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1.- Menu Principal 
Configuration principale AgOpenGPS. 

Langue: Toutes les langues disponibles pour AgOpenGPS 
Dossiers: Répertoire de sauvegarde utilisé par AgOpenGPS. Par défaut, άMes Documentsέ 
Couleurs: Configuration des couleurs dΩaffichage pour tout le logiciel 

Il est possible de configurer les couleurs affichées pour le mode Jour / Nuit, la couleur du 
champ, la couleur des lettrages et la couleur de la fenêtre. 
Enfin, choisissez la définition du tracteur affiché, soit lΩimage tracteur soit un triangle, ainsi 
que sa couleur et son opacité. 
 
Aperçu du champ:  
  

Petite fenêtre déplacable avec un aperçu du champ actuel. 
 
Entrer Coord. Sim:  Possibilité de modifier les coordonnées gps de la carte du simulateur. 
Simulateur : Statut du simulateur ( Coché = Mode simulateur) 
Réinitialiser tout: Réinitialise aux valeurs et affichage par défaut 
A Propos de: Informations concernant AgOpenGPS, son équipe de développement et sa 
licence, entre autre. 



2.- Options dΩaffichage  

1 Vue 2D 6 Inclinaison vue haut 

2 Vue 3D 7 Inclinaison vue bas 

3 Vue 2D Nord 8 Zoomer 

4 Vue 3D Nord 9 Dézoomer 

5 Jour / Nuit 10 Indice rafraichissement gps 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

3.-Configuration générale 

 

 
 

 SOUS MENU  CHARGER / ENREGISTRER  MENU AVANCE 
1 Configuration du véhicule 8 Véhicules enregistrés 16 Vue du ciel en 3D 
2 Configuration de lΩoutil 9 Charger le véhicule 

sélectionné 
17 Affichage grille 

sur le champ 
3 Configuration sources GPS 10 άEnregister-sousέ 

véhicule actuel 
18 Affichage 

Compteur vitesse 
4 Configuration Uturn 11 Supprimer véhicule 

sélectionné 
19 Jour / Nuit Mode 

auto 
5 Configuration άArduinoέ 12 Informations véhicule 20 Démarrer en 

plein écran 
6 Configuration 

Jalonnement 
13 Valider et sortir 21 Afficher les lignes 

de guidage 
supplémentaires 

7 Configuration des icones 14 Enregister véhicule 22 Afficher Barre de 
guidage 

  15 Nom du nouveau 
véhicule à enregistrer 

23 Activation clavier 
automatique 

    24 Affichage des 
polygones 

    25 Affichage Trame 
NMEA 

    26 Sélection unités 
(cm/in) 

 
 
 



 

3.1.- Configuration Véhicule 

 

  

3.1.1 Type de véhicule 

3.1.2 Dimensions véhicule 

3.1.3 Position de lΩantenne GPS 

3.1.4 Options guidage et autoguidage 

3.1.5 Type de véhicule sélectionné 
 

 

3.1.1.- Type de véhicule 

Tracteur 4WD articulé 

Tracteur standard 

Moissoneuse - Batteuse 

 
 

3.1.2.- Dimensions véhicule 

 

 
 

Empattement 
 
Distance horizontale entre lΩaxe des roues avants et lΩaxe des roues arrières (en cm 
/ in) 

Voie 

 
Distance mesurée sur axe avant / arrière, entre la moitié dΩun pneu et la moitié du 
pneu opposé 
 

Rayon 
 
Rayon de braquage minimum (cm /in).  
 

 

 

 

 

 



3.1.3.- Position de lΩantenne GPS 

 

 

Distance antenne 
 
Par rapport au point de pivot du tracteur (cm /in) 
 

Hauteur antenne 
 
Hauteur antenne par rapport au sol (cm /in) 
 

Décalage antenne 

 
Distance entre lΩŀƴǘŜƴƴŜ Ŝǘ ƭΩŀȄŜ longitudinal réel du 
véhicule, positif vers la droite, négatif vers la gauche (cm /in) 
 

 

3.1.4.- Options Guidage / Autoguidage  

 

 

1 Barre lumineuse guidage Distance en cm /in pour chaque carré 

2 Largeur de ligne de guidage En pixels 

3 Longueur maximale de la ligne AB En mètres, de A à B. 

4 Distance de recalage Distance par défaut pour un clic 

5 Mode dΩengagement autoguidage 
Manuel = Ecran  
Remote = PCB 

6 Anticipation engagement de ligne Temps en seconde 

7 Vitesse Angulaire 
Version Béta sans capteur dΩangle. Calcul via 
Vitesse angulaire 

 

 

 



 

3.2.- Configuration de lΩoutil 

 

 
 

3.2.1 Type dΩattelage 

3.2.2 Dimensions dΩattelage 

3.2.3 Gestion des sections 

3.2.4 Options avancées outil 

3.2.5 Interrupteur Coloriage 

3.2.6 Type dΩoutil sélectionné 

3.2.1.- Type dΩattelage 
Fixe arrière 

Trainé double 

Frontal 

Trainé simple 

 
 

3.2.2.- Dimensions dΩattelage 
 

Distance entre axe pivot tracteur et point 
dΩattelage, ou zone de travail 

 
 

 
 
 
 
 

 



 

3.2.3.-Gestion des sections 

1  Largeur de chaque section en cm/in 

2 Vitesse en dessous laquelle les sections sont désactivées 

3 
 

Largeur dΩǳƴŜ ǎŜŎǘƛƻƴ par défaut, si le nombre de sections est modifié, 
toutes les nouvelles sections auront cette largeur, en cm/in pour 
chaque section 

4  % de couverture de toutes les sections 

5  Nombre de sections actives, et largeur totale de lΩoutil, en cm/in 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 

3.2.4.-Options avancées outil 
 

1 

 
Temps en seconde avant atteinte de la ligne de coupure, pour activer, 
désactiver et retard à lΩactivation / désactivation 
 

2 

  
Décalage de lΩoutil en largeur 
  
Distance entre le centre réel de lΩoutil (largeur de travail réelle /2) et le centre réel du 
véhicule, positif vers la droite, négatif vers la gauche en cm/in 
 

3 

 
Recroisement / Ecart entre 2 passages 
  
Valeur positive = Distance de recroisement (cm/in) 
Valeur négative = Distance dΩécartement (cm/in) 
 

  

3.2.5.- Interrupteur Coloriage 
 
Activer lΩinterrupteur de coloriage 
 
 
Actif à lΩétat bas (sinon, état haut) 
 
 
Contrôle manuel du coloriage (Ecran 
et non interrupteur) 
 

 

 
 



3.3.- Configuration sources GPS 
 

 

3.3.1.- Source du cap (Boussole) 
 

1 
 
Type montage antenne 
 

 
Simple antenne: Fixe ou VTG 
Double antenne 
 

2 
 
Alarme RTK 

 

 
Affiche le message άLOST RTKέ, une fois le fix perdu. Dépend 
directement de lΩage rtk maxi paramétré dans le récepteur gps. 
 

3 
 
Paramètres Simple antenne 
  

 
Distance de déclenchement: Distance à partir de laquelle, après 
un arrêt en dessous de la vitesse mini paramétrée le cap antenne 
gps est pris en compte 
Vitesse minimum: Vitesse minimum de détection du mouvement 
et dΩenclenchement de lΩautoguidage. 
 

4 
 
Filtrage du cap 
 

 
Fusion entre les sources de cap, +/- antenne GPS ou +/- Capteur 
IMU 
 

5 Pause rafraichissement NMEA Temps minimum entre 2 trames. Exemple 8hz = 125ms, temps 
minimum de pause devrait être ± 70ms 

6 Age RTK Temps écoulé depuis les dernières données RTCM reçues viables 
et utilisées. 

7 Stop Autoguidage SI perte de RTK 

8 Détection marche arrière Permet la detection du sens marche arrière pour une utilisation 
autoguidée 

9 IMU depuis double antennes Activé pour utiliser le mode double antenne comme un IMU. 
Fonctionne seulement avec cap en mode FixtoFix 

 

 

 
 
 
 



 
 

 

3.3.2.- Gestion Capteur de dévers 
 

1 

 
Supprime le dernier 
recalage 
 

 
 

2 
 
Calibre à zero 

 

 
A faire sur sol plat 

3 
 
Réinitialise les valeurs 
  

 
Aux valeurs par défaut 

4 
 
Filtrage du dévers 
 

Less = moins  / More = plus 
Plus le filtrage du dévers est faible (less) et plus la prise en compte du 
dévers sera active (condition instant T) 
Plus le filtrage est haut (More), plus le dévers sΩapparente à une 
tendance du terrain travaillé 

5 
 
Inverser la mesure 
 

 
Positif si véhicule incline vers la droite, négatif si incline vers la gauche 
 

 

 

 
 
 

 

 

 

 



 
 
 

3.4.-Configuration Uturn 

1 
 
Distance de la bordure 
 

2 
  
Longueur des attaques de demi tours 
 

3 
 

  
Facteur dΩatténuation entrée et sortie du demi tour 
 

 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

3.5.1- Configuration Arduino Autoguidage 

1 

 
Inverser mesure de 
lΩangle de roue 
 

 
Positif si tourné à droite, négatif à gauche 

 

2 
 
Inverser sens du moteur 

 

 
Inverse le sens du moteur de direction 

3 
 
Inverser le relais 
 

 
Inverse le fonctionnement du relais dΩactivation valve / moteur 
(PWM2) 

4 
 
Danfoss 
 

 
Active les paramètres spéciaux de pilotage des valves DANFOSS 
 

5 
 
Encodeur de rotation 
 

Pour la mesure dΩimpulsion, si un encodeur est monté sur la 
colonne de direction, dans le but de désactiver lΩautoguidage à la 
reprise du volant. Peux fonctionner par le cablage de tout autre 
actionneur 
Quand Activé, une fenêtre avec le nombre dΩimpulsions requises 
apparait. 
 

 
6 
 

Capteur de pression 
direction 

 
Quand activé, une fenêtre apparaît avec la valeur de pression en 
bar désirée, pour la coupure de lΩautoguidage après une reprise 
du volant en manuel 
 

 
7 
 

 
Capteur Ampéremètrique 
 

 
Quand activé, une fenêtre apparaît avec la valeur de tension 
désirée pour al coupure du moteur 
 

 
8 
 

Sélection type de driver 
 
Cytron or IBT2 
 

 
9 
 

Convertisseur Analogique 
- Digital 

 
Mode de conversion utilisé pour la mesure de lΩangle de roue. 
Single = Conversion tension direct signal capteur 
Différentielle = Conversion de la valeur différentielle entre signal 
et gnd 

 
10 
 

Type dΩengagement 

 
None = Aucun 
Button = Bouton momentané 
Switch = Interrupteur 
 

 
11 
 

Envoyer et Enregister 
 
Obligatoire dans ce menu. Toute prise en compte de 
changement nΩa lieu quΩaprès envoi au module arduino 
 



 
 

 

3.5.2- Configuration Relevage automatique 

1 
 
Activation relevage auto 
 

 
 

2 
 
Anticipation relevage 
 

 
Temps en seconde, utiliser par le programme pour anticiper le 
relevage 
 

3 
 
Temps de montée 
 

 
Temps en seconde, pour la commande de montée du relevage 

4 
 
Temps de descente 
 

 
Temps en seconde pour la commande de descente du relevage 
 

5 
 
Inverser les relais 
 

 
Inverse le sens de fonctionnement des relais utilisés pour le 
fonctionnement du relevage auto 

 
6 
 

Envoyer et Enregister 
 
Obligatoire dans ce menu. Toute prise en compte de 
changement nΩa lieu quΩaprès envoi au module arduino 
 

 

 

 
 

 

 

 

 

 


