125 0-45

2 1,25 -175 45-63

3 1,759-225 6.3-—81

4 225-275 B1-99

5 2,75 en hoger 9.9 en hoger

Performing perfection .
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5.3.Registerkarte ISOBUS

#Machine instellingen =10l x|

Algemeen | Auto | Fups | Schif | Regeling | SideShit| Piosg | Grader {1S0BUS | Machines | INS | Heading |

Stellen Sie in der Registerkarte ISOBUS | Sesing Contoln

. . Twe [BEudmes =]
(Abbildung 11) den Typ des Steering Controller e

ein. Wahlen Sie bei einem SBG CAN Traktorset [ SersinptmentTeckna St

. ” —Wehicle: Navigation Controller
den Typ “SBGuidance”. e foe

™ Gebrik hardware signaal voor acht..

[~ Section Cantroller

Die anderen Einstellungen in der Registerkarte e e
ISOBUS mussen standardmalfiig auf "None"
stehen.
— Ll Lastupdte. [ 5 dacembar 272771 ﬂl

Abbildung 11 Maschineneinstellungen ISOBUS
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5.4.Registerkarte Maschinen

In der Registerkarte Maschinen (Abbildung 12)
mussen mindestens die folgenden Abstande
(Offsets) eingegeben werden, um eine gut
funktionierende Lenkung zu erhalten:

A: Antennenhdhe

E: Abstand von GPS-Antenne bis Hinterachse
L: Radstand (Abstand zwischen Vorder- und
Hinterachse)

Die ubrigen Offsets kbnnen auch vom Benutzer
selbst in SBGuidance unter EINSTELLEN >>
FAHRZEUG >> OFFSETS eingestellt werden.
Die Ubrigen Offsets sind wichtig, wenn der
Benutzer das Vorgewendesignal benutzen
maochte.

Geben Sie des Weiteren Marke und Typ des
Traktors unter "Name Traktor" ein. Wenn auch
Geréatesteuerung benutzt wird, geben Sie auch
Marke und Typ des Gerats ein.

Lassen Sie die standardmaligen Arbeitsbreiten
wie in Abbildung 12 stehen. Der Benutzer kann
die Standardbreiten selbst ergénzen.

Off-track Error Reference muss standardméalig
auf “antenna” eingestellt sein. Eine
Abweichung wird dann bezuglich der
Antennenposition angegeben.

Klicken Sie noch einmal rechts unten auf
den Diskettenknopf, um alle
Einstellungen zu speichern, und
schliel3en Sie das Fenster SBGuidance
Configurator.

Seite 18/33 | SBG-Auto CAN-DE-V2.0
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#* Machine instellingen

Algemeen | Auto | Rups | Schit | Regeing| SideShit| Ploeg | Grader | 150BUS Machines |INS | Heading |

[ Woertuig instelingen
Trekker: Werktuig:

A &ntenne hoogte boven .. 24900 m 0000 m
B:  Hoogte referentiepunt b... oo m 0000 m

O Afstand referentizpuntt.. [0000 m  [T000 m

L Afstand ieferenticpunt .. [0000 m  [1000 m
Midden werschuiving a... 000d  m W m

: Afstand antenne tot ref.. 1580 m W m
Afstand tussen wooras 2400 m

: Spoottisedtewerktre . [0000 m  [T000 m
Minimale stuur radius: 0,00 m

Naam trekker fogamo

Naam werkiuig:

LEEE

D oo - Mmoo

=1oix]

[ Standaard werkbreedtes

Standaard machinebreedte: |300  m

Standaard spuithreedte: 0,00 m

—Varia

Off-track eror reference: | antenna B

o |

Standaard waarden

Last updats: |wo. 13 februar 2013 17:37

Abbildung 12 Maschineneinstellungen Maschinen
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6. Feinabstimmung von Steering
Controller tiber CAN-Tool

Der Steering Controller (STU) ist das Modul, das fur

die Lenkung der Rader und das Ablesen von
Lenkwinkel- und Drucksensor verantwortlich ist.
Suchen Sie auf www.sbg.nl unter Downloads >>
Installation & Service nach der aktuellsten CAN-
Tool-Version und Steering Controller Firmware-
Version.

Benutzen Sie CAN-Tool 1.26 oder aktueller.

Benutzen Sie STU Firmware 1.3.0 oder aktueller.

Fur das Updaten der Firmware eines
Steering Controller siehe die Anleitung
auf der Website.

Starten Sie das CAN-Tool. Wahlen Sie bei
Hardware Manufacturer “SBG” und klicken Sie
auf Initialize (Abbildung 13).

Nach der Initialisierung der Verbindung mit dem
CAN-Bus muss ein Bus Load erscheinen.
Received frames muss ansteigen. Bus Load
und Received frames werden unten im CAN-
Tool Bildschirm angezeigt. Sollte dies nicht der
Fall sein, kontrollieren Sie die Verkabelung.

Gehen Sie zur Registerkarte MyDevice
(Abbildung 14) und wahlen Sie unter Pre-
selection “Navigation Controller (tractor)”
aus. Wahlen Sie den Typ “SBGuidance”.
Klicken Sie anschliel3end auf Connect.

SBG[»
|

=i

File  Tools  Modules

Hardware |MyDevicE| MyF’artnersl Rz I Tu I Flash I

Connection
Hardware manufacturer.
ISBG 'I
Hardware channel Baudrate:
1 =] [0 kEisee

¥ Show CanFrames
Mzg Type:

j IExtended

™ Auto connect

Resst
j Teminate

i~ Information

Select a Hardware and a configuration for it. Then click "Initialize” button :I
Hardware initislized

|
Clear

Abbildung 13 CAN-Tool Registerkarte Hardware

Hardyare Status | Hardware Info |

€ CANTool 1.26 i

File  Tools  Modules

PRI TaTE

Hardware MyDevice | MyParlnersl Rx ] Tx | Flash I
Pre-selection: ’Navlga!\on Controller (Tractor) j
Type: ISSGwdance L.I

myDeviceType:  SBGuidance_NavigationController_Tractor

Source address: m 0x1C
Self-configurabe address: ~
Industry group: [2 = [AGRICULTURE I |
Device class: [1 = ITRACTUH j
Device class instance: m

Function: [23 =] [veHicle_naviGaTION  ¥]

Function instance:

ECU instance:

1

Manufactuer code: [317

= [NavTRONIES I |

Idenity number: [0

i

Received frames: 254 Error Frames: 0 Busload: 1,25%

Abbildung 14 CAN-Tool Registerkarte MyDevice

SBG- Auto CAN-DE-V2.0 | Seite 19/33


http://www.sbg.nl/

SBGuidance 3.6.0 1 V2.0 | Handbuch Feinabstimmung
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Gehen Sie zur Registerkarte MyPartners CEUCTENE——— I

File Tools  Modules

(Abbildung 15). Wahlen Sie unter Steering Haibie| ioss | ]
Controller “SBGuidance” und klicken Sie auf
Add MU: [ogramia ¥ Add
Steering Controller: | SBGuidance 'I Add
Navigation Contraller; I.C-.gura-: 'I Add
10 Controller: IDynamIEl 'I Add
Implement Controller m Add

Received frames: 738 Error Frames: 0 Busload: 0,00%

Abbildung 15 CAN-Tool Registerkarte MyPartners

Der Steerlng Controller BI|dSChIrm erd ™ Steering controller - Running x|
geoffnet, wie in Abbildung 16 dargestellit. B S s
Klicken Sie auf Advanced settings.
3328
)
inirmum steering radius: Iﬁ m
Desired curvature 32128 Infinity m
Estimated curvature 32107 190,48 m
Request reset command status:  ResetMatRequired RESET |
Steering Input position status: CorrectPoszition
Steering Systern Readiness: SysterlzReady
Mechanical system lockout: Motdctive
SBGuidance | CAT MTuxB
— Board status message
& Funled By Sensor Power: 4 900 ECU Power: 4 800
. [utput emor 12 Sensor Pawer: 17,50 &ct Power: 11,500
—Input Status message ——————
Digitale input Analoge input S Version: 0.3.13
1. Fabe 1. 547
2 o ! w
3 Te 3 913
4. False 4 7 Advanced settings.. |

Abbildung 16 CAN-Tool Steering Controller Bildschirm

Seite 20/33 | SBG-Auto CAN-DE-V2.0 Performing perfection .



SBGuidance 3.6.0 | V2.0 | Handbuch Feinabstimmung 3

PRECISION FARMING

6.1.Registerkarte Steering

Lassen Sie das Ol des Traktors erst warm
werden, bevor mit der Bestimmung der
Prozentsatze der Lenkung begonnen wird.

Kontrollieren Sie, ob das Steuern nach links

Steering controller parameters - Running

Und reChtS aUCh tatsaCh“Ch paSS|ert AnSOI‘lSten Pwm WheeISensor] PlessureSensorI VehicIeI FID Controllexﬂ_’]
versehen Sie “L/R Inverted” mit einem Steer (%) Stee Test
3 Min: Max Max rate Left: Right:
Hakchen. Lett  Test [12= [67=3 Test | 00 sy | I
Right  Test I 12 [ 67 Test | 00 wis) —’ - —’ g
Benutzen Sie die “Test”-Buttons an der rechten e % &
) . . nverte: Reset |
Seite der Prozentsatze der Lenkung, um die
Rader mit maximaler L(.enkgescthW|r.1d|gke|t wheeisernso: N 2oV
steuern zu lassen. Beginnen Sie mit den S 0,00/

maximalen Prozentsatzen der Lenkung
. R . Request all settings | View all parameters I Reset group defaults |
(eingestellt auf 70%) und senken Sie die Werte,

bis die maximale Lenkgeschwindigkeit nach Abbildung 17 Steering Settings
unten geht. Dieser Wert ist dann die
tatsachliche maximale Lenkgeschwindigkeit.

Stellen Sie die maximalen Prozentsatze
der Lenkung ein, sodass die tatsachliche
maximale Lenkgeschwindigkeit erreicht
wird.

Bei der Bestimmung der minimalen Lenkwerte
fahren Sie am besten langsam mit ein wenig
Handgas. Benutzen Sie die “Test”-Buttons an
der linken Seite der Lenkwerte, um die Rader
mit minimaler Lenkgeschwindigkeit steuern zu
lassen. Die minimalen Prozentsatze der
Lenkung mussen so eingestellt werden, dass
die Rader gerade zu steuern beginnen. Dies
entspricht meist einer Lenkgeschwindigkeit von
etwa 0,04 V/sec. Bestimmen Sie die
Prozentsatze der Lenkung fir links und rechts
unabhéngig, sodass beide minimalen
Lenkgeschwindigkeiten mit etwa 0,04 V/sec
Ubereinstimmen.
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Zur Bestimmung der minimalen
Lenkgeschwindigkeiten kann in CAN-Tool-
Version 1.26 oder hdher auch die automatische
Valve Calibration eingesetzt werden (Abbildung
18). Auch hierbei ist es wichtig, mit dem Traktor
langsam mit ein wenig Handgas zu fahren.
Dricken Sie in der Registerkarte Valve
Calibration auf Start. Daraufhin wird
automatisch die minimale Lenkgeschwindigkeit
bestimmt, indem der minimale Wert so lange
erhoht wird, bis der Traktor steuert.

“ Wichtig: der Traktor muss bei den
minimal eingestellten Lenkspannungen
genauso schnell nach links steuern wie
nach rechts.

“ Wichtig: beim Wechseln zwischen

minimal links steuern tber den
Testbutton und minimal rechts steuern
Uber den Testbutton missen die Rader
sofort beginnen zu steuern! Beginnen die
Rader nach dem Druicken von Test Links
und Test Rechts nicht sofort zu steuern,
so erh6hen Sie den minimalen
Prozentsatz der Lenkung sowohl links
als auch rechts.

“ Wichtig: Wenn Sie die automatische

Valve Calibration zur Bestimmung der
minimalen Lenkgeschwindigkeiten
benutzen, benutzen Sie mindestens STU
Firmware 1.3.0 oder héher und
Uberprufen Sie die Werte nach der
automatischen Kalibrierung in der
Registerkarte Steering (Abbildung 17)!
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Steering controller parameters - Running 1 5]

Steering  Valve Calibration |WheeISensor| S!eetSensorl Vehiclel PID CcLIL

Start I
L R
0

ASbort | Save

o
N

]
Wheel Sensor: | 293

Status: RUNNING ‘

Rate/Peak Rate: 0,00V/s 0,00/

Request all settings | View all parameters | Reset group defaults |

Detected STU Type: TRACTOR

Abbildung 18 Valve Calibration
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6.2.Registerkarte Wheel Sensor

Drehen Sie die Rader mit der Lenkung
vollstandig linksherum. Driicken Sie auf den
Button “Left”, um die Grenze des linken
Lenkwinkelsensors festzulegen.

Drehen Sie die Rader mit der Lenkung
vollstandig rechtsherum. Driicken Sie auf den
Button “Right”, um die Grenze des rechten
Lenkwinkelsensors festzulegen.

Suchen Sie anschliel3end einen Ort, wo
mindestens 100 m weit geradeaus gefahren
werden kann. Wahlen Sie einen Punkt am Ende
und fahren Sie mit etwa 15 — 20 km/h so
gerade wie moglich auf den gewéhlten Punkt
zu. Sehen Sie wahrend des Fahrens ab und zu
auf den Wert, den der Lenkwinkelsensor
anzeigt, und ermitteln Sie den
Durchschnittswert daraus. Dieser Wert liegt
meist rund um 2,5 V. Bringen Sie den Traktor
zum Stillstand. Bringen Sie die Rader mittels
Lenkung auf diesen Wert. Driicken Sie dann
auf den Button “Center”, um die Mitte
festzulegen.

Als Letztes muss bei Physical Placement
angegeben werden, ob der Lenkwinkelsensor
links oder rechts montiert ist (Abbildung 19).

| Pressure Sensorl Vehiclel FID Controller;l_’l

Mechanical Limits

Physical Placement
& Left £ Right
Left Center Fiight

042 252 | 152 |

Wheel Senzar _ 274V

Status: RUMMING 000/

Request all zetting: | ‘Wiew all parameters | Rezet group defaults |

Abbildung 19 Wheel Sensor
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6.3.Registerkarte Pressure Sensor.

Wahlen Sie den Drucksensortyp (Abbildung
20). Wahlen Sie beim traditionellen Manifold
AtosMapl160 aus. Wahlen Sie beim Manifold v3
den ArgoHytos PSC250 Drucksensor aus.

Bei einem ArgoHytos Drucksensor kann der
Ausschaltdruck vom Terminal aus eingestellt
werden. Stellen Sie den Ausschaltdruck
zunachst auf 60 bar ein. Der eingestellte
Ausschaltdruck lasst sich an der rechten Seite
des Schiebebalkens ablesen. Sollte sich die
Lenkung zu schnell oder zu schwer ausschalten
lassen, so kann der Ausschaltdruck spater noch
angepasst werden.

6.4.Registerkarte Vehicle

Geben Sie die Spurbreite und den Radstand
des Traktors ein. Stellen Sie die “Wheel Angle”
immer auf 30 Grad ein (Abbildung 21).
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Steering controller parameters - Running

Low Unlock Pressure High

| 105,58 Bar
I) 1 1

Pressure sensor value: 237,22 Bar

‘Wheel Sensor: _ 293V

Status: RUMNING 000/

Fequest all seftings | Wiew all parameters | Feset group defaults

Abbildung 20 Pressure Sensor

Steering controller parameters - Running 1'

PID Eontrollerl Isobusl 0 Eonfigurationl 1 I 4

Pressure Sensor

m

wiheslbase: I 2.40 3:
Trackwidth: 1,80
Max ‘wheel Angle: I a0 3:

‘wWheel Senzar: if 273V

Status: RUNMING 0.00%/s

Reset group defaults |

Request all settings I Wiew all parameters |

Abbildung 21 Vehicle
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6.5.Registerkarte PID Controller

Offnen Sie die Registerkarte PID Controller
(Abbildung 22), um die PID-Einstellungen zu

optimieren.

1. Stellen Sie zunachst “Integral gain” und X
“Differentiel gain” auf 0,00, sodass der Steer Sensor | Vehicle ]
Proportional gain bestimmt werden kann.

Der “Dealer Gain” kann auf 100% o 102 %
b | e | b en Proportional gain I 2500 3: | Min Max
. .. « . Integral gain | oomooo= | o0 | zo00-H

2. Staﬂen Sie mit einem “Proportional it BT
gain” von 250.

3. Starten Sie die manuelle Lenkung wie in |
Kapitel 6.6 erklart. Wheel Sencor. | 273V

4. Ziehen Sie den Schiebebalken von der et Sk

. L. Rate/Peak Rate: 0,00%/s 0,00%/s
Mitte nach Dreiviertel nach rechts oder ; .
Request all settings I View all parameters | Reset group defaults I

links gesteuert. Beurteilen Sie, wie die
Rader zum gewilnschten Radstand

Detected STU Type: TRACTOR

. " .. . . Abbildung 22 PID Controller
steuern. Die Rader dirfen ein wenig J

Uber den gewilinschten Radstand
hinausgehen (Abbildung 23).

5. Drehen sich die Rader mehrere Male
rund um den gewtinschten Radstand
und senken Sie dann den “Proportional
gain” um 50. Wird der gewunschte
Radstand erreicht, ohne dartiber
hinauszugehen, erhéhen Sie den
“Proportional gain” um 50.

6. Beurteilen Sie das Lenkverhalten erneut.

7. Senken oder erhdhen Sie den
“‘Proportional gain” in 50er-Schritten,
bis die Rader ein wenig Gber den
gewunschten Radstand hinausgehen. In
Tabelle 3 stehen die Reichweiten,
innerhalb derer die PID-Einstellungen
normalerweise eingestellt werden.

8. Stellen Sie nach der Optimierung des
Proportional gain den “Integral gain” auf
0,01 und den “Differential gain” auf 100
ein.

Performing perfection . SBG- Auto CAN-DE-V2.0 | Seite 25/33



PRECISION FARMING

6.6.Manuelle Lenkung

In der Grafik von Abbildung 23 gibt die rote
Linie den gewtnschten Radstand an, der mit
dem Schiebebalken unter der Grafik bestimmt
wird. Die gelbe Linie ist der aktuelle Radstand,
der direkt vom Lenkwinkelsensor abgelesen
wird.

Die manuelle Lenkung kann mittels folgender
Methode vorgenommen werden. Driicken Sie
UNLOCK [2], um die Lenkung freizugeben.
Verschieben Sie dann den Schiebebalken [1],
um die Rader zu einem eingestellten Radstand
steuern zu lassen. Bewegen Sie den Balken
langsam fahrend einige Male hin und her.
Beurteilen Sie, wie die Rader zum gewiinschten
Radstand steuern. Die Rader sollten den
gewinschten Radstand so schnell wie mdglich
erreichen, ohne zu weit dartiber
hinauszugehen. Die rote Linie und die gelbe
Linie sollten dabei Ubereinander zu liegen
kommen. Des Weiteren sind in Tabelle 3 die
Werte fur die PID-Einstellungen dargestellt,
zwischen denen diese normalerweise
eingestellt werden mussen.

“ Uberpriifen Sie erneut das Lenkverhalten

mithilfe der manuellen Lenkung nach
Optimierung der PID-Einstellungen, wie
in Kapitel 6.5 beschrieben. Nachdem
Integral gain und Differential gain
eingestellt wurden, sollten die Rader den
gewulnschten Radstand erreichen, ohne
darUber hinauszugehen.

Tabelle 3 Normale Reichweite PID Einstellungen

~ Standardwert Range |

Proportional gain 250 150 - 400
Integral gain 0,01 -
Differential gain 100 50 - 100
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— Guidance System
32928
31328
)
inimum steering radius: 5,00 Hm m
Desired curvature 32643 7T m
Estimated curvature 32645 7.74m
Request reset command status.  ResstMatRequired RESET
Steering Input position status: CormrectPosition
Steering System Readiness: SpstemlzReady
Mechanical system lockout: Motdctive
SBGuidance | CAT MTxxB
— Board status message
& Funled By Sensor Power: 4900 ECU Power. 4,90
€ Dutput emor 12 Sensor Power. 13,90V Act Power: 13800
—Input Status message ——————————
Digitale input Analoge input S\ Wergion: 0.3.14
1. Te 1. B93
2 Fake 2 B RUMMING
3 False 397
4. False 4 4 Advanced settings...

Abbildung 23 Optimierung Proporational Gain
1: Schiebebalken, 2: UNLOCK




7. CAN-Tool DynamlQ

Wie angegeben, ist das DynamIQ

vorzugsweise mit den Steckern nach hinten
ausgerichtet zu montieren. Wird das DynamlIQ
mit den Steckern zur Seite oder nach vorne
ausgerichtet montiert, muss die Orientierung

des Moduls geandert werden.

Gehen Sie dafur zur Registerkarte MyPartners
des CAN-Tool (Abbildung 24). Wahlen Sie bei
IMU DynamlIQ und klicken Sie dann auf Add.

Der Statusbildschirm des DynamlIQ erscheint

(Abbildung 25).

SBGuidance 3.6.0 1 V2.0 | Handbuch Feinabstimmung &
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=

File  Tools  Modules

Hardware | MyDevice MyPartners ] Rx | T« | Flash |

IMU: IDynale 'I Add I
Steering Controller: ISBGuidance 'I Add l

Navigation Controller: IAgnfac Y I Add |

10 Controller:  {{,

Add I
Implement Controller IDlsk v I Add |

Abbildung 24 CAN-Tool Registerkarte MyPartners

® Dynaml() - Waiting for heading il

atal |Sensors| Orientatior Ealibralionl Kalmanl Extra | Simulation | Scale Caliblationl

Rurttime: 86 ticks Bun LED’s

ECL: 171y " ‘aw update fast

L51% 4984 " Yaw updated

33 328

Bootloader version:  1.0.7 Status

Software version: 0316

Hardware version: 4 WAITING FOR HEADING
Senal number: 457

Reset

nr Reboot |

- E Reset Kalman |
i N Fieset Bias |
Angle: 0,49 -0,92 25,81

[°1
Rate: 0,40 -0,40 2,15 [°/s]

Abbildung 25 DynamIQ Status
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Zum Andern der Orientierung gehen Sie zur
Registerkarte Orientation (Abbildung 26).
Mithilfe der Pfeile kdnnen Sie die Richtung der
Stecker &ndern. Orientierung O ist die
standardmafige Montagerichtung (Kabel
DynamlQ nach hinten gerichtet).

Zur Kalibrierung des DynamIQ kann das CAN-
Tool auch benutzt werden (Abbildung 27). Die
Bestimmung des Roll Offset (oder
Mittenverstellung) ist von SBGuidance aus

vorgenommen jedoch einfacher (siehe Kapitel 8).

Fur ein eventuelles Update der Firmware
von DynamlIQ ist auf www.sbg.nl eine
Anleitung verflgbar. Neu gelieferte
DynamlQ werden mit der aktuellsten
DynamlQ-Firmware geliefert. Ein Update
ist dann nicht erforderlich.
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® DynamlI() - Waiting for heading

Restore orientation defaults |

Roll

Yaw Reset

Reboaot |
w‘ Fieset Kalman |

Heset Biaz

Angla: -0,07 0,15 261,50 [°1
Rate: 0,02 0,07 2,15 [°/s]

a

Abbildung 26 DynamIQ Orientation

® Dynaml() - Waiting for heading

i Basic calibration

GO!

s

CFG_IMU_GY_OFFSET |0
CFG_IMU_GZ_OFFSET |0
CFG_IMU_l_OFFSET |0
i
0

i Two step calibration

STER1 | STEF 2 |

ABORT | CFG_IMU_Iv_OFFSET
CFG MU ROLL OFFSET =
FRestore calibration defaults |
Roll Pitch Reset
. -
W - :E Reset Kalman
- = 13 HESE[ Eias
Angle: -0,03 0,10 36,32 [*1
Rate: -0,04 -0,01 2,24 [°/s]
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8. DynamIQ Zwei-Stufen-Kalibrierung

Zur Bestimmung des Roll Offset muss eine
Zwei-Stufen-Kalibrierung des DynamlIQ

ausgefihrt werden. Mithilfe dieses Verfahrens
lasst sich das Roll Offset bestimmen. Das Roll

Offset ist der Mittelstand des Traktors. Durch
eine Bestimmung des Roll Offset fahrt der
Traktor in derselben Spur hin und zurtck,

weshalb die ausgefihrten Bearbeitungen richtig

aneinander anschlie3en.

Starten Sie hierfir zundchst SBGuidance.
Gehen Sie zu INFO >> GPS >>

ORIENTIERUNG und dann zur Registerkarte

DynamlIQ (Abbildung 28). Klicken Sie den
Button “calibrate”, um eine Zwei-Stufen-
Kalibrierung vorzunehmen (Abbildung 29).

Suchen Sie hierfur einen gleichmallig ebenen
Untergrund (z.B. einen Hof). Stellen Sie sich mit

dem Traktor zu einem Referenzpunkt. Der
Referenzpunkt des Traktors ist die
Montageposition des DynamlIQ. Da dieses

neben dem Sitz montiert wurde, sind Sie selbst

der Referenzpunkt.

Dricken Sie jetzt auf “step 17, um den

Rollwinkel in dieser Richtung festzulegen. Der

“Status” wird sich von “NORMAL” oder

“WAITING FOR HEADING” in “CALIBRATING”
andern. Warten Sie, bis der Status sich wieder
in “WAITING” andert. Stellen Sie sich jetzt mit

dem Traktor in genau die entgegengesetzte
Richtung (um 180 Grad gedreht) neben den

Referenzpunkt. Driicken Sie jetzt auf “step 27,

um den Rollwinkel in dieser Richtung
festzulegen. Der Status wird sich von
“‘WAITING” in “CALIBRATING” andern. Das
Roll Offset ist bestimmt, sobald der Status
wieder auf “NORMAL” oder “WAITING FOR

Inertial Navigation System (INS)

TREKKER WERKTUIG

Roll Pitch Yaw
"1 N

N/A

B

dh
S

-0,24° 0,00°

Status: WaitingForHeadingU...

Software version: 1.0.2 Yaw updates: [ [l
Source address: 0x3E Yaw: 359,63°
Orientation: 0 Yaw corr.: 1,02

Roll Offset: Use DynamlQ heading

Abbildung 28 DynamlIQ Registerkarte SBGuidance

Inertial Measurement Unit

Abbildung 29 Kalibrierungsassistent SBGuidance
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HEADING” steht. Verlassen Sie das Fenster,
indem Sie auf das Hakchen rechts unten
klicken.

Die Mittenverstellung sollte nun grob stimmen.
Uberpriifen Sie die Mittenverstellung (zum
Beispiel, indem Sie mit automatischer Lenkung
in derselben Spur hin und zurick fahren), und
stellen Sie diese, wenn notig, in SBGuidance
unter EINSTELLEN >> FAHRZEUG >>
TUNING ein.

Wahrend der Kontrolle: fahren Sie
ruhig und lange genug, sodass die
Abweichung hin und zuriick 0 cm
betragt!

“ Wichtig: die Mittenverstellung muss um

die Halfte des Anschlussfehlers korrigiert
werden (zum Beispiel: wenn sich beim
Zuruckfahren durch dieselbe Spur der
Rand des Nocks des Reifens 3 cm
neben dem Rand der vorigen Spur
befindet, ist die Mittenverstellung um 1,5
cm anzupassen).
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9. Leistung der Lenkung Uberprtfen

Erstellen Sie mithilfe von SBGuidance eine A-B
Parzelle auf einem Weg ohne Baume.

“ Wichtig: wenn die minimalen Prozentsatze

der Lenkung und die PID-Einstellungen
Uber den Steering Controller Bildschirm im
CAN-Tool gut eingestellt sind und der
Traktor dadurch schnell und genau zum
gewulnschten Radstand steuert, werden die
Standardeinstellungen fur die Verstarkung
in SBGuidance bereits gute Leistungen der
Lenkung liefern.

Uberprufen Sie die Leistung der Lenkung bei
den Fahrgeschwindigkeiten, wie in Tabelle 4
aufgelistet.

Tabelle 4 Uberpriifung der Fahrgeschwindigkeiten pro
Fahrgeschwindigk Geschwindig

_keitseinheit
3,6 1
5,4 2
7,2 3
9,0 4
12 5
15 5

Diese Fahrgeschwindigkeiten basieren auf dem
Mittelwert der Geschwindigkeitseinheit und missen
nicht exakt eingehalten werden. Wenn Sie die
Lenkung bei sechs Fahrgeschwindigkeiten
kontrollieren, erhalten Sie ein gutes Bild von der
Leistung der Lenkung.

Beurteilen Sie die Lenkung sowohl in der Linie
als auch auf die Linie zu. Gehen Sie zu
PARZELLE >> BEARBEITEN, um die Linie mit
25 und 50 cm (2x Taste 25cm Klicken) zu
verschieben. Bleibt der Traktor auf der Linie zu
lange neben der Linie, so ist die Verstarkung zu
erhdhen. Der Parameter Verstarkung beeinflusst,
wie stark die Lenkung auf Abweichungen bis zur
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Linie reagiert. Beurteilen Sie die Wirkung darauf,
wie auf die Linie zugesteuert wird, auch nach der
Anpassung der Verstarkung. Schlangelt sich der
Traktor nach der erhdhten Verstarkung nach
dem Verschieben der Linie mehr rund um die
Linie, so ist die Verstarkung zu hoch. Die
Verstarkung kann in SBGuidance unter
EINSTELLEN >> FAHRZEUG >> TUNING
verstellt werden.

Um die Wirkung der Verstarkung zu bestimmen, ist
es praktisch, extrem zu verstellen. Oder erhéhen
bzw. senken Sie die Verstarkung erst extrem, bis
die Lenkung viel zu aggressiv, instabil oder zu
langsam wird. Kann die Linie bei 15 km/h noch
immer um mindestens 25 cm verschoben werden,
ohne dass die Lenkung instabil wird, so ist dies ein
gutes Zeichen fir die Leistung der Lenkung.

“ Wichtig: Uberprifen Sie die Lenkung bei
den sechs vorgeschlagenen
Fahrgeschwindigkeiten, sodass die
Lenkung Uber den gesamten
Geschwindigkeitsbereich kontrolliert und
- sofern notwendig - durch Anpassung
der Verstarkung optimiert werden kann.

Wurde ein Prozentsatz der Verstarkung oder
wurden mehrere Prozentsatze der Verstarkung
angepasst und steht/en diese/r nicht mehr auf
100%, so kdonnen diese Werte im SBGuidance
Configurator verarbeitet werden, sodass die
Werte fur den Benutzer wieder alle auf 100%
stehen. SchlieRen Sie SBGuidance. Offnen Sie
den SBGuidance Configurator. Gehen Sie in
der Menuleiste oben zu “Einstellungen” >>
“Maschine” oder dricken Sie “F10”. Gehen Sie
zur Registerkarte Regelung und wahlen Sie
‘“Amplifier bearbeiten”, um alle Prozentsatze
der Verstarkung auf 100% zu stellen
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Klicken Sie rechts unten auf den
Diskettenknopf, um alle Einstellungen zu
speichern, und schliel3en Sie das
Fenster SBGuidance Configurator.

Perfornmung perfection.

SBG[»
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