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* Anforderungen dkonomisch begrtindet
o Ziele:
> exakt
>> pedarfsgerecht
>>> zeitnah ,real-time*
>>>> wiederholbar
>>>>> nachvollziehbar
 Vermeidung von Mehraufwendungen bei der Arbeit

* Notwendiges Mal3 — Gute fachliche Praxis — Cross Complianc e

 Funktionssicherheit
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Frequenz der Positionsermittelung  (1,5,10,50 Hz) flr dynamische
Prozesse (Parallelfiihrung / Navigation) + Odometrie-Daten
(Fahrzeugdaten wie z.B. Geschwindigkeit, Schlupf, Neigung)

EGROS Satellite

DGPS-Systeme: __ o %

terrestrisch  (UKW,LW)
- Kustenfunk (beacon)
- Referenzstation am Feld

satellitengestitzt
- Omnistar
- Starfire (John Deere)
- EGNOS (ESA)
- WAAS (nur in Nord-Amerika!)
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Absolute Genauigkeit

Nahe zur wahren Position (statische Tests lber 24 h)
Relative dynamische Genauigkeit

»Spur zu Spur‘-Genauigkeit (Bezugszeitraum 15-20 min)

[ Rricem)

Omnistar HP/
JD Starfire 2 (5-19 cm)

DGPS (0,2-1m)

07.11_2008horiZOntale Absolutgenauigkeit (95% der Z&if),,, ..o de Geo-Konzept GmbH, Gut Wittenfeld 5



manuell

hochgenaues GPS

Spurfindung

RikosE oGP
bzw. Kamerasysteme

(Tringblg, 3805)

A

\4

automatisch

A

Lenk-Assistenzsysteme

www.rkl-info.de
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Automatische Lenk-
systeme , Autopiloten®




thwendig
DGPS-Empfanger, Lichtbalken, optional Tastatur

Bedienung

- Arbeitsbreite einstellen

- Referenzspur festlegen und anlegen
(Gerade/Kurve)

- Orientierung am Lichtbalken

Anbieter: z.B. Trimble/John Deere/Agrocom/LH-Agro/ ...

07.11.2008 www.rkl-info.de

LH-Agro ,Center-Line*

Agrocom ,OutbackS*
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o

Notwendig
- DGPS-Empfanger
- hochgenaue GPS-Korrektursysteme

- Rechner

- Winkelsensor (Lenk- bzw. Fahrzeug-Drehwinkel)
- Neigungssensor

- elektromagnetisches Hydraulikventil

- zulassungstechnisches Gutachten

Bedienung

- Arbeitsbreite einstellen

- Referenzspur festlegen und anlegen

- Aktivierung Uber Knopfdruck

- Deaktivierung durch manuelle Lenkungsbetatigung

Anbieter ,Produkt":

z.B.

07.11.2008

John Deere ,AutoTrac”
Trimble ,,AutoPilot”
Agrocom ,E-Drive*
LH-Agro ,FieldPilot* .
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(RKL, 2005&2006)
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Trimble AQGPS John Deere Autofarm Autosteer  Fendt Auto - Guide
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O 40
5/ 16 [/ /] 2
Grubbereinsatz (5 m Arbeitsbreite, Nettoflache 1000  ha)
: manuelle  |automatisches
ohne Lenkhilfe Lenkhilfe Lenksystem

Uberlappung [%] 8 4,4 0,96
Uberlappung [m] 0,4 0,048
ges. Flache durch Uberlappung [ha] 1080 1044 1009,6

Pflanzenschutz & Dingung (24 m Arbeitsbreite, Netto

flache 1000 ha)

ohne Lenkhilfe manuelle  |automatisches
Lenkhilfe Lenksystem
Uberlappung [%] 4,20 0,92 0,20
Uberlappung [m] 1,00 0,048
ges. Flache durch Uberlappung [ha] 1042 1009,2 1002

Zusatznutzen:

- Ernte (Beete anschneiden)
- Fahrgassen speichern

07.11.2008
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Einsparung [€]

manuelle Lenkhilfe

Mindesteinsatzflache

300 ha

automatisches Lenksystem

Mindesteinsatzflache

1000 ha

300 ha

1000 ha

| étreuereinsatz
~— mDingemittel
- O Spritzeneinsatz
m PSM

___H Grubbereinsatz

Jahreskosten
automatisches
Lenksystem

_| _ Jahreskosten
manuelle Lenkhilfe

07.11.. Grubber: 25 €/ha; PSM: 160 €/ha, Ma.-Kost. 7€/ha * 5 UF; Diinger: 115 €/ha, Ma.-Kost. 3€/ha * 4 UF 12



30 40

2

Arbeitsgange ohne ,sichtbare” Fahrgassen (z.B. Bodenbe arbeitung,
Grunland, Gulle)
: manuelle automatisches
SlilS EETL Gl Lenkhilfe Lenksystem
Uberlappung [%] 8 4,4 0,96
Uberlappung [m] 0,4 @2% 0,048
Arbeitsgange in Fahrgassen (hier 24 m z.B. Dingung, Pf  lanzenschutz)
. manuelle automatisches
Sl el liis Lenkhilfe Lenksystem
Uberlappung [%0] 4,20 0,92 0,20
Uberlappung [m] 1,00 @22) @O@

Zusatznutzen:

- Ernte (Beete anschneiden)
- Fahrgassen speichern

07.11.2008
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mit Parallelfiihrung

ohne Parallelfiihrung

07.11.2008

Vergleich Stundenleistung Manuell gegen PSO

7.9

7.7
7.5
7.3

ha/h

7.1

6.9

6.7

6.57

manuell mit PSO

[ gefahrene Leistun 7.72 7.67
H effektive Leistung 6.87 7.47

effektive Leistung steigt um ca. 0,5 ha/h
Leistungssteigerung um ca. 8 %

AgriCon / KSG-Kassow GmbH, Kassow (Mecklenburg-Vorpommern)

www.rkl-info.de 14



Fahrgassenfehler zwischen 3 und 7 %
(preagro, 2002 und Danish Institute of Agricultural Sciences, 2003)

07.11.2008

7%beil6mAB=>1,12m
7% bei24mAB=>1,68m
7%bei32mAB=>224m
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= 15-20 % mehr
2004)

henleistung (Feiffer,
Sensoren (z.B. Laserpilot) ?

ac

1 km/h schneller
FI

Auslastung der Maschine

Konzentratio n des Fahrers

Anschnitt und Aufteilung
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Maschinenpotenziale nutzen — Schneidwerksbreite vollstandig ausnutzen
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$ 0 %

,Eye-Drive “ (Claas-agrocom)

- Spurfindung mittels Kameras

- entlang von Reihen, Fahrgassen

- kostengunstig, keine LizenzgebUhren

- mit anderen Systemem (GPS)
kombinierbar ,Duo-Drive*

07.11.2008 www.rkl-info.de 17
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Nutzen der Parallel-Fahrsysteme

- Parallelfiihrung unabhangig von Sichtbedingungen (Dunkelheit, Staub)

- Uberlappungen oder Fehlstellen werden vermindert (Effizienz,
Produktivitat)

- Dauerfahrgassen (,Controlled Traffic®)

- Verlangerung der Einsatzzeit (Zeitfenster/Arbeitsspitzen)

- Entlastung des Fahrers — Arbeitsqualitat steigt

Ausblick ...

- Zahl der Parallelfiihrungen in der Praxis nimmt weiter zu

- Zahl der Anbieter nimmt zu

- Systeme werden besser und kostengunstiger (Galileo/Glonass)
- Korrektursignal-Netzwerke (RTK-Netzwerke)
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